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Rakennusalan tuottavuus ei ole kasvanut kuten muilla aloilla, tutkimusten mukaan tuottavuus 

on jopa laskenut. Syitä tälle ilmiölle on useita, mutta yhtenä eroavaisuutena muihin aloihin verrat-
tuna on robotiikan hyödyntäminen. Rakennusalalle on kehitetty monenlaisia robotteja, mutta nii-
den hyödyntäminen on hyvin pienellä tasolla. 

Tämän tutkimuksen tavoitteena on selvittää erityisesti miksi robotiikan käyttö ei ole yleistynyt 
talonrakennustyömailla. Tämän selvittämiseksi on tutkittu, mitä robotteja rakennustyömaille on 
kehitetty, millainen historia roboteilla on sekä mitä hyötyjä ja haittoja rakennusrobottien käytöstä 
on. Tutkimus on rajattu nimenomaan talonrakentamiseen työmaalla paikan päällä käytettäviin ro-
botteihin. Tutkimus on toteutettu kirjallisuustutkimuksena, jonka lähteinä on käytetty tieteellisiä 
tekstejä, mutta myös valmistajien omia internet-sivuja ja uutisartikkeleita. 

Robotiikan merkittävä hyödyntäminen alkoi 1960-luvulla, kun autoteollisuus otti käyttöön 
useita robotteja tehtaisiinsa. Rakennusrobotiikan historia alkaa hieman myöhemmin 1980-luvulla, 
kun Japanissa aloitettiin rakennusrobottien kehitys Japanin hallituksen toimeenpanosta. Useiden 
vaiheiden jälkeen rakennusrobotiikkaa on alettu tutkimaan myös muualla maailmassa 2000-lu-
vulta lähtien. 

Talonrakennustyömaille on kehitetty koko historiansa aikana monenlaisia robotteja erilaisiin 
tehtäviin. Näihin tehtäviin lukeutuvat muun muassa: siivoaminen, poraaminen, maalaus, valvonta 
ja eristäminen. Tässä työssä on kuitenkin esitelty tarkemmin vain kolme rakennusrobottia yleis-
kuvan muodostamiseksi. 

Tutkimusten mukaan rakennusroboteilla voidaan vähentää toistuvaa ja ergonomisesti haasta-
vaa työtä merkittävästi, lisäksi rakennusrobotit parantavat tarkkuutta ja vähentävät uudelleen teh-
tävän työn tarvetta. Tämän seurauksena myös työmaan kokonaiskustannukset laskevat. Toi-
saalta rakennusrobotit ovat kalliita ja korkea alkuinvestointi onkin isoin haaste rakennusrobottien 
yleistymisen tiellä. Lisäksi tutkimustieto rakennusrobottien hyödyistä on liian vähäistä, jotta ra-
kennusyritykset uskaltaisivat investoida. Myös rakennusalan vastenmielisyys muutokselle estää 
omalta osaltaan robottien yleistymisen. 

 
 
Avainsanat: rakennusrobotiikka, rakentamisrobotiikka, porausrobotti, tulostusrobotti, 

valvontarobotti 
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1. JOHDANTO 

Robotiikan ja automaation hyödyntäminen on yleistynyt lähes jokaisella toimialalla 2000-

luvulla, mutta talonrakennusalalla kehitys on jäänyt huomattavasti jälkeen (Bock, 2015). 

Rakennusalalla suurin osa kustannuksista muodostuu työntekijöiden palkkakustannuk-

sista, ja ala on myös altis työtapaturmille.  Robotiikan avulla olisi mahdollista parantaa 

sekä tuottavuutta että työntekijöiden työturvallisuutta. Miksi robotiikka ei siltikään ole 

yleistynyt huomattavasti rakennusalalla? 

 

 

Kuva 1. Työn tuottavuus yleisesti on noussut, kun taas rakennusalalla tuottavuus on 
heikentynyt (Bock, 2015). 

 

Kuvassa 1 on esitetty, kuinka monta Japanin jeniä yksi työtunti tuottaa arvoa eri aloilla. 

Harmaalla käyrällä kuvataan teollisuutta kokonaisuudessaan, mustalla tehdasteolli-

suutta ja oranssilla rakennusteollisuutta. Kuvasta huomataan, että rakennusalalla työn 

tuottavuus on jopa heikentynyt, kun muilla aloilla tuottavuus on parantunut huomatta-

vasti. Syitä rakennusalan heikolle tuottavuudelle on monia, mutta varmasti yhtenä syynä 

on robottien käytön harvinaisuus. 
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Tämän työn tavoitteena on esitellä erilaisia rakennusrobotteja, robotiikan tuomia hyötyjä 

sekä erityisesti tutkia syitä, miksi robotiikka ei ole yleistynyt rakennusalalla. Päätutkimus-

kysymyksenä toimii ”Miksi robotiikan käyttö ei ole yleistynyt talonrakennustyömailla?”, ja 

alakysymyksinä toimivat seuraavat: 

• Millaisia robotteja talonrakennustyömaille on kehitetty ja millä tasolla näiden hyö-

dyntäminen on? 

• Millainen historia roboteilla ja erityisesti rakennusroboteilla on? 

• Millaisia hyötyjä saadaan robotiikan käytöstä talonrakennustyömaalla? 

• Mitä haasteita robotiikan käytössä on talonrakennustyömaalla? 

