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Hvorfor roboter?

1. Okt effektivitet: rovoter kan utfore repetitive oppgaver raskere og

mer ngyaktig enn mennesker. Mindre behov for manuell kontroll og inspeksjon
sparer tid og ressurser.

2. Forbedret kvalitet og HMS: Automatisering sikrer hayere
kvalitet, gkt presisjon, noe som forbedrer sluttresultatet. Samtidig
reduseres risikoen for arbeidsulykker og belastningsskader.

3. Datafa ngst og analyse: Roboter som kan samle inn data for
bedre prosjektstyring og beslutningstaking.

4. Erfaring med autonome systemer: implementering av

roboter gir verdifull erfaring med autonome systemer og deres integrasjon i
byggeprosjekter.

5. Fremtidig robot-gkosystem: eraring med roboter som Spot

legger grunnlaget for et fremtidig gkosystem av samarbeidende roboter.




Manuell dokumentasjon

A22-131 ARK_D_Plan_03
Bygg D, Plai ARK

Q> 360°-bilder
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Framtidsvisjon:  Kartograf




Framtidsvisjon:  Sanntidsovervaking / sensorer
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Framtidsvisjon:  Analyse av data
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Framtidsvisjon:  Informasjon til produksjon
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Produksjon 2024 ->
Samarbeid og samtidighet kan gi effekt pa ca 3 x

Uten roboter

Menneske

Innhente Tegne ut
mal pa mal pa
plate plate 2 min
0,5min 0,5min

Planlegge
plateinndeling
1 min

Kappe plate Flytte plate til Hente drill Skru plate
monteringssted og skruer pa vegg
0,5min 0,5min 3 min

10 plater = 71 min

Enkeltstaende roboter

Menneske

Innhente
mal pa
plate
0,5min

Sende mal til Flytte plate til Stille inn
kapperobot monteringssted skrurobot
0,5min 0,5min 0,5min

Planlegge
plateinndeling
1 min

Kapperobot Skrurobot

Tegne ut
mal pa
plate 0,5min

Kappe plate Skru plate
pavegg

10 plater = 26,5 min
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Hva skal til?

* @ke kompetansen pa fagarbeider og
funksjonaer
* Fa verktgy til 38 samarbeide

Droneteknologi scnos ssoside)
SPOT (scan o 360-siide)

HP Site print

3D-printet betong
Liftroller
Logistikksystem
Fuktsensor wisovensking
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