
Selvitys robotiikan osaamisesta sekä osaamistarpeista Riihimäen 

alueen yrityksissä 

 

 

 

Konetekniikan opinnäytetyö 

Insinööri, konetekniikka 

Syksy 2022 

Oskari Kiehelä 

 



 

 
Insinööri, Konetekniikka Tiivistelmä 
Tekijä Oskari Kiehelä Vuosi 2022 
Työn nimi  Selvitys robotiikan osaamisesta sekä osaamistarpeista Riihimäen alueen 

yrityksissä 
Ohjaaja Tapio Väisänen 

Tiivistelmä 

Avoin RoboLab-hanke teetti opinnäytetyönä yrityskyselyn, jonka keskeinen tarkoitus oli 

selvittää riihimäkeläisten yritysten robotiikan tietotaitoa, sekä toiveita ja tarpeita 

tulevaisuudessa. Yritysten vastausten perusteella voidaan ohjata Avoimen RoboLabin 

kehityssuuntaa tarjoamaan parhaat työkalut yrityksille. Alkuperäisen 

kysymyspatteriston lisäksi halukkailta vastaajayrityksiltä saatiin vastauksia 

lisäkysymyksiin. 

Opinnäytetyössä esitellään myös robotiikan kehitystä vuosikymmenten tasolla, erilaisia 

robottityyppejä, niiden rakenteita ja vahvuuksia sekä heikkouksia, robottien 

ohjelmointiperiaate lyhyesti ja turvallisuutta yksinkertaisella tasolla. 

Tavoitemäärä vastauksille asetettiin noin kahteenkymmeneen vastaukseen erilaisilta 

aloilta, joka toteutuikin hyvin. Vastaaja-aloja saatiin hyvin laajoilta ammattialoilta niin 

palvelualoilta erilaisiin teollisuuden aloihin. Vastaajien eri tausta takasi hyvin eritasoisia 

vastauksia, sekä erilaista tietotaitoa ja osaamistoiveita, joita Avoin RoboLab voi auttaa 

toteuttamaan. 

Lopputuloksena selvisi että Avoin RoboLab voisi auttaa Riihimäen alueen yrityksiä 

parhaiten tarjoamalla tulevaisuuden työntekijöille vankan sekä laajan perusosaamisen 

robotiikan saralla. Toisaalta myös monen vastaajan mielestä pohjaosaaminen ei ole 

kovinkaan tärkeää ja perehdyttämisvalmius olisi tärkeämpi kriteeri esimerkiksi uuden 
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This thesis was commissioned by Avoin RoboLab project to find out knowledge levels 

and skill needs related to robotics in companies located in Riihimäki. Avoin RoboLab is 

an open robotics lab environment that can be used by companies and students to 

learn about robotics. The idea was to make a questionnaire to send to various 

companies around the region. This questionnaire was designed to collect data that 

answers the questions set by the commissioner. The data presented in this thesis will 

guide the development of Avoin RoboLab to give companies and students the tools 

needed for a successful future in the field of robotics. 

This thesis also presents the evolution of robotics through the years, different robot 
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various fields of work, and the goal was met quickly. The gathered answers range from 
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in the companies that answered due to the variety of fields of work. Most of the 
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1 Johdanto 

Tämä opinnäytetyö selvittää riihimäkeläisten yritysten robotiikan osaamista sekä 

osaamistarpeita. Kerätyn tiedon perusteella analysoidaan sitä, miten Avoin RoboLab-

hanke parhaiten voisi auttaa yrityksiä robotiikan saralla. Avoin RoboLab on 

labramallinen opetusympäristö robotiikan osaamisen kehittämiseen ja se on avoinna 

niin eri asteen opiskelijoille, kuin myös yrityksille. Tiedon keräys toteutetaan 

yrityskyselyillä, joihin yritykset vastaavat anonyymisti. Kyselyn lisäksi pieni määrä 

vastaajayrityksiä suostui toiseen haastatteluun saman aiheen parissa. Nämä kyselyssä 

kerätyt vastaukset analysoidaan, sekä niistä tehdään yhteenveto, josta selviää kuinka 

Avoin RoboLab voi parhaiten tukea yrityksiä. 