Tutkimus on rajattu talonrakentamisen alueelle, ja keskittyy erityisesti työmailla käytettä-

viin robotteihin. Tämän tutkimuksen ulkopuolelle jäävät infrastruktuurialan robotit sekä 

talonrakentamisessa tehdasolosuhteissa hyödynnettävät robotiikkaratkaisut. Lisäksi tut-

kittavien robottien tulee kyetä toimimaan ainakin osittain itsenäisesti.  

Tutkimus on toteutettu kirjallisuustutkimuksena. Tätä tutkimusta varten on käytetty erilai-

sia lähteitä, jotta saataisiin mahdollisimman kattava kuva aiheesta. Työssä on pyritty 

pääasiallisesti hyödyntämään tieteellisiä tekstejä, mutta myös ei-tieteellisiä tekstejä, 

koska erityisesti uusimmista rakennusroboteista saatavilla oleva tieteellinen kirjallisuus 

on rajallista. Tutkimuksessa on pyritty varmistamaan, että käytetyt ei-tieteelliset lähteet 

ovat asiantuntevia ja luotettavia. Tätä varten tietoa on vertailtu useammasta eri lähteestä 

ja varmistettu, että se on yhdenmukaista ja luotettavaa. Aineistoa on kerätty ympäri maa-

ilmaa pääasiallisesti käyttämällä kirjaston hakukonetta Andoria sekä Googlen Scholar-

hakukonetta. Hakukoneissa on käytetty hakusanoina esimerkiksi ”Construction robotics” 

ja ”Development of robotics in construction”, lisäksi täydentäviä hakuja on tehty myös 

muilla hakusanoilla. Aiheen luonteen vuoksi myös hakukone Googlea on käytetty erilais-

ten rakennusrobottien ja niiden valmistajien internetsivujen löytämiseksi. 

Tutkimuksen luvussa 2 käsitellään robotiikan määritelmiä, robotiikan autonomisuuden 

luokitusjärjestelmää ja yleisesti robotiikan yleistymisen historiaa. Luvussa 3 esitellään 

muutama omasta mielestäni edistyksellisin rakennusrobotti ja luvussa 4 kootaan luvussa 

3 havaittuja rakennusrobotiikan hyötyjä sekä haasteita. Lisäksi luvussa 4 esitellään ro-

botiikan yleistymisen haasteisiin liittyvä tutkimus. Viimeinen eli luku 5 kokoaa tutkimuk-

sen havainnot ja johtopäätökset. 
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2. ROBOTIIKKA YLEISESTI 

2.1 Robotiikan historia ja luokitus 

Robotilla tarkoitetaan mitä tahansa automaattisesti toimivaa konetta tai laitetta, mikä jol-

lakin tavalla pyrkii korvaamaan ihmisen tekemää työtä. Itse robotti-sana on peräisin vuo-

delta 1920 tsekin kielestä sanasta ”robota”, jolla tarkoitettiin pakkotyötä.  Tämän jälkeen 

englanninkielinen sana ”robotics” esiintyi ensimmäisen kerran vuonna 1942 Isaac 

Asimovin scifi-tarinassa ”Runaround”. Samaisessa tarinassa Asimov esitteli tunnetut ro-

botiikan kolme lakia. Ensimmäisen lain mukaan robotit eivät saa vahingoittaa ihmistä, 

toisen lain mukaan robottien tulee noudattaa ihmisten antamia käskyjä ja kolmantena 

robotin tulee suojella itseään rikkomatta ensimmäistä tai toista lakia. (Moravec, 2023) 

Vuonna 1954 yhdysvaltalainen insinööri George Delvol kehitti ensimmäinen toimivan ro-

botin nimeltään ”Unimate”. Unimate oli sähköisesti ohjattava robottikäsi, joka kykeni te-

kemään ennalta ohjelmoituja liikkeitä. Myöhemmin vuonna 1959 kyseisen robotin proto-

tyyppi otettiin käyttöön General Motors Corporationin painevalutehtaassa, jossa robotin 

tehtävänä oli poistaa ja pinota kuumat metallikappaleet painevalukoneesta. (Moravec, 

2023)  

Myöhemmin Fordin tekninen johtaja kertoi Fordin olevan kiinnostunut asentamaan jopa 

2000 Unimate-robottia tehtaisiinsa, minkä johdosta Yhdysvaltoihin syntyi monia uusia 

robotiikkaan keskittyviä yrityksiä (Wallén, 2008). Tämän takia autoteollisuudesta tuli yksi 

ensimmäisistä laajasti robotiikkaa hyödyntävistä aloista ja moni robotti onkin kehitetty 

nimenomaan autoteollisuuden tarpeisiin. Nykypäivänäkin suurin osa roboteista muistut-

taa toiminnaltaan Unimate-robottia. Myös International Federation of Robotics raportin 

World Robotics 2022 (Bill et al., 2022)  tilastojen perusteella autoteollisuus on edelleen 

toiseksi suurin robotteja hyödyntävä toimiala heti elektroniikkateollisuuden jälkeen. 
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Autonomisuuden tason ymmärtämiseksi seuraavissa luvuissa otetaan käyttöön autono-

misuuden luokittelujärjestelemä. Alun perin itsestään ajavien autojen autonomisuuden 

luokitteluun kehitettyä 5-portaista LoA (Levels of autonomy) asteikkoa mukaillen raken-

nusrobotit voidaan luokitella seuraavasti (Melenbrink et al. 2020, s. 14) : 

 

• ”LoA 0: Ei automatisaatiota. 

• LoA 1: Käyttäjän avustus. Systeemi kykenee ohjaamaan yhtä liikerataa käyttäjän 

ohjatessa muita. 

