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Yhteistyorobotiikkaa
Etela-Pohjanmaalla

Kolmekymmentdviisi valmistavan teollisuuden pk-yritystd osallistui SeAMKin yhteistydrobotiikan mahdollisuuksia

esittelevddn hankkeeseen. Hanke onnistui tiedonlevityksessd ja sai yrityksiltd hyvdn vastaanoton.

TEKSTI TONI LUOMANMAKI, JUHA HIRVONEN, SEINAJOEN AMMATTIKORKEAKOULU KUVAT TOMI LUOMANMAKI, TOMI PALOMAKI, SEAMK

teld-Pohjanmaan valmistava teol-
lisuus koostuu padsdantoisesti
pkeyrityksistd, jotka toimivat ali-
hankkijoina isommille yrityksille
maakunnassa tai sen ulkopuolella. Ali-
hankkijoilta edellytetaédn nykyisessa toi-
mintaympdristdssd joustavuutta, koska
erdkoot ovat pienit ja tuotteisto laaja.

Kiristyva kilpailutilanne ja toiminnan
pitdminen kannattavana asettavat ali-
hankkijoille suuria tehokkuus- ja laatu-
vaatimuksia. Maakunnan valmistavassa
teollisuudessa on myds omia tuotteita
valmistavia yrityksid, ja heille toimin-
taympariston ennustettavuus voi olla
helpompaa ja edelleen tuotannon kehit-

d

Hankkeessa rakennettu demonstraatioympdristo.

tdminen pitkdjanteisempdd. Toiminnan
laadun, tehokkuuden ja joustavuuden
kehittiminen on omia tuotteita valmis-
taville yrityksille kuitenkin aivan yhta
tarkead kuin alihankkijoille.
Eteld-Pohjanmaalla robotiikkaa
sovelletaan kohtalaisen hyvin. Robot-
ti-investointi voi silti usein jadda teke-
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3D-tulostettu imukuppitarttuja.

mittd, koska sitd ei nihdi kannatta-
vana tuotannon jatkuvan muutoksen
vuoksi. Perinteisen teollisuusrobotiikan
luoma mielikuva robotista yhtd toimin-
toa toistavana resurssina on edelleen
sitkedssd, mikd on toki ymmarrettavaa.
Yhteistyorobottien tuomat mahdolli-
suudet tuotannossa sekd niiden jousta-
vuus, siirrettavyys ja uudelleenkonfigu-
roitavuus jdavat siis usein laskuissa huo-
mioimatta.

Edelld mainittujen seikkojen poh-
jalta Seindjoen ammattikorkeakoulussa
(SeAMK) aloitettiin Eteld-Pohjanmaan
liiton Euroopan aluekehitysrahastosta
rahoittama Mixed Reality and Collabo-
rative Robotics-hanke, jonka keskeinen
tavoite oli lisdtd alueellista tietoutta ja
osaamista yhteisty6robotiikasta sekd
madaltaa pk-yritysten kynnysta roboti-
saatioon. Hankkeessa tehtiin myoés sosi-
aali- ja terveysalan robotiikan esisel-
vitys, mutta padkohderyhmi oli tek-
nologiateollisuuden yhteistyérobotiik-
kaa hy6dyntavit tai sitd suunnittelevat
pk-yritykset. Hankkeen keskeinen toi-
menpide oli rakentaa SeAMK Tek-
niikkaan teknologian mahdollisuuksia
mahdollisimman laajasti ja joustavasti
esittelevd demonstraatioymparisto.
Demonstraatioympdrist66n investoitiin
kaksi Universal Robots -yhteistyérobot-
tia tarttujineen, ja ndille rakennettiin
my9s litkuteltavat poydat. Lisdksi inves-
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toitiin Omronin mobiilirobottiin seki

monenlaisiin erilliskomponentteihin ja
liitdnndisteknologioihin.

