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Yhteistyörobotiikkaa 
Etelä-Pohjanmaalla
Kolmekymmentäviisi valmistavan teollisuuden pk-yritystä osallistui SeAMKin yhteistyörobotiikan mahdollisuuksia 

esittelevään hankkeeseen. Hanke onnistui tiedonlevityksessä ja sai yrityksiltä hyvän vastaanoton.

TEKSTI TONI LUOMANMÄKI, JUHA HIRVONEN, SEINÄJOEN AMMATTIKORKEAKOULU   KUVAT TOMI LUOMANMÄKI, TOMI PALOMÄKI, SEAMK

E
telä-Pohjanmaan valmistava teol-
lisuus koostuu pääsääntöisesti 
pk-yrityksistä, jotka toimivat ali-
hankkijoina isommille yrityksille 

maakunnassa tai sen ulkopuolella. Ali-
hankkijoilta edellytetään nykyisessä toi-
mintaympäristössä joustavuutta, koska 
eräkoot ovat pienit ja tuotteisto laaja. 

Kiristyvä kilpailutilanne ja toiminnan 
pitäminen kannattavana asettavat ali-
hankkijoille suuria tehokkuus- ja laatu-
vaatimuksia. Maakunnan valmistavassa 
teollisuudessa on myös omia tuotteita 
valmistavia yrityksiä, ja heille toimin-
taympäristön ennustettavuus voi olla 
helpompaa ja edelleen tuotannon kehit-

täminen pitkäjänteisempää. Toiminnan 
laadun, tehokkuuden ja joustavuuden 
kehittäminen on omia tuotteita valmis-
taville yrityksille kuitenkin aivan yhtä 
tärkeää kuin alihankkijoille.

Etelä-Pohjanmaalla robotiikkaa 
sovelletaan kohtalaisen hyvin. Robot-
ti-investointi voi silti usein jäädä teke-

Hankkeessa rakennettu demonstraatioympäristö.
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mättä, koska sitä ei nähdä kannatta-
vana tuotannon jatkuvan muutoksen 
vuoksi. Perinteisen teollisuusrobotiikan 
luoma mielikuva robotista yhtä toimin-
toa toistavana resurssina on edelleen 
sitkeässä, mikä on toki ymmärrettävää. 
Yhteistyörobottien tuomat mahdolli-
suudet tuotannossa sekä niiden jousta-
vuus, siirrettävyys ja uudelleenkonfigu-
roitavuus jäävät siis usein laskuissa huo-
mioimatta.

Edellä mainittujen seikkojen poh-
jalta Seinäjoen ammattikorkeakoulussa 
(SeAMK) aloitettiin Etelä-Pohjanmaan 
liiton Euroopan aluekehitysrahastosta 
rahoittama Mixed Reality and Collabo-
rative Robotics-hanke, jonka keskeinen 
tavoite oli lisätä alueellista tietoutta ja 
osaamista yhteistyörobotiikasta sekä 
madaltaa pk-yritysten kynnystä roboti-
saatioon. Hankkeessa tehtiin myös sosi-
aali- ja terveysalan robotiikan esisel-
vitys, mutta pääkohderyhmä oli tek-
nologiateollisuuden yhteistyörobotiik-
kaa hyödyntävät tai sitä suunnittelevat 
pk-yritykset. Hankkeen keskeinen toi-
menpide oli rakentaa SeAMK Tek-
niikkaan teknologian mahdollisuuksia 
mahdollisimman laajasti ja joustavasti 
esittelevä demonstraatioympäristö. 
Demonstraatioympäristöön investoitiin 
kaksi Universal Robots -yhteistyörobot-
tia tarttujineen, ja näille rakennettiin 
myös liikuteltavat pöydät. Lisäksi inves-

toitiin Omronin mobiilirobottiin sekä 
monenlaisiin erilliskomponentteihin ja 
liitännäisteknologioihin.