• LoA 2: Osittainen automaatio. Systeemi kykenee ohjaamaan useita liikeratoja sa-

manaikaisesti, mutta vaatii käyttäjän apua selviytyäkseen virhetiloista ja muiden 

toimintojen ohjaukseen. 

• LoA 3: Riippuvainen automaatio. Systeemi kykenee ohjaaman kaikkia liikeratoja 

ja toimintoja samanaikaisesti joissakin olosuhteissa. Systeemi voidaan ohjel-

moida pyytämään apua tarvittaessa. 

• LoA 4: Korkean tason automaatio. Systeemi kykenee suorittamaan tehtäviä itse-

näisesti tietyissä olosuhteissa. Systeemi ei vaadi ihmisen apua ja pystyy mukau-

tumaan odottamattomiin häiriöihin. 

• LoA 5: Täydellinen automaatio. Systeemi kykenee suorittamaan tehtäviä itsenäi-

sesti kaikissa olosuhteissa, joissa yleisesti suoritetaan rakennustehtäviä.” 

Käytännössä LoA-tasoa 5 ei ole vielä saavutettu millään roboteilla millään toimialalla ja 

suurin osa teollisuudessa käytössä olevissa roboteista ovat tasolla 3. 

2.2 Rakennusrobotiikan historia 

 

Rakennusrobotiikan kehitys alkoi hieman hitaammin verrattuna muihin aloihin. Kuitenkin 

1970-luvun lopulla Shimizu ja muut japanilaiset suururakoitsijat havaitsivat merkittävän 

mahdollisuuden rakennusroboteissa. Kun 1980-luvun alun robotiikkabuumi levisi Japa-

nissa, aihe nousi keskeiseksi japanilaiselle rakennusteollisuudelle. Tämä johti lopulta Ja-

panin hallituksen käynnistämään STCR-teknologian kehityksen. Vuonna 1978 Japanin 

teollisuusrobottiyhdistys (JARA) asetti komission professori Yukio Hasegawan johdolla 

analysoimaan robotiikan sovelluksia rakennusalalla. Komissio, jossa oli nuoria insinöö-

rejä suurista rakennusyrityksistä, toimi uusien ideoiden "alkusoluna", käynnistäen tutki-

mushankkeita ja kehittäen robotiikkateknologiaa. Tämän innoittamana seuraavan 10 
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vuoden aikana myös useat yliopistot, tutkimuslaitokset, yritykset ja lähtivät mukaan ke-

hittämään robottien hyödyntämistä työmaalla. Hallituksen, tutkimuslaitosten, urakoitsijoi-

den ja oppilaitosten yhteistyön taustalla oli poliittisia ja taloudellisia syitä. Rakennusteol-

lisuuden alhainen tuottavuus, taitavan työvoiman puute, ikääntyvät työntekijät, huono 

työn laatu ja heikot työolosuhteet olivat julkisen keskustelun aiheita. Rakennusteollisuu-

della oli voimakas paine parantaa työympäristöä ja rakennusalan mainetta. (Bock & Lin-

ner, 2016) 

Aluksi työryhmä kehitti yksinkertaisia STCR (Single task construction robot) robotteja, 

mitkä kykenivät tekemään lähinnä yksittäisiä spesifejä työtehtäviä (kts. kuva 2 vasen 

puoli). Robottien yksinkertaisuus teki niiden käytöstä joustavaa, mutta toisaalta tästä ai-

heutui myös haittoja, koska robotit eivät integroituneet hyvin työtehtävää edeltäviin ja 

seuraaviin prosesseihin. Esimerkiksi robottien käyttö samanaikaisesti ihmisten kanssa 

oli rajoitettua turvatoimien takia. Lisäksi robottien asentaminen käyttöön työmaalla oli 

aikaa vievää sekä vaati uusia taitoja työntekijöiltä. Näiden ongelmien tunnistamisen seu-

rauksena vuodesta 1985 lähtien alettiin hahmottelemaan käsitettä työmaalla sijaitsevista 

robotisoiduista ”tehtaista”, missä integroidaan STRC robotteja ja muita teknologioita yh-

teensopivaksi kokonaisuudeksi (kuva 2 oikea puoli). (Bock & Linner, 2016, s.1–2) 

 

 

Kuva 2. Vasemmalla yksinkertainen STCR lattian tasoitusrobotti ja oikealla koko-
naan automatisoitu rakennustyömaa. (Hasegawa, 2006) 

 

Kuitenkin pian huomattiin, että kokonaisen rakennustyömaan muuntaminen ”tehtaaksi” 

on kohtuullisen joustamaton toimitapa, minkä toteuttaminen vaatii paljon aikaa. Tästä 

johtuen tälläisen tehtaan perustaminen työmaalle tuotti säästöjä ja hyviä tuloksia 

ainoastaan isoissa ja korkeissa rakennuksissa.  Tietotekniikan kehittyessä 1990-luvulla 
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alettiinkin kehittää jälleen enemmän robotteja avustaviin työtehtäviin ja ajattelutapa koko 

työmaan automatisoinnista väistyi. 2000 -luvulla rakennusrobotteja on alettu tutkimaan 

myös monissa muissa maissa kuin Japanissa. (Bock & Linner, 2016) 
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3. ROBOTIT TALONRAKENNUSTYÖMAILLA 

Rakennustyömaan tehtäviin on kehitetty useita erilaisia robotteja, isoimmilla roboteilla 

voidaan 3d-tulostaa kokonaisen talon runko, kun taas pienemmillä voidaan suorittaa yk-

sittäisiä pienempiä työtehtäviä. Myös robottien autonomisuus vaihtelee hyvin yksinker-

taisista laitteista hyvinkin monimutkaisiin ja itsenäisesti toimiviin robotteihin. Rakennus-

alalle robotteja on kehitetty muun muassa: siivoamiseen, muuraamiseen, raudoittami-

seen, betonin levitykseen/tasoitukseen, valvontaan, poraamiseen, maalaamiseen ja 

eristämiseen (Attalla et al., 2023). 