Monipuolisia demonstraatioita

Koska kyse oli tiedonlevityshankkeesta,
siini toteutettiin 10 erilaista, osittain
yrityksistd esiin nousseisiin tarpeisiin
pohjautuvaa demonstraatiota. Niiden
avulla teknologian mahdollisuuksia voi-
tiin havainnollistaa mahdollisimman
monipuolisesti. Tehdyiss4 esimerkkiso-
velluksissa esiteltiin yhteisty6robotin
voima- ja momenttianturien hyédyn-
tamistd, yhteisty6robotin ja mobiiliro-
botin yhteistoimintaa, neuroverkkojen
soveltamista sekd teknologian itsensd
toistettavuutta ja laajennettavuutta.
Demonstraatioita kaytettiin myds hank-
keen tiedonjakotapahtumissa eri puo-
lilla maakuntaa.

Yhteistyérobotin voima- ja moment-
tianturien hyédyntédmistd esiteltiin kol-
messa demonstraatiossa. Ensimmai-
sessd voimaohjausta kéytettiin kokoon-
panotehtévissd, jossa kaksi johdonsuo-
jakatkaisijaa asennetaan DIN-kiskoon.
Anturien mittaustuloksia kdytettiin pai-
koituksessa sekd asennuksen lopputu-
loksen vahvistamisessa. Toisessa esi-
merkissd yhteistySrobotilla hiottiin
materiaalitestauksen nédytepalan pinta
hiontalaitteessa. Robotti painoi kap-
paletta vakiovoimalla koko hionta-

syklin ajan, ja tilld varmistettiin kor-
kealaatuinen lopputulos. Kolman-
nessa demonstraatiossa yhteisty6robotti
poimi ja punnitsi satunnaisessa jdrjes-
tyksessd olevat kappaleet ja jdrjesti ne
massan mukaisesti. Massa laskettiin
automaattisesti voima- ja momenttian-
turien datasta. Voima- ja momenttian-
turin ominaisuuksien demonstroimi-
nen oli tirkedd, koska teknologia tar-
joaa yrityksille kustannustehokkaan
ratkaisun laajentaa robotin kdyttomah-
dollisuuksia hyvin monenlaisiin sovel-
luksiin. Lisdksi se tuo robotille yhden
kyvyn aistia ympérist6ddn, jolloin tuo-
tantoprosessin joustavuus lisddntyy
merkittavasti.

Yhteisty6robotin ja mobiilirobo-
tin yhteistoimintaa havainnollistettiin
kahden esimerkkisovelluksen avulla.
Ensimmdisessd yhteisty6robotti asen-
nettiin mobiilirobotin liikuteltavaksi,
jolloin saatiin kasvatettua sen toimin-
ta-aluetta. Toisessa demonstraatiossa
rakennettiin Python-sovellus, joka ohjaa
laitteiden yhteisty6td. Sovellus ajaa
mobiilirobottia joko vieméddn kappa-
leita kiinteille yhteistycrobottiasemille
tai noutamaan niiltd kappaleita. Yhteis-
tyorobotit taas poimivat kappaleita suo-
raan mobiilirobotin lavalta tai lastasivat
kappaleita sinne. Namd demonstraa-
tiot olivat tirkeitd, koska usein mobiili-
robotin tehokas soveltaminen tuotanto-
ympdristossd edellyttdd vuorovaikutusta
erilaisten jdrjestelmien kanssa. Robotti
ei valttimattd ole itsessddn lisdarvoa
tuottava resurssi, vaan se toimii osana
kokonaisuutta, jolloin integraatiot ovat
keskeinen osa jarjestelmaa.

Mukana myds tekoaly
Demonstraatioympérist6lld havain-
nollistettiin tekoélyn soveltamista kay-
tannonldheisten ongelmien ratkai-
sussa kahdessa esimerkkisovelluksessa.
Ensimmadisessd aiemmin esiteltyd kap-
paleiden punnitussovellusta kehitettiin
niin, ettd robotti pystyi punnitsemaan
kappaleen sen poiminnan yhteydessa
missd tahansa orientaatiossa. Normaa-
listi yhteisty6robotin késivarren tulee
olla punnitustilanteessa vaakasuorassa.
Tastd rajoitteesta pddstiin opetetun
neuroverkon avulla. Toisessa esimer-



dollisuuksista levida nain tehokkaasti
yritysmaailmaan. Hankkeessa raken-
nettu demonstraatioymparisto tulee
lisdksi toimimaan hyvind pohjana tule-
viin yhteistyérobotiikkaa hyodyntaviin
hankkeisiin. Kokonaisuutena hanke
saavutti tavoitteensa kasvattamalla mer-
kittavasti alueellista yhteistyérobotiikan
osaamista sekd luomalla edellytykset
tulevaisuuden kehitys- ja yritysyhteis-
tyolle teknologian puitteissa.