Monipuolisia demonstraatioita
Koska kyse oli tiedonlevityshankkeesta, 
siinä toteutettiin 10 erilaista, osittain 
yrityksistä esiin nousseisiin tarpeisiin 
pohjautuvaa demonstraatiota. Niiden 
avulla teknologian mahdollisuuksia voi-
tiin havainnollistaa mahdollisimman 
monipuolisesti. Tehdyissä esimerkkiso-
velluksissa esiteltiin yhteistyörobotin 
voima- ja momenttianturien hyödyn-
tämistä, yhteistyörobotin ja mobiiliro-
botin yhteistoimintaa, neuroverkkojen 
soveltamista sekä teknologian itsensä 
toistettavuutta ja laajennettavuutta. 
Demonstraatioita käytettiin myös hank-
keen tiedonjakotapahtumissa eri puo-
lilla maakuntaa. 

Yhteistyörobotin voima- ja moment-
tianturien hyödyntämistä esiteltiin kol-
messa demonstraatiossa. Ensimmäi-
sessä voimaohjausta käytettiin kokoon-
panotehtävässä, jossa kaksi johdonsuo-
jakatkaisijaa asennetaan DIN-kiskoon. 
Anturien mittaustuloksia käytettiin pai-
koituksessa sekä asennuksen lopputu-
loksen vahvistamisessa. Toisessa esi-
merkissä yhteistyörobotilla hiottiin 
materiaalitestauksen näytepalan pinta 
hiontalaitteessa. Robotti painoi kap-
paletta vakiovoimalla koko hionta-

syklin ajan, ja tällä varmistettiin kor-
kealaatuinen lopputulos. Kolman-
nessa demonstraatiossa yhteistyörobotti 
poimi ja punnitsi satunnaisessa järjes-
tyksessä olevat kappaleet ja järjesti ne 
massan mukaisesti. Massa laskettiin 
automaattisesti voima- ja momenttian-
turien datasta. Voima- ja momenttian-
turin ominaisuuksien demonstroimi-
nen oli tärkeää, koska teknologia tar-
joaa yrityksille kustannustehokkaan 
ratkaisun laajentaa robotin käyttömah-
dollisuuksia hyvin monenlaisiin sovel-
luksiin. Lisäksi se tuo robotille yhden 
kyvyn aistia ympäristöään, jolloin tuo-
tantoprosessin joustavuus lisääntyy 
merkittävästi.

Yhteistyörobotin ja mobiilirobo-
tin yhteistoimintaa havainnollistettiin 
kahden esimerkkisovelluksen avulla. 
Ensimmäisessä yhteistyörobotti asen-
nettiin mobiilirobotin liikuteltavaksi, 
jolloin saatiin kasvatettua sen toimin-
ta-aluetta. Toisessa demonstraatiossa 
rakennettiin Python-sovellus, joka ohjaa 
laitteiden yhteistyötä. Sovellus ajaa 
mobiilirobottia joko viemään kappa-
leita kiinteille yhteistyörobottiasemille 
tai noutamaan niiltä kappaleita. Yhteis-
työrobotit taas poimivat kappaleita suo-
raan mobiilirobotin lavalta tai lastasivat 
kappaleita sinne. Nämä demonstraa-
tiot olivat tärkeitä, koska usein mobiili-
robotin tehokas soveltaminen tuotanto-
ympäristössä edellyttää vuorovaikutusta 
erilaisten järjestelmien kanssa. Robotti 
ei välttämättä ole itsessään lisäarvoa 
tuottava resurssi, vaan se toimii osana 
kokonaisuutta, jolloin integraatiot ovat 
keskeinen osa järjestelmää. 

Mukana myös tekoäly
Demonstraatioympäristöllä havain-
nollistettiin tekoälyn soveltamista käy-
tännönläheisten ongelmien ratkai-
sussa kahdessa esimerkkisovelluksessa. 
Ensimmäisessä aiemmin esiteltyä kap-
paleiden punnitussovellusta kehitettiin 
niin, että robotti pystyi punnitsemaan 
kappaleen sen poiminnan yhteydessä 
missä tahansa orientaatiossa. Normaa-
listi yhteistyörobotin käsivarren tulee 
olla punnitustilanteessa vaakasuorassa. 
Tästä rajoitteesta päästiin opetetun 
neuroverkon avulla. Toisessa esimer-