Koska tämän luvun pääasiallinen tarkoitus ei ole käsitellä kaikkia mahdollisia rakennus-

robotteja, vaan tarjota yleinen ymmärrys aiheesta, olen valinnut tarkempaan tarkaste-

luun kolme robottia.  Olen valinnut nämä robotit oman harkinnan perusteella, ottaen huo-

mioon saatavilla olevan tiedon, arvioiden robotin kehittyneisyyttä ja käyttökelpoisuutta 

rakennustyömaiden vaativissa olosuhteissa.  

Oman arvioni perusteella esiteltävät robotit omaavat hyvät edellytykset yleistymiseen tu-

levaisuudessa rakennustyömailla ja siksi olen valinnut juuri nämä robotit. On syytä huo-

mauttaa, että vaikka valitsemani robotit ovat hyviä oman harkinnan mukaisesti, myös 

muita laadukkaita rakennusrobotteja on olemassa. Kuitenkin pitääkseni työn sopivan 

laajuisena en ole muita robotteja sisällyttänyt tähän työhön. 
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3.1 HP Siteprint -suunnitelmien tulostusrobotti 

Perinteisesti työntekijä siirtää työmaan suunnitelmat toteutukseen manuaalisesti. Esi-

merkiksi väliseinien paikat luetaan pohjapiirustuksista, mitataan ja merkitään lattialle 

käyttäen värilankaa tai kynää.  Tämän työvaiheen tehostamiseksi HP on kehittänyt ”Si-

teprint”-robotin, joka kykenee liikkumaan itsenäisesti ja tulostamaan tarvittavat merkinnät 

ja suunnitelmat suoraan digitaalisesta tietomallista kohteen lattialle. 

 

Kuva 3. HP Siteprint -suunnitelmien tulostusrobotti (Corke, 2023). 

Käytön aloittamiseksi 2D CAD -malli täytyy siirtää valmistajan ohjelmistoon, mikä muun-

taa suunnitelmat robotille sopivaan muotoon (HP, n.d.). Lisäksi toimiakseen robotti vaatii 

yhteensopivan robottitakymetrin 5–30 m etäisyydelle robotista, jonka sijainti on määri-

telty käyttäen 2–3 tunnettua pistettä (Corke, 2023). Valmistajan mukaan robotti voi tulos-

taa lattialle 2–51 mm leveää viivaa tai tekstiä jopa 3 mm tarkkuudella (HP, n.d.). Koska 

robotti vaatii ihmisen aina huoneen tai kerroksen vaihtuessa, voidaan se luokitella kor-

keintaan LoA-tasolle 3.  

Robotin tehokkuudesta ei ole olemassa tieteellistä tutkimustietoa, mutta valmistajan tuo-

tesivuilla luvataan jopa kymmenen kertaa parempaa tehokkuutta manuaaliseen työhön 

verrattuna (HP, n.d.). Toisaalta yhtiön lehdistötiedotteessa (European Union News, 

2023) mainitaan testistä robotin ja neljän työntekijän välillä. Tässä testissä robotti mer-

kitsi 7–8 huonetta, kun työntekijät merkitsivät samassa ajassa 3–4 huonetta. Näihin tie-

toihin tulee kuitenkin suhtautua varauksella, koska objektiivista tietoa aiheesta ei ole saa-

tavilla.  
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Ainakin teoriassa robotilla varmasti saavutetaan tarkempia ja virheettömämpiä merkin-

töjä, mutta nopeuteen ja tehokkuuteen vaikuttavat monet tekijät. Robotti vaatii toimiak-

seen jatkuvan näköyhteyden robottitakymetriin, mikä rajoittaa robotin käyttöä sokkeloi-

sissa ja pienissä tiloissa. Lisäksi työskentelyalueen tulee olla suhteellisen esteetön ja 

siisti, vaikkakin robottiin on asennettu törmäyksenestojärjestelmä. Lisäksi käyttöä var-

mastikin rajoittaa robotin korkea hinta, 50 000 Yhdysvaltain dollarin alkukustannus ja li-

säksi käytöstä veloitetaan jatkuvasti noin 20 senttiä neliöjalkaa kohden, mikä sisältää 

musteet ja huollon (Corke, 2023). Käytön yleisyydestä ei juurikaan ole tietoa testikohteita 

lukuun ottamatta, joten robotti ei oletettavasti ole laajassa käytössä. 
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3.2 Reikien porausrobotti 

Rakennusvaiheessa rakenteisiin, erityisesti välipohjiin porataan runsaasti reikiä erilais-

ten kiinnitysten tekemiseksi. Kiinnitystä vaativat esimerkiksi: lvi-putket, sähköjohdot, alas 

lasketut katot ja sprinklerijärjestelmät. Perinteisesti eri aliurakoitsijat poraavat itse tarvit-

tavat reiät. Yleensä työskentelyasento on huono, sillä kattoon poratessa työntekijä joutuu 

kannattelemaan porakonetta päänsä yläpuolella. Tutkimusten (Holmström et al., 1992) 

mukaan olkapäiden yläpuolella tapahtuvan työn ja työntekijöiden niskakipujen välillä on 

merkittävä yhteys. Lisäksi usein tarvitaan telineitä tai tikkaita työn suorittamiseen, jolloin 

myös putoaminen on merkittävä työturvallisuusriski. 

