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Savonia-ammattikorkeakoulu

Robotista tyokavers
ammattikeittioon?

Ruokapalvelut kdrsivdt tydvoimapulasta,
joka pahenee tulevaisuudessa entisestddin
suurien ikdluokkien eldkoitymisen
myo6td. Teknologiset ratkaisut

voivat tuoda helpotusta raskaaseen
keittioty6hon. FoodRobo-hankkeessa
selvitettiin, voisiko cobotilla helpottaa
ihmistyotd keskitetyssd ruoanjakelussa
sairaalakeittiGympdiristossd ja
konendkokameralla lukea ateriakortilta
asiakkaan ruokavaliotarpeita.

Tyéntekijapula on jo ovella

Suuret ikdluokat elakdityvat nyt vauh-
dilla. Ruokapalveluala on yksi kahdesta-
kymmenestdviidesta eniten elakoitymista
kohtaavista aloista seuraavan kymmenen
vuoden aikana (Kevan tilasto 23.9.2023).
Tyon fyysinen raskaus johtaa my0s en-
nenaikaisiin eldkéitymisiin. Koronapan-
demia sai ruokapalvelualan osaajia hakeu-
tumaan osittain myds muihin tehtaviin.
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Nuoret eivit hakeudu ruokapalvelualan
toihin siind maédrin kuin aiemmin, joten
tyovoimapulaan on 16ydettava uusia rat-
kaisuja. Yhtend ratkaisuna tydvoimapu-
laan on teknologia, jonka avulla voidaan
vahentdd manuaalista tyOtd ja parantaa
tyohyvinvointia keventdmaélld raskaita
ja manuaalisia tyovaiheita (esimerkiksi
siirroissa ja nostoissaj.
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Pilotoinneilla ymmarrysta cobotin
toiminnasta

Savonia-ammattikorkeakoulun toteuttaman
FoodRobo — Ruokarobotiikka ja -automaa-
tioympariston kehittdminen -hankkeen
(EAKR 1.9.2020-30.9.2022) tavoitteena oli
joukkoruokailun ruoanjakeluketjun digi-
talisoiminen, joukkoruokailun tehostamis-
tarpeiden selvittdiminen ja tulevaisuuden
kehittimistarvesuunnitelman tekeminen.
Hankkeessa pilotoitiin cobotin toimintaa
kaksi kertaa sairaalan tuotantokeittion kes-
kitetyssd ruoanjakelussa. Cobotti tarkoittaa
yhteistoiminnallista robottia, lyhenne tu-
lee sanoista collaborative robots. Cobotit
ovat pienid, automatisoituja robotteja, jotka
voidaan ohjelmoida toteuttamaan tuotan-
non eri tehtédvid turvallisesti yhdessd ihmis-
ten kanssa maltillisella nopeudella. Koska
ruoanjakelu vaatii paljon ihmistyota, oli
hankkeen tavoitteena selvittai, voiko cobo-
tin avulla helpottaa jakeluketjua. Keskitet-
tyyn ruoanjakeluun osallistuu yleensa alle
kymmenkunta henkilod kerrallaan, joista
kukin asettaa tarjottimille vuorollaan asti-
an, ruokailuvélineet tai jonkin aterian kom-
ponentin. Tarjottimet liikkuvat eteenpédin
liukuhihnalla, jonka lopussa ruokatarjotin
nostetaan osastolle menevaan vaunuun,
Hankkeessa pilotoitiin cobottia astiansiir-
rossa kaksi kertaa. Pilotoinnit tapahtuivat

Kuva 1. Pilottien ja kerattyjen palautteiden
jadlkeen hankkeessa muodostettiin johto-
paéatos, ettd jakelulinjaston automatisointi
olisi helpointa tehda sen alkupdahan. Tasta
syysta hankkeessa mallinnettiin robotti, joka
pystyisi sy6ttdmaan linjastolle tarjottimen,
ateriakortin, juomalasit ja ruokailuvilineet.
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turvallisuuden vuoksi pysaytetylld jake-
luhihnalla. Ensimmainen cobotti todettiin
aivan liian hitaaksi linjastolla tyoskentelyyn
ja tyotehtavidksi valittu juomalasin siirto
tarjottimelle sujui huomattavan paljon hi-
taammin kuin ihmisen tekeménd. Toinen
testattu nopeampi cobotti pystyisen sijaanjo
tyoskentelem&an ihmisen tahdissa ja salaat-
tikulhot saatiinkin liikkumaan mukavan ri-
vakasti. Cobotin tydskentelynopeuden sdé-
dossa on tirkedd huomioida, ettd se on ase-
tettava riittdvan hitaaksi tydturvallisuuden
takia. Thmistd nopeampi tydskentelyvauhti
vaatii aina pleksin tai verkkoaidan cobotin
ymparille, mika tdssd pilotissa tunnistettiin
ongelmaksi mm. tilan puutteesta johtuen.
Pilottien ja kerdttyjen palautteiden jalkeen
hankkeessa muodostettiin johtopaatds, et-
ta jakelulinjaston automatisointi olisi hel-
pointa tehda sen alkupddhén. Tédstd syysta
hankkeessa mallinnettiin robotti (kuva 1),
joka pystyisi syottamaan linjastolle tarjot-
timen, ateriakortin, juomalasit ja ruokai-
luvélineet. Toteuttamishaasteeksi nahtiin
tdlla hetkellda mm. sen iso koko (vie noin
6 m? lattiapinta-alaa) ja yksittdisen laitteen
hinta. Hinta-arvio liikkuu 100 000-200 000
euron vililld. Lisaksi tdllaista robottia ei
tiettdvasti ole vield kdytossd missadn aina-
kaan Suomessa, joten toimintavarmuutta ja
suoriutumista tehtdvastd voi vain arvailla