Tässä opinnäytetyössä tehty tutkimus ohjaa Avoin RoboLab-hankkeen toimintaa 

suuntaamalla labran kehitystä yritysten toivomaan suuntaan. Opinnäytetyö käsittelee 

myös robotiikan kehitystä, eri robottityyppejä, sekä robottien ohjausta ja turvallisuutta. 

2 Robotiikka 

2.1 Kehitys 

Vaikka usein ajatellaan, että robotit ovat tulevaisuutta, ovat ne olleet täällä jo pitkään. 

Jo vuonna 1959 kehitettiin ensimmäinen, kaksi tonnia painava teollisuusrobotti. Robotti 

toimi hydrauliikan avulla ja ohjelmointi tapahtui opettamalla ja tallentamalla robotin 

nivelten asento ohjelman eri vaiheissa. Vuonna 1961 General Motorsin tehtaalle otettiin 

käyttöön robotti linjastotyöhön. Robotti valmisti erinäisiä autojen osia kuten kahvoja 

oviin ja ikkunoihin, sekä vaihdekepin nuppeja. Robotin valmistus maksoin näihin aikoihin 

noin 65 000 dollaria. 
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Vuonna 1969 robotiikka oli jo hieman yleistynyt ja esimerkiksi hitsaustöissä nähtiin jopa 

90 prosentin automaatiotasoa. Samana vuonna kehitettiin myös ensimmäiset 

robottinäöllä toimivat robotit. Robotiikan kehitys kiihtyi huomattavasti ja isoja edistyksiä 

on nähtävillä. 

Vuosina 1970–1980 nähtiin taas isoja harppauksia robotiikassa, kuten ensimmäiset 

kuusiakseliset robotit, sekä kaarihitsausrobotit. Robottiohjaus parani myös 

huomattavasti, kun vanhoista magneettirummuista siirryttiin ensimmäisiin 

mikrotietokoneohjattuihin robotteihin. Maksimipainot sekä sensoritekniikka parantui 

myös huomattavasti tällä vuosikymmenellä, jonka lopussa päästiin myös eroon 

hydrauliikasta ja ensimmäiset valmistajat siirtyivät sähkömoottoreihin.  

1980–1990 konenäköä kehitettiin ja robotit osasivat esimerkiksi nostaa satunnaisissa 

asennoissa olevia esineitä. Vanhan mallisilla robottityypeillä tämä ei olisi onnistunut, 

sillä ne vain noudattivat täysin samaa ohjelmoitua polkua. Robotiikan nopeus ja 

tarkkuus parantui huomattavasti, ja ne siirtyivät tehtailta myös esimerkiksi sairaaloihin. 

1990–2000 robotiikka jatkoi huimaa kehitystään. Robotteihin saatiin käyttöön CAN-

väyläohjaus, joka mahdollistaa monien mikroprosessoreiden käytön samanaikaisesti. 

Käyttöliittymät otettiin myös käyttöön, joilla saatiin parannettua ihmisen ja koneen 

välistä kommunikointia, sekä robotin tehokkuuden seurantaa. Robotteja pystyi myös 

ensimmäistä kertaa ohjaamaan 6D-hiirellä reaaliajassa. Sensoritekniikka jatkoi 

kehitystään, ja maailma näki jopa kirurgikäytössä olevia robotteja. 

Tällä vuosituhannella robotit ovat jopa tavallisen ihmisen kotona. Vuosituhannen alussa 

luotiin esimerkiksi robotti-imuri, joka sensorien avulla löysi likaiset kohdat. Robotti-imuri 

osasi myös ladata itsensä, joten sitä voisi kutsua täysin autonomiseksi laitteeksi. 