 

Kuva 4. Hilti jaibot reikien porausrobotti, oikealla taustalla robottitakymetri (Hilti, n.d.). 

Työturvallisuuden, ergonomian ja porauksen tehokkuuden parantamiseksi Hilti on kehit-

tänyt puoliautonomisen Jaibot-porausrobotin. Kuten aiemmin esitellyssä HP SitePrint -

ratkaisussa, myös Jaibot vaatii toimiakseen robottitakymetrin ja tietomallin, johon on 

merkattu porattavien reikien sijainnit ja niihin liittyvät tiedot. Porausprosessi tapahtuu 

työntekijän valvonnassa. Työntekijän tehtävänä on ohjata telaketjuisella alustalla liikkuva 

robotti porattavan reiän lähettyville käyttäen kauko-ohjainta, sen jälkeen robotti suorittaa 

porauksen itsenäisesti tarkasti oikeaan sijaintiin (Hilti, n.d.). Robotti siis ohjaa itsenäisesti 

ainoastaan tela-alustaan liitettyä robottikättä, mutta ihminen ohjaa robotin siirtymiset pai-

kasta toiseen. Täten robotti voidaan luokitella vain LoA 2 tasolle. 

Norjalaisessa tutkimuksessa (Brosque et al., 2021) vertailtiin robotilla ja manuaalisesti 

tehtävää porausta. Tutkimus toteutettiin todellisissa olosuhteissa rakennustyömaalla, 

joka jaettiin yhteensä kahdeksaan alueeseen, joista neljä aluetta porattiin manuaalisesti 

ja neljä porausrobotilla. yhteensä porattavia reikiä oli 13 463 kpl, mistä noin puolet 
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(6 787) porattiin manuaalisesti ja loput (6 676) porattiin robotilla. Tutkimuksessa kiinni-

tettiin erityisesti huomiota turvallisuuteen, laatuun, aikatauluun ja kustannuksiin.  

Taulukko 1. Manuaalisen porauksen ja porausrobotin vertailun tulokset suomeksi kään-

nettynä (Brosque et al., 2021, s. 12). 

KATEGORIA MUUTTUJA MANUAALINEN 

PORAUS 

PORAUSRO-

BOTTI 

TURVALLISUUS Ergonomia 60 % työajasta 

pään yläpuolista 

työtä 

1,3 % työajasta 

pään yläpuolista 

työtä. 

 Olosuhteet Meluisa ja pölyinen Melun lähde kau-

empana työnteki-

jästä, integroidun 

imurin ansiosta vä-

hemmän pölyä 

LAATU Tarkkuus 10 mm 3,3 mm (kalib-

roituna) 

 Uudelleen tehtävän 

työn osuus 

5 % 3 % 

AIKATAULU Yksi reikä 75 s 50 s (-33 %) 

 Yksi alue 14 päivää 22 päivää (+57 %) 

 Neljä aluetta 48 päivää 43 päivää (-10,4 %) 

KUSTANNUKSET Työ 43,75 $/h * 1536 h 43,47 $/h * 1 028 h 

 Suunnittelu - Tietomalli 2,5 $/m2 

+ 3D-kannattimet 4 

$/m2 

 Robotti + käyttäjä - 3,75 $/m2 

 Yhteensä /m2 21 $ 25,2 $ 

 Yhteensä 67 200 $ 75 879 $ (+13 %) 

 

Tarkasteltaessa poraukseen käytettyä aikaa taulukosta 1 havaitaan, että yhden reiän 

poraaminen robotilla oli huomattavasti nopeampaa kuin manuaalisesti. Yhdellä alueella 

poraus taas oli nopeampaa manuaalisesti. Tämä aikaero selittyi porausrobotin vaatiman 
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ylimääräisen suunnittelun ja mallinnuksen tarpeella, tutkimuksen mukaan robotin käytön 

vaatima suunnittelu vei 8 ylimääräistä työpäivää. Vertailtaessa neljää alueetta porausro-

botti oli noin 10 % nopeampi, koska kun suunnittelu ja tietomallinnus oli kerran tehty, 

poraus robotilla eteni nopeasti. 

Aikasäästöjen lisäksi, myös työturvallisuus parani käytettäessä porausrobottia, työergo-

nomia parani huomattavasti pään yläpuolisen työn vähentyessä yli 50 %. Lisäksi työnte-

kijä altistui huomattavasti pienemmälle määrälle pölyä ja melua. Myös työn laatu parani 

robotin paremman tarkkuuden ansiosta, sekä uudelleen tehtävän työn pienentyessä hy-

vän suunnittelun takia. 

Kokonaiskustannuksia tarkasteltaessa kuitenkin porausrobotti osoittautui 13 % kalliim-

maksi, kuin manuaalinen poraus. Suurimpana syynä tälle oli porausrobotin käytön vaa-

tima ylimääräinen suunnittelutyö. Toisaalta robotin käytöllä oli merkittäviä etuja työn laa-

dun ja työturvallisuuden osalta, joista aiheutuvia taloudellisia hyötyjä ei otettu tutkimuk-

sessa huomioon. Jos mahdolliset vähentyneet työtapaturmat, sairaslomat ja ennenaikai-

set eläköitymiset otettaisiin huomioon, robotin käyttö saattaisi osoittautua myös kustan-

nuksiltaan paremmaksi vaihtoehdoksi verrattuna manuaaliseen työhön. 