paremman tiedon puuttuessa.
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Ateriakortin tietojen lukua
konenakékameralla

Ennen keskitettya ruoanjakelua jokaisen
asiakkaan tarjotinta varten tulostetaan
paperinen ateriakortti. Kortista ilmenevat
asiakkaan ruuan energiataso, mahdolliset
erityisruokavaliot, allergiatja muut tarkeat
ruokavaliota koskevat huomiot. Ateriakortti
on keskeineninformaationlahde keskitetys-
sd ruoanjakelussa, jotta asiakkaalle meneva
ruoka osataan kasata hanen tarpeidensa
mukaisesti.

Hankkeessa pilotoitiin asiakaskastieto-
jen lukua ruokatarjottimen ateriakortilta
konenakokameran avulla. Pilottia varten
ateriakortille luotiin QR-koodji, jonka kautta
konendkdkamera siirsi tiedot digitaaliselle
naytolle ruoanjakelulinjastolle. Pilotin ta-
voitteena oli selvittaa, helpottaisiko naytolta
tietojen lukeminen asiakkaan ruokaa kos-
kevien tarpeiden havaitsemista.

Tyontekijoiltd saadun palautteen mukaan
tarjottimella olevan ateriakortin lukemi-
nen on kuitenkin katevampaa kuin isolta
naytolta tietojen lukeminen, koska ateria-
kortilta tietoja lukiessa katse on koko ajan
samassa suunnassa kuin tarvittavat astiat
jajakeluhihna. Nayttoa tarkastellessa katse
tulisisiirtadvalilla ylemmasjakeluhihnasta
ja tama saattaisi hidastaa tai hankaloittaa
muuten ruoanjakelua. Osa tyontekijoista
naki tietojen siirtdmisessa naytolle myos
mahdollisuuksia, jos vain heidadn jakelu-
pistettaan koskevan tiedon saisi nakyville
reaaliaikaisesti kunkin asiakkaan osalta ja

erityistarpeet, kutenallergiat, voisi korostaa
nakyvasti vareilla. Pilotin tuloksena todet-
tiin, ettd paperisista ateriakorteista luopu-
minen ei ole ainakaan vielda mahdollista.
Rinnakkainen toiminta tuomalla asiakastie-
to seka ateriakorteille ettd naytdille saattaisi
olla mahdollinen vaihtoehto.

Euroja ja osaamisen lisaamista

Hankkeessatehtiin ruokapalveluiden jatko-
kehityssuunnitelma, jota varten kartoitettiin
ruokapalveluiden kehittamistarpeita. Auto-
maation, robotiikanjateknologisten ratkai-
sujen kehittaminen ruokapalveluissa nah-
daan tarkeaksi tulevaisuudessa erityisesti
tyovoimapulan takia. Silti nama ratkaisut
voidaanmyodskokeaosittain pelottavanakin
asiana tyontekijoiden keskuudessa, kun nii-
den virheellisesti ajatellaan vievan leivan
tyontekijan pdydasta. Lisaksi havaittiin,
ettd teknologisten ratkaisujen kayttoon-
otto vaatisi eurojen ohella tyontekijoiden
osaamisen lisddmistd ja tukea laitteiden
kayttoon. Ruokapalveluissa on jo olemassa
laitteistoa, joissa on esimerkiksi automaatti-
sia ohjelmia ruoanvalmistusta avustamaan.
Naita laitteiden ominaisuuksia ei valttamat-
ta kuitenkaan hyodynneta — ei joko osata
tai luoteta laitteen hoitavan hommaansa
riittdvan hyvin automaattisella ohjelmalla.
Kartoitettujen kehittamistarpeiden pohjal-
ta suunnitellaan Pohjois- ja Etela-Savoon
parhaillaan ylimaakunnallista ruokapalve-
luiden kehittamishanketta, joka alkaa rahoi-
tuksen toteutuessa alkuvuodesta 2024. l

Kartoitettujen kehittdmistarpeiden pohjalta suunnitellaan
Pohjois- ja Eteld-Savoon parhaillaan ylimaakunnallista
ruokapalveluiden kehittdmishanketta, joka alkaa rahoituksen
toteutuessa alkuvuodesta 2024.
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