Robottien käyttökohteet laajenivat jatkuvasti ja niitä lähetettiin esimerkiksi Marsiin. 

Teollisuusrobotti oli käytössä myös ”robottivuoristoradassa” jossa isohko 

teollisuusrobotti pyöritti istuimessa istuvaa henkilöä. Robottiohjaus myös parani, jolloin 

pystyttiin ohjaamaan useaa robottia yhdellä kertaa. Robottien koko ja paino on saatu 

pienenemään huomattavasti ja toisaalta myös maksimikuormat ovat kasvaneet jopa 
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1200 kiloon asti. Nopeus ja tarkkuus on myös erittäin paljon parempaa, verrattuna 

ensimmäisiin robotteihin. Turvallisuus on yhteistyörobottien myötä parantunut niin 

hyvin, että robotti ja ihminen voivat työskennellä samassa tilassa, tai jopa saman 

työkappaleen ympärillä. Robottien kehitys on ollut huimaa, sekä kunnianhimoista ja 

uskoisin tämän jatkuvan ja ihmiskunnan näkevän robotiikkaa, jota ei edes vielä pysty 

kuvitella. (International Federation of Robotics, n.d.) 

2.2 Robottityyppejä 

Pääosin robotit voidaan jakaa kahteen suureen ryhmään. Toinen ryhmä muodostuu 

teollisuusroboteista ja toinen yhteistyöroboteista. 

Nimensä mukaisesti teollisuusrobotit työskentelevät yleensä teollisuuden parissa 

esimerkiksi kokoonpano- tai hitsaustöissä. Teollisuusrobotit ovat usein suuria ja 

painavia, sekä pystyvät raskaisiinkin töihin. Tämän kategorian robotit ovat usein 

aidattuna, tai erinäisillä valoverhoilla tai muilla turvatoimilla suojattuna, eikä ne 

työskentele ihmisen seurassa. Teollisuusrobotteina nähdään yleensä 

nivelvarsirobotteja, portaalirobotteja, scara-robotteja, tai rinnakkaisrakenteisia 

robotteja. Kaikilla näistä on omat vahvuutensa sekä heikkoutensa, mutta kaikille löytyy 

omat käyttökohteensa teollisuuden parissa. 

Yhteistyörobotit ovat yleensä pienempiä, kevyempiä sekä halvempia. Ne 

työskentelevät nimensä mukaisesti useimmiten yhteistyötehtävissä ihmisen, tai toisen 

robotin kanssa. Yhteistyörobotin käyttövoimat ovat huomattavasti pienempiä, joka 

mahdollistaa turvallisen työskentelyn ihmisen kanssa yhteisen työkappaleen parissa. 

Yleensä yhteistyörobotteina nähdään pienehköjä nivelvarsirobotteja, tai erilaisia 

mobiilialustoja. Mobiilialusta voi olla esimerkiksi vaihtelevan kokoinen robotisoitu 

kärry, joka kantaa pientä nivelvarsirobottia. Yhteistyörobotti, eli Cobotti ja ihminen 

saattavat työskennellä saman työkappaleen parissa, jossa esimerkiksi cobotti tekee 

nostotyöt ja ihminen vain kiinnittää osat. Cobotit luokitellaan niiden turvallisuus ja 

ohjelmointiominaisuuksien mukaan. Käytännössä nämä tarkoittavat tapoja, joilla ne 

välttävät mahdollisesti vaarallisia osumia, tai muita kohtaamisia yhteistyökumppaninsa 
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kanssa. Näitä luokkia on ISO 10218 mukaan neljä, jotka ovat turvaluokiteltu valvottu 

pysäytys, käsin ohjaaminen, nopeuden ja vähimmäisetäisyyden valvonta, tehon ja 

voiman rajoittaminen luontaisesti turvallisella suunnittelulla tai ohjauksella. (Buchert, 

2021) 

2.2.1 Nivelvarsirobotti 

Nivelvarsirobotti on hyvin monipuolinen robotti. Robotti muistuttaa käsivartta, joka on 

pystyssä alustalla ja jossa on usein kuusi niveltä sekä varren päässä työtehtävään valittu 

työkalu. Työkalut vaihtelevat hitsauspistooleista tarttujiin, sekä kaikkeen siltä väliltä. 