Porausrobotin käytön yleisyydestä ei löydy tietoa, mutta internet hakujen perusteella vai-

kuttaisi, että robotti ei ole laajassa käytössä vaan robotilla on suoritettu lähinnä yksittäisiä 

kokeiluja ympäri maailmaa. Yksi tällainen kokeilu on tehty myös Suomessa YIT:n Tuul-

tenristi työmaalla lokakuussa  2022 (Heiskanen, 2022). Uutisartikkelin perusteella ko-

keilu sujui hyvin, mutta työmaan valvoja Veikko Vento kuitenkin muistutti, että ihminen 

mukautuu helpommin muuttuviin tilanteisiin ja pääsee käsiksi paikkoihin joihin robotti ei 

pääse. Lisäksi lattian tulee olla vapaana esteistä, jotta poraus robotilla onnistuu tehok-

kaasti.  

Omasta mielestäni suurimpana esteenä porausrobotin käytölle ovat vakiintuneet menet-

telytavat. Perinteisesti jokaiset urakoitsijat huolehtivat itse tarvittavien reikien porauksista 

eikä suunnitelmia ole tehty reikien tarkkuudella. Jotta porausrobotin käyttö voisi yleistyä 

eri urakoitsijoiden pitäisi kyetä saumattomaan yhteistyöhön reikien tarkkojen sijantien 

määrittämiseksi. Käytännössä tämä voi kuitenkin olla haasteellista, koska kun poraukset 

ulkoistetaan erilliselle urakoitsijalle, esimerkiksi LVI-urakoitsijalle jää vähemmän tehtä-

vää, mikä voi johtaa myös urakoitsijan laskutettavan hinnan pienenemiseen. Tästä joh-

tuen monet urakoitsijat voivat olla vastentahtoisia lähteä muuttamaan toimintatapojaan.  



13 
 

3.3 SpotWalk -valvontarobotti 

Työmaan johdon yksi tärkeimmistä tehtävistä on työmaan valvonta. Valvonnan tavoit-

teena on varmistaa, että työmaa etenee aikataulussa sekä laatuvaatimukset täyttyvät. 

Lisäksi valvonnassa kiinnitetään huomiota työmaan turvallisuuteen ja siisteyteen. Perin-

teisesti nämä tehtävät suorittaa työmaan vastaava työnjohtaja fyysisesti työmaalla kier-

täen. Tämän tehtävän tehostamiseksi yhdysvaltalaiset yritykset HoloBuilder ja Boston 

Dynamics ovat kehittäneet valvontarobotin nimeltään ”SpotWalk” (HoloBuilder, 2019). 

 

 

Kuva 5. SpotWalk valvontarobotti ja mobiilisovellus (HoloBuilder, 2019). 

 

Robotin alustana toimii Spot, jonka on kehittänyt Boston Dynamics. Spot-robottikoira on 

varustettu kameroilla, jotka mahdollistavat 360 asteen kuvien ottamisen ympäristöstään. 

Nämä kuvat ladataan HoloBuildersin sovelluksen kautta pilvipalveluun. Spot kykenee 

liikkumaan neljällä jalallaan erittäin joustavasti erilaisissa ympäristöissä, vältellen esteitä 

ja ihmisiä. Se pystyy myös kiipeämään rappusia molempiin suuntiin vaivattomasti. Ro-

botin ohjaus tapahtuu joko manuaalisesti puhelinsovelluksen avulla tai se voidaan ohjel-

moida liikkumaan itsenäisesti tiettyä reittiä pitkin.(HoloBuilder, 2019) 

Törmäyksenestojärjestelmän ja esteiden väistötekniikan ansiosta Spot pystyy sopeutu-

maan muuttuviin olosuhteisiin tehokkaasti. Useiden videoiden sekä uutisartikkeleiden 

perusteella robotti kykenee kulkemaan jopa lumessa ja myöskään potkaisu kylkeen ei 

kaada robottia. Näiden ominaisuuksien perusteella Spot voidaan luokitella automaatio-

tasolle LoA 4. 
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Holobuildersin mukaan Spotwalkin säännölliset tarkastuskierrokset tarjoavat useita etuja 

työmaan hallinnassa. Robotti tuottaa puolueetonta ja reaaliaikaista tietoa työmaan tilan-

teesta, mikä antaa projektin johdolle ja suunnittelijoille tarkan tilannetiedon. Lisäksi robo-

tin käyttöönotto on vaivatonta eikä vaadi pitkiä koulutuksia. Robotti vähentää työmaalla 

liikkuvien ihmisten määrää, mikä taas parantaa työturvallisuutta. (HoloBuilder, 2019) 