Kaikista demonstraatioista
on videot sivulla

https://www.seamKk.fi/yrityksille/

Yhteistyorobotti poimimassa kappaletta punnitussovelluksessa.

kissd yhteistyorobottia hyodynnettiin
mittausjdrjestelyssd, jossa kerittiin neu-
roverkolle dataa hihnakuljettimen ener-
giankulutuksen optimointiin. Yhteis-
ty6robotti poimi kappaleen kuljettimen
loppupdésta ja siirsi sen kuljettimen
alkupddhin, jotta kappaleen kuljetuk-
seen kulunut energia voitiin mitata kul-
jettimen eri nopeuksilla ja rampeilla
ilman manuaalisia tyovaiheita. Lop-
putuloksena saatiin neuroverkko, joka
valitsi automaattisesti nopeuden ja ram-
pin halutun kestoiselle kuljetustehti-
vélle siten, ettd kuljettimen energian-
kulutus olisi mahdollisimman pieni.
Nama esimerkkisovellukset seka raot-
tivat salaperdisyyden verhoa tekodlyn
ympériltd ettd havainnollistivat yhteis-
ty6robotista saatavaa hyotyd datan
kerddmiseen vaadittavissa toistoissa.
Ympirist6d hyédynnettiin my6s lait-
teiden itsensd analysointiin ja itse teh-
tyjen lisdosien testaamiseen. Yhdessi
demonstraatiossa tutkittiin yhteisty6ro-
botin liikkeiden toistotarkkuutta seka
alumiinipydén, johon robotti oli kiin-
nitetty, vakautta robotin liikkuessa. Toi-
sessa demonstraatiossa robotille val-
mistettiin imukuppitarttuja 3D-tulosta-
malla ja hy6édyntdmalld suunnittelussa
generatiivista suunnittelualgoritmia.

tki-projektit/mixed-reality-and-

collaborative-robotics/

Nidin saatiin lopputuloksena mahdol-
lisimman kevyt tarttuja, joka kuiten-
kin taytti lujuusvaatimukset ja huo-
mioi muutkin reunaehdot kuten kiin-
nityspaikkojen sijainnin. Laitteistosta
tehtiin my6s digitaalinen kaksonen ja
VR-malli, jota hyédynnettiin levyntait-
tosovelluksen automatisoinnin suunnit-
telussa ja virtuaalisessa kiyttoonotossa.

Onnistuneet tulokset

Hankkeeseen osallistui 35 yrityst,

ja se sai osallistujilta hyvan vastaan-
oton. Yrityksille hanke tarjosi mata-
lan kynnyksen mahdollisuuden tutus-
tua yhteistyérobottiteknologiaan hyvin
monipuolisesti ja mahdollisti omien
kehitystoimien kdynnistimisen. Hank-
keessa toteutetut pop-up-tapahtumat
tavoittivat yli 100 vierailijaa ja tyopa-
joihin osallistui kymmenia eri yrityk-
sid. Demonstraatioympérist6 edes-
auttoi jalkauttamaan yhteistyérobo-
tiikkaa ja sen liitannaisteknologioita
maakunnan pk-yritysten tuotantoym-
parist6ihin. Lisdksi SeAMK Tekniikan
oman henkilékunnan osaaminen kas-
voi hanketta tehdessd, ja demonstraa-
tioita voidaan hyddyntaa laajasti my6s
opetuksessa. Opiskelijoiden kautta tie-
tous yhteisty6robotiikasta ja sen mah-
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