Nivelvarsirobotti taipuu monenlaisiin työtehtäviin ja niitä näkee useissa moderneissa 

tehtaissa. Nivelvarsirobotti voidaan ohjelmoida tekemään loputtomia eri tehtäviä eri 

työympäristöissä, jotka se suorittaa nopeasti ja tarkasti. Modernit nivelvarsirobotit 

voidaan varustaa erilaisella sensoriteknologialla ja esimerkiksi konenäöllä, jolloin robotti 

kykenee esimerkiksi tarttumistehtävissä tunnistamaan, miten päin haluttu kappale on ja 

korjaamaan asentoaan siihen nähden. Itse robotin lisäksi soluun kuuluu ohjainlaite, sekä 

virtalähde. (Intel, n.d.) (Intel, n.d.) 

 

Kuva 1: Nivelvarsirobotti hitsaamassa (Stock, n.d.) 
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2.2.2 Portaalirobotti 

Portaalirobotit toimivat vain kolmen akselin suuntaisesti, toisaalta niissä on usein myös 

kiertoliike käyttötyökalun päässä. Portaalirobotin todennäköisesti tärkeimmät 

ominaisuudet ovat sen kantokyky, sekä työtilan laajuus. Useimmin nähdyt käyttökohteet 

ovat esimerkiksi nosto- ja laskutöissä, sekä kaarihitsaustöissä, jonka vuoksi ne toimivat 

usein työkappaleen yläpuolelta. Joissakin tilanteissa, jos vaikka rakennuksen 

kattorakenteet eivät mahdollista portaalirobotin kiinnitystä, robotti voi myös toimia 

kappaleen alapuolelta. (Collins, 2015) 

Kuva 2: Portaalirobotti (XYZ Gantry System / Cartesian Robot System, n.d.) 

 

2.2.3 Scara-robotti 

Scara-robotti rakentuu kahdesta ”käsivarresta”, jotka ovat kiinnitetty toisiinsa, sekä 

yhdistetty robotin alustaan. Näissä roboteissa on vain kaksi niveltä, jotka ovat 

vaakatasossa ja kaikki pystysuuntainen liike on lineaarista. Tämä aiheuttaa hieman 
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rajoituksia, joskin se myös antaa rakenteelle pystysuuntaista tukevuutta. Scara-

robotteja käytetään usein pienemmissä kokoonpanotöissä, esimerkiksi elektroniikan 

parissa. Kankeutensa kallistussuunnassa scara korvaa sillä, että se on nopeimpia 

robottityyppejä markkinoilla. (Fanuc, n.d.) 

Kuva 3: Scara-robotti (America, n.d.) 

 

2.2.4 Rinnakkaisrakenteinen robotti 

Tämä robotti koostuu alustasta, johon liikkuva taso kiinnittyy niin kutsutuilla jaloilla. 

Jalkojen pituudet ovat muuttuvia, joka mahdollistaa tason kääntelyn. 

Rinnakkaisrakenteiset robotit ovat jykeviä, sekä nopealiikkeisiä, mutta niillä on rajattu 

työtila. Rakenteensa vuoksi robotti ei pysty kurottamaan kappaleiden ympäri, joka rajaa 

käyttömahdollisuuksia. Tukevuus myös vaihtelee käytön aikana, jolloin robotista voi 
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tulla hyvinkin hutera. Liikkuvat jalat saattavat myös päästä törmäämään toisiinsa. Näitä 

robotteja käytetään usein esimerkiksi lentosimulaattoreissa tai pienissä 

kokoonpanotehtävissä. (Robotpark Academy, n.d.) 

Kuva 4: Rinnakkaisrakenteinen robotti (br-automation, n.d.) 