3D-tulostettu imukuppitarttuja.
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kissä yhteistyörobottia hyödynnettiin 
mittausjärjestelyssä, jossa kerättiin neu-
roverkolle dataa hihnakuljettimen ener-
giankulutuksen optimointiin. Yhteis-
työrobotti poimi kappaleen kuljettimen 
loppupäästä ja siirsi sen kuljettimen 
alkupäähän, jotta kappaleen kuljetuk-
seen kulunut energia voitiin mitata kul-
jettimen eri nopeuksilla ja rampeilla 
ilman manuaalisia työvaiheita. Lop-
putuloksena saatiin neuroverkko, joka 
valitsi automaattisesti nopeuden ja ram-
pin halutun kestoiselle kuljetustehtä-
välle siten, että kuljettimen energian-
kulutus olisi mahdollisimman pieni. 
Nämä esimerkkisovellukset sekä raot-
tivat salaperäisyyden verhoa tekoälyn 
ympäriltä että havainnollistivat yhteis-
työrobotista saatavaa hyötyä datan 
keräämiseen vaadittavissa toistoissa.

Ympäristöä hyödynnettiin myös lait-
teiden itsensä analysointiin ja itse teh-
tyjen lisäosien testaamiseen. Yhdessä 
demonstraatiossa tutkittiin yhteistyöro-
botin liikkeiden toistotarkkuutta sekä 
alumiinipöydän, johon robotti oli kiin-
nitetty, vakautta robotin liikkuessa. Toi-
sessa demonstraatiossa robotille val-
mistettiin imukuppitarttuja 3D-tulosta-
malla ja hyödyntämällä suunnittelussa 
generatiivista suunnittelualgoritmia. 

Näin saatiin lopputuloksena mahdol-
lisimman kevyt tarttuja, joka kuiten-
kin täytti lujuusvaatimukset ja huo-
mioi muutkin reunaehdot kuten kiin-
nityspaikkojen sijainnin. Laitteistosta 
tehtiin myös digitaalinen kaksonen ja 
VR-malli, jota hyödynnettiin levyntait-
tosovelluksen automatisoinnin suunnit-
telussa ja virtuaalisessa käyttöönotossa.

Onnistuneet tulokset
Hankkeeseen osallistui 35 yritystä, 
ja se sai osallistujilta hyvän vastaan-
oton. Yrityksille hanke tarjosi mata-
lan kynnyksen mahdollisuuden tutus-
tua yhteistyörobottiteknologiaan hyvin 
monipuolisesti ja mahdollisti omien 
kehitystoimien käynnistämisen. Hank-
keessa toteutetut pop-up-tapahtumat 
tavoittivat yli 100 vierailijaa ja työpa-
joihin osallistui kymmeniä eri yrityk-
siä. Demonstraatioympäristö edes-
auttoi jalkauttamaan yhteistyörobo-
tiikkaa ja sen liitännäisteknologioita 
maakunnan pk-yritysten tuotantoym-
päristöihin. Lisäksi SeAMK Tekniikan 
oman henkilökunnan osaaminen kas-
voi hanketta tehdessä, ja demonstraa-
tioita voidaan hyödyntää laajasti myös 
opetuksessa. Opiskelijoiden kautta tie-
tous yhteistyörobotiikasta ja sen mah-

Yhteistyörobotti poimimassa kappaletta punnitussovelluksessa.

Kaikista demonstraatioista 
on videot sivulla 
https://www.seamk.fi/yrityksille/
tki-projektit/mixed-reality-and-
collaborative-robotics/

dollisuuksista leviää näin tehokkaasti 
yritysmaailmaan. Hankkeessa raken-
nettu demonstraatioympäristö tulee 
lisäksi toimimaan hyvänä pohjana tule-
viin yhteistyörobotiikkaa hyödyntäviin 
hankkeisiin. Kokonaisuutena hanke 
saavutti tavoitteensa kasvattamalla mer-
kittävästi alueellista yhteistyörobotiikan 
osaamista sekä luomalla edellytykset 
tulevaisuuden kehitys- ja yritysyhteis-
työlle teknologian puitteissa.
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