Spot -robotin käytöstä työmaaolosuhteissa ei löydy tieteellistä kirjallisuuta eikä tarkkoja 

objektiivisia tutkimuksia robotin hyödyistä. Internet hakujen perusteella Spot on kuitenkin 

yksi käytetyimmistä roboteista työmaalla, vaikka käyttö onkin ollut lähinnä kokeilun ta-

solla. Myös Suomessa robottia on kokeiltu ainakin Skanskan Lippulaiva kauppakeskus-

työmaalla (Skanska, 2021). Spot -robotin suurena etuna muihin robotteihin verrattuna on 

sen riippumattomuus vakiintuneista toimintamalleista, robotin käyttö on helppoa ja yksin-

kertaista eikä sen käyttö aseta erityisiä vaatimuksia työmaalle. Siksi henkilökohtaisesti 

uskonkin, että Spot-robotin tapaisilla ratkaisuilla on parhaat mahdollisuudet menestyä 

työmaalla. Myös YIT:n uutisartikkelissa Aalto-yliopiston rakentamisen tuotantotalouden 

professori Olli Seppänen toteaa, että talopuolella erilaiset valvontarobotit tulevat yleisty-

mään ensimmäisenä (YIT, 2020). Huonona  puolena  robotissa on kohtuullisen suuri 

hankintahinta, pelkästään Spot-robotti maksaa noin 75 000 $, lisäksi robotin päälle asen-

nettavat kamerat ja muut lisälaitteet huomioituna hinta lähenee 100 000 $ (Barnard, 

2022). Jotta korkeaa hintaa voitaisiin paremmin perustella, lisätutkimus robotin hyödyistä 

olisi erittäin tärkeää. 
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4. RAKENNUSROBOTIIKAN HYÖDYT JA HAAS-
TEET 

4.1 Potentiaaliset hyödyt 

Kuten johdantoluvussa mainittiin, rakennusalan tuottavuus on laskenut samalla kun mo-

nilla muilla aloilla se on kasvanut. Kaikilla luvussa 3 esitellyillä roboteilla on ainakin teo-

riassa ja osittain myös tutkitusti mahdollisuus parantaa tuottavuutta. Robotit ovat yleensä 

nopeampia kuin ihmiset, eivät vaadi taukoa sekä voivat tehdä työtä myös normaalien 

työaikojen ulkopuolella. Täten työtehtävien tekemiseen vaadittu ihmisen työaika laskee 

ja palkkakustannukset laskevat. Toisaalta robottien tarkoitus ei välttämättä ole korvata 

ihmistä, vaan hoitaa toistuvat ja yksinkertaiset työtehtävät, ja täten jättää ihmiselle enem-

män aikaa tehdä muita työtehtäviä. Robotit ovat myös tarkempia kuin ihminen eivätkä 

tee inhimillisiä virheitä, täten virheistä aiheutuvat kustannukset myös pienenevät. Esi-

merkiksi luvussa 3.1 esitelty HP-siteprint parantaa merkitsemisen tarkkuutta, nopeutta ja 

virheettömyyttä huomattavasti. Myös luvussa 3.2 esitelty porausrobotti todettiin nopeam-

maksi poraajaksi kuin ihminen tietyissä olosuhteissa. Luvussa 3.3 esitellystä Spotwalk-

robotista ei suoranaisesti löytynyt tietoa tehokkuuden parantumisesta. Kuitenkin, jos ro-

botin avulla voidaan edes osittain korvata ihmisten suorittamia tarkastuskierroksia, voi-

daan odottaa saavutettavan parannuksia tehokkuuteen. 

Rakennusala on heikon tuottavuuden ohella myös yksi vaarallisimpia toimialoja. Raken-

nustyöntekijöille tapahtuu pelkästään Suomessa noin 14 000 korvattavaa työtapaturmaa 

100 000 palkansaajaa kohden tapaturmavakuutuskeskuksen tilastojen mukaisesti (Kaari 

& Sysi-Aho, 2023). Ainoastaan sanomalehtien jakajat, lähetit, katujen puhtaanapidon ja 

jätehuollon työntekijät altistuvat työtapaturmille hieman enemmän (15 600 korvattua työ-

tapaturmaa / 100 000 palkansaajaa).  

Robottien avulla voitaisiinkin myös parantaa työturvallisuutta. Vaarallisissa ja ahtaissa 

paikoissa voidaan käyttää ihmisen sijasta robottia. Myös työskentelyasennot voivat pa-

rantua robotteja käyttämällä, sekä altistus pölylle ja melulle vähentyvät. Esimerkiksi lu-

vussa 3.2 esitelty porausrobotti paransi työskentelyasentoa merkittävästi sekä vähensi 

altistusta pölylle sekä melulle. Luvussa 3.3 esiteltyä Spotwalk-robottia taas voitaisiin 

käyttää ahtaissa ja vaarallisissakin paikoisa tarkastusten tekemiseen, myös tavanomais-

ten tarkastusten hoitaminen robotilla voi parantaa työturvallisuutta, koska työmaalla liik-

kuvien ihmisten määrä pienenee.  
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Myös tutkimustiedon perusteella roboteilla voidaan saavuttaa merkittäviä hyötyjä raken-

nustyömaalla. Vertaisarvioidussa artikkelissa (Gharbia et al., 2020) analysointiin 52 ra-

kennusrobotiikkaan liittyvää artikkelia. Näistä artikkeleista 47:ssä viitattiin robotin paran-

tavan tehokkuutta. Toisessa artikkelissa (Brosque & Fischer, 2022) taas tutkittiin 10 eri-

laisen rakennusrobotin turvallisuus, laatu, aikataulu ja kustannusvaikutuksia. Kyseisessä 

tutkimuksessa robotit vähensivät keskimääräisesti 72 %:lla toistuvaa ja ergonomisesti 

haastavaa työtä. Tarkkuus  taas lisääntyi keskimääräisesti 55 %:lla ja uudelleen tehtävän 

työn osuus laski noin 10 %:sta noin viiteen prosenttiin. Kahdeksalla robotista kymme-

nestä saavutettiin myös säästöjä aikataulussa. Lisäksi kokonaiskustannukset laskivat 

keskimäärin 13 %:lla robottien avulla.  