 

2.3 Ohjaus ja ohjelmointi 

Robotin ohjaus toimii lyhykäisyydessään kuvan 5 mukaisesti (Kuva 5). Robotti käyttää 

sensoritekniikkaa, jolla kerätty sensoridata viedään ohjauslaitteeseen, joka taas 

käsittelee datan ohjaussignaaleiksi takaisin robotille. 
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Kuva 5: Robottiohjauksen periaate (Toptal, n.d.) 

 

Käytännössä tämä ei kuitenkaan ole näin yksinkertaista. Sensoreiden avulla robotti 

pystyy vain arvaamaan ympäristöään ja se tarvitsee esimerkiksi ihmisen apua 

tekemään vaikeampia ratkaisuja, tai ratkaisuja tilanteissa missä ympäristö muuttuukin. 

Tämä ihmisen tuoma apu on robotin ohjelmoiminen. 

Robottiohjelmointiin on kolme pääasiallista tapaa, joista ensimmäinen on 

johdattamalla ohjelmointi. Johdattamalla ohjelmointi toimii käytännössä niin, että 

robotin nivelet vapautetaan, ja robottia liikutellaan käsin. Nämä käsin tehdyt liikkeet 

tallennetaan robotin ohjausyksikköön, joka taas mahdollistaa johdatettujen liikkeiden 

toistamisen. 

Toinen ohjelmointitapa on opettamalla ohjelmointi, joka tarkoittaa robotin ohjaamista 

käsilaitteella tiettyyn pisteeseen, joka tallennetaan. Robotille siis opetetaan pisteet 

mihin mennä. 

Viimeinen tapa on etäohjelmointi, jossa robottia ohjataan ilman itse robotin läsnäoloa. 

Tämä onnistuu käyttämällä erilaisia simulaattoreita, joilla voidaan simuloida 

kokonaisten robottisolujen, sekä tuotantolinjastojen toimintaa. Itse robotin 

ohjelmointi tapahtuu usein opettamalla myös simulaatiossa.  



9 

 

Robotteja voidaan ohjelmoida edellä mainittujen tapojen tukena myös erilaisilla 

ohjelmointikielillä, joista usein käytetään C/C++, JAVA, .NET, MATLAB tai Python-

koodia. Koodausta voidaan harjoitella erilaisilla simulaattoreilla, joita käytetään 

robotiikassa laajasti testauksissa. Simulaatio mahdollistaa turvallisen ja halvan 

testauksen, eikä ihmisiä tai kalustoa tarvitse riskeerata. (McCrea, n.d.) (Robotiikka, 

2016) 

2.4 Turvallisuus 

Yleisesti voitaisiin ajatella, että robotti tuo enemmän turvaa, kuin vaaroja, sillä robotti 

voi tehdä ihmisen puolesta useita vaarallisia tehtäviä. Toisaalta robotti itsessään saattaa 

aiheuttaa vaaratilanteita esimerkiksi raskaan rakenteensa vuoksi. Robotit ovat hieman 

huonoja tilanteissa, joissa ympäristössä on monia muuttujia, kuten ihmisiä, joten 

varsinkin teollisuusrobotiikassa robottisolut ovat usein aidattuja. Vahinkojen 

välttämiseksi robotiikkaa ohjaa vankka standardisointi, varsinkin tuvallisuuden osalta. 

Yksi esimerkki näistä standardeista on ISO 10218, joka luo hyvät valmistusperiaatteet 

mahdollistaakseen teollisuusrobotin turvallisen, oikeaoppisen käytön. Standardissa 

määritellään myös turvallisen käytön raamit, kuten turvaetäisyydet, sekä yleisiä sääntöjä 

turvallisuuteen. Vaikka robottisolu olisi kehitetty noudattaen standardien määräyksiä, 

tulee sille kuitenkin tehdä riskien arviointi, joka on myös ohjeistettu standardissa ISO 

10218. Hyvin tehty riskien arviointi ja minimointi on standardien noudattamisen lisäksi 

ehdottomasti paras turvajärjestelmä. (Safesite, 2022) (EKU Online, 2021) (Owen-Hill, 

2022) 

3 Aineisto ja menetelmät 

Opinnäytetyössä suoritettu kysely tehtiin Webropol-palvelun avulla. Kyselyssä oli 

kymmenen kysymystä, jotka löytyvät liitteestä 1. Kysymykset liittyvät yritysten 

robotiikan tietotaitoon, sekä mahdollisiin tulevaisuuden tarpeisiin. Kyselyyn annettiin 

noin kolme viikkoa vastausaikaa, ja jo ensimmäisten päivien aikana saatiinkin 

kiitettävästi vastauksia. Kaksi yritystä suostui myös toiseen haastatteluun, jossa kysyttiin 

saman aiheen kysymyksiä hieman yksityiskohtaisemmin. 
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4 Tulosten esittely 

Kysely lähetettiin noin 250 yritykselle, joista 20 vastasi ensimmäisiin kysymyksiin. 

Valitettavasti kaikki vastaajat eivät vastanneet kaikkiin kysymyksiin. Ensimmäinen 

kysymys koski edustettavaa alaa ja kuten kuvasta 6 nähdään (Kuva 6), oli aloja hyvin 

laajasti. 

Kuva 6: Vastaajayritysten alat 
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Kyselyn toisessa kysymyksessä selvitettiin robotiikan näkyvyyttä kohdeyrityksissä. 

Vastauksista (Kuva 7) selviää hyvin, kuinka robotiikan näkyvyys vaihtelee käytännössä 

nollatasosta, täystoimiseen robotiikkaan. 

Kuva 7: Robotiikan näkyvyys vastaajayrityksissä 

 

Noin puolella vastanneista yrityksistä robotiikka ei näy yrityksen toiminnassa 

käytännössä lainkaan. Kuitenkin yli puolella vastanneista, robotiikkaa näkyy pienissä 

määrin, tai jopa hyvin paljonkin. Erilaisia käyttökohteita on esimerkiksi laiteohjauksessa 
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ja sensoritekniikassa, tuotteiden aukotuksessa, robottilavoituksessa, 

varastoautomaatiossa, imurointi- ja ikkunanpesurobotiikassa, sekä myös 

kokoonpanossa. 

Kyselyn kolmas kysymys selvitti robotiikan osaamista sekä tietotaitoa kohdeyrityksessä. 

Kaikissa numeerisissa kysymyksissä vastaukset annettiin helposti arvioimalla osaaminen 

asteikolla 1–10. Alla olevasta taulukosta 1 (Taulukko 1) näkyy, että osaaminen ja 

tietotaito vaihtelee paljon koko asteikon välillä. Osa vastaajayrityksistä kokee 

osaamisensa tasolle yksi, eli osaamista ei käytännössä ole ja osa taas kokee osaamisen 

tasolle kymmenen, eli ammattitasolle. Keskiarvo kuitenkin pysyy noin asteikon 

puolivälissä. 

Taulukko 1: Robotiikan osaaminen ja tietotaito 

 

Osaamistason vaihtelu on mielestäni ymmärrettävää, kun vastaajia on hyvin eri aloilta, 

joissa ei välttämättä ole käytännössä yhtään robotiikkaa. 

Neljäs kysymys koskee uusien työntekijöiden robotiikan osaamisen tärkeyttä vastaajan 

mielestä. Hajonta tässä on pienempää, toisaalta myös keskiarvo on alempana. Uskoisin 

tähän vaikuttavan esimerkiksi yrityksien oma perehdytys, joka kouluttaa uuden 

työntekijän yrityskohtaiseen osaamiseen. 
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Taulukko 2: Robotiikan osaamisen tärkeys 

 

 

Viides kysymys, eli minkälaista robotiikan tietämystä/osaamista vastaajayritys kaipaisi 

esimerkiksi uudelta työntekijältä. Alla olevassa kuvassa 8 (Kuva 8) esitetään yritysten 

edustajien vastaukset. 

Kuva 8: Tulevaisuuden robotiikan osaaminen 
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Kuten vastauksista näkee, sama kaava jatkuu. Osa yrityksistä toivoo jopa melko laajaa 

osaamista ja toisaalta osa toivoo vain perusymmärrystä, tai jopa ei minkään laista 

osaamista. 

Kuudes kysymys liittyy suoraan Avoin RoboLab-hankkeeseen ja yritysten mahdolliseen 

tulevaisuuteen labran kanssa. Vastaajayritystä pyydettiin arvioimaan, kuinka 

todennäköistä yhteistyö tulevaisuudessa Avoimen RoboLabin kanssa olisi. Vaikka 

keskiarvo on harmillisen alhainen, uskoisin kuitenkin yritysten olevan kiinnostuneempia, 

kunhan hanke edistyy ja tieto siitä mahdollisesti leviää. 

Taulukko 3: Yhteistyö RoboLabin kanssa 

 

 

 

Kysymyksissä seitsemän ja kahdeksan esitettiin lyhyt esitelmä teollisuus- ja 

yhteistyörobotiikasta ja vastaajayritys kertoi, kuinka tuttua asia heille oli. 
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Kuva 9: Ymmärrys yhteistyörobotiikasta 

  

Kuva 10: Ymmärrys teollisuusrobotiikasta 

 

Kysymyksessä yhdeksän esiteltiin aloja, missä robotiikkaa on käytössä, sekä kysyttiin 

tiesikö vastaajayritys tästä. Kaikki vastaajat tiesivät robotiikan laajoista 

mahdollisuuksista eri aloilla. 

Kymmenes ja viimeinen kysymys selvitti robotiikan laitteiston ja ohjelmiston tietämystä 

vastaajayrityksessä ja heitä pyydettiin listaamaan ne mitä he tiesivät. 
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Kuva 11: Robotiikan ohjelmistoja ja laitteistoja 

Alussa olleista 20 vastaajasta, vain 9 vastasi viimeiseen kysymykseen. Tulkitsisin 

vastaamatta jättämisen niin, että vastaajalla ei ole tietoa kysytystä asiasta. Täten voisi 

taas sanoa, että tietotaso vaihtelee vastaajayrityksissä melko paljon. Kaksi yritystä 

suostui myös jatkohaastatteluun. Jatkohaastattelun kysymyksinä olivat seuraavat: 

1. Robotiikan näkyvyyttä yrityksessänne selviteltiinkin jo, mutta miltä tulevaisuus näyttää 
mielestänne? Onko teillä ajatuksena lisätä, tai vähentää jotakin asioita liittyen robotiikkaan?  

 
2. Osaaminen, tietotaito, sekä robotiikan tietämyksen tärkeyttä myös selvitettiin kyselyssä. 

Koulutetaanko teillä yrityksessä työntekijöitä robotiikan saralla, vai onko toiveena ennakko-
osaaminen?  

4. Jos päätyisitte hakemaan jotakin robotiikan koulutukseen liittyvää, esimerkiksi Avoimesta 
RoboLabista, mitä toivoisitte sieltä saavanne?  

6. Miten Avoin RoboLab voisi mielestänne parhaiten tukea yritysten osaamista? 

7. Haluaisitteko yhteydenottoa Avoimen Robolabin toimesta koskien mahdollisia 
yhteistyövaihtoehtoja? Jos kyllä, mikä on toivottu yhteydenottotapa? 

Haastattelussa ei selvinnyt hirveästi uutta tietoa. Yksi vastaajayritys oli erittäin 

kiinnostunut esimerkiksi siivousroboteista, sekä niiden tuomista rahallisista ja ajallisista 

säästöistä. Käytössä olevat robotit yrityksessä oli alun perin vain imurirobotti, josta asiat 

etenivät lattian- ja ikkunanpesurobotteihin. Tulevaisuudessa yritys ajattelee hankkivansa 

myös ruohonleikkuurobotin. Tässä yrityksessä työtekijöitä ei kouluteta robottien 

käyttöön juuri mitenkään, sillä vastaajan mukaan robotit menevät napista päälle, 
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eivätkä vaadi muuta osaamista käyttäjältä. Yritys ei myöskään koe ennakko-osaamista 

robottien saralta kovinkaan tärkeänä. RoboLabilta vastaaja toivoisi saavansa esimerkiksi 

”kauppakassiroboteista” tietoa, mikäli he tulisivat hakemaan robotiikan tietämystä 

Avoimelta RoboLabilta. Avoin RoboLab voisi vastaajan mielestä parhaiten tukea 

yritysten robotiikan osaamista esimerkiksi tiedottamalla. Niin omasta toiminnastaan, 

kuin myös robottien hyödyistä ja säästöistä. Monet heidän asiakkaansa ovat ottaneet 

siivousrobotit puheeksi ja ovat olleet hyvinkin yllättyneitä rahallisesta säästöstä. 

Toinen vastaajayritys vastasi jatkohaastattelun kysymyksiin, että heillä ei kouluteta 

robotiikkaan, eikä he aio lisätä robotiikkaa yrityksessään, sillä he tekevät työnsä 

tietokoneilla, sekä puhelimilla. Heille ei myöskään ole kiinnostusta hakea Avoimelta 

RoboLabilta uutta tietoa robotiikasta. 

5 Tulosten tarkastelu, pohdinta ja johtopäätökset 

Saaduista vastauksista näkee mielestäni suurta vaihtelevuutta robotiikan osaamisessa, 

sekä näkyvyydessä. Vastaukset vaihtelevat nollatasosta kokonaan automatisoituun 

prosessiin, mitä itse oikeastaan odotinkin. Mielestäni on ymmärrettävää, että 

esimerkiksi konsultointiyrityksessä robotiikkaa ei välttämättä näy käytännössä lainkaan 

ja taas kokoonpanolaitoksessa voi olla koko kokoonpanoprosessikin automatisoitua. 

Kyselyn perusteella paras tuki Avoimelta RoboLabilta yrityksille olisi robotiikan 

perustietämyksen, sekä toimintaperiaatteiden opetus. Sensoritekniikkaa, datankeruuta, 

rajapintoja, ohjelmointia ja perustietotekniikan osaamista toivottiin myös. Vastauksissa 

mainitaan myös yleisesti perusteet robotiikasta, sekä valmius yrityksen omaan 

perehdytykseen. 

Tärkein asia mitä Avoin RoboLab voisi mielestäni tarjota yrityksille on tulevaisuuden 

työntekijöitä, joilla on kaikki valmiudet oppia tarvittavat asiat erilaisiin työtehtäviin. Jos 

kaikista mainituista asioista saataisiin perusymmärrys esimerkiksi opiskelijatasolla, olisi 

yritysten huomattavasti helpompi perehdyttää uusi työntekijä työtehtävään verrattuna 

siihen, että uusi työntekijä ei olisi koskaan kuullutkaan aiheesta. Kyselyn 

todenmukaisuutta tukee mielestäni laaja vastaajakanta erittäin eri aloilta. Harmillisen 
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moni yritys ei näe tulevaisuutta Avoimen RoboLabin kanssa, mutta uskoisin tämän 

muuttuvan, kunhan labraympäristö saadaan toimintaan, sekä lisättyä yritysten 

tietämystä RoboLabin toiminnasta. Robotiikan tietämyksen ja osaamisen tärkeys vaikutti 

olevan yllättävän pientä vastaajien mielestä, mutta robotiikan lisääntyessä uskoisin sen 

merkityksen kasvavan. Jotakin pohjaosaamista yritykset kuitenkin kaipasivat, ja toivon 

niin koulujen kuin Avoimen RoboLabin mahdollistavan sen. 
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