Tiivistettynä, rakennusalan tuottavuuden laskun kääntämiseksi nousuun yhtenä keinona 

voi olla robottien käytön lisääminen. Luvussa 3 esitellyt sekä muutkin rakennusrobotit 

voivat parantaa tuottavuutta nopeudellaan, tarkkuudellaan ja kyvyllään suorittaa työtä 

ilman taukoja. Lisäksi ne tarjoavat mahdollisuuden parantaa työturvallisuutta, vähentä-

mällä toistuvaa ja ergonomisesti haastavaa työtä. Myös tutkimustulokset tukevat havait-

tuja rakennusrobottien hyötyjä. Näin ollen robotiikka voi olla avainasemassa rakennus-

teollisuuden kehityksessä kohti turvallisempaa ja tuottavampaa tulevaisuutta. 
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4.2 Robotiikan yleistymisen haasteet rakennustyömaalla 

Luvussa 3 esitellyissä roboteissa toistuivat samat haasteet käyttöönoton yleistymiselle. 

Kaikissa roboteissa hinta oli yksi suurimpia ongelmia, vaikkakin robottien avulla voitaisiin 

parantaa työn tehokkuutta sekä työturvallisuutta. Toisaalta esimerkiksi porausrobotista 

tehdyn tutkimuksen perusteella kustannukset olivat jopa korkeammat kuin manuaali-

sessa työssä.   Toisaalta ongelmana saattaa olla myös laadukkaan tutkimuksen puute, 

minkä takia korkeita hintoja on vaikea perustella ilman objektiivista tutkimustietoa. Ro-

bottien hinta kuitenkin tulee tulevaisuudessa laskemaan kilpailun kasvaessa, esimerkiksi 

luvussa 3.3 esitettyä vastaavia robottialustoja on saatavilla huomattavasti halvemmalla 

kiinalaiselta valmistajalta (DEEP Robotics, 2023). Myös robottien käyttökustannukset 

laskevat tiedon lisääntyessä, mikäli robottien käyttö yleistyy työmailla. 

Toisena haasteena on yksittäisen rakennustyömaan muuttuva ja sekainen ympäristö, ja 

myös  jokaisen työmaan eroavaisuudet verrattuna toisiinsa. Robotit ovat hyviä toimi-

maan muuttumattomassa ympäristössä toistuvissa tehtävissä, esimerkiksi autoteh-

taassa tuotantolinjastolla hitsaamassa samaa hitsisaumaa toistuvasti. Rakennustyö-

maan ympäristö sen sijaan on jatkuvassa muutoksessa ja työtehtävät vaativat improvi-

sointia. Tämänkaltainen ympäristö esteineen on hyvin haastava robotille. Esimerkiksi lu-

vussa 3.1 esitelty suunnitelmien tulostusrobotti vaatii toimiakseen esteistä vapaan ym-

päristön sekä jatkuvan näköyhteyden robottitakymetrille. Näiden vaatimusten takia ro-

botti soveltuu käytettäväksi lähinnä isoissa avarissa tiloissa, mitkä rakennetaan esimer-

kiksi pilaripalkki menetelmällä. Suomessa asuinrakentamisessa yleisin runkojärjestelmä 

on kantavat seinät -runko (Betonitieto, 2023), tällaisissa runkorakenteissa  robottitaky-

metria tulisi siirrellä hyvin usein, mikä johtaa tehokkuuden laskuun. Myös luvussa 3.2 

esitelty robottipora soveltuu suuren kokonsa takia parhaiten isoihin ja avariin tiloihin, 

jossa porauksia tehdään paljon. Luvussa 3.3 esitelty Spotwalk -robotti sen sijaan sopeu-

tuu erittäin hyvin rakennustyömaalle tyypillisiin olosuhteisiin ja siksi uskonkin tämänkal-

taisten robottien yleistyvän ensimmäisenä työmailla. Jotta roboteilla olisi paremmat mah-

dollisuudet pärjätä työmaaolosuhteissa, työmaan ympäristöä tulisi muuttaa roboteille so-

pivammaksi. 

Kolmantena haasteena onkin totuttujen menettelytapojen muuttaminen. Työmaan ym-

päristöä on vaikea muuttaa, kun asiat on totuttu tekemään tietyllä tavalla. Lisäksi raken-

nusorganisaation rakenteet osaltaan vaikeuttavat robottien käyttöönottoa. Esimerkiksi 

porausrobotin käyttö vaatii uudenlaista ajattelutapaa urakoiden jakamisesta sekä ylimää-

räistä suunnittelutyötä reikien tarkkojen sijaintien määrittämiseksi.  
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Edellä esitetyt omat havainnot täsmäävätkin hyvin tutkimustietoon. Iso-Britanniassa teh-

dyssä tutkimuksessa (Davila Delgado et al., 2019) etsittiin syitä rakennusalan hitaalle 

robotisaation etenemiselle. Tutkimus toteutettiin yhdistelemällä kirjallisuustutkimusta 

sekä laadullista ja määrällistä tiedonkeruuta käyttäen. Tutkimuksessa löydettiin 11 rajoit-

tavaa tekijää, mitkä vaikuttavat rakennusrobottien käyttöönottoon. 

Taulukko 2. Rakennusrobottien hitaaseen yleistymiseen vaikuttavia tekijöitä käännet-

tynä suomeksi (Davila Delgado et al., 2019, s.5). 

Tekijä Sija Keskiarvo 

Korkea alkuinvestointi 1 4,33 

Ei suurta tarvetta parantaa 

tuottavuutta 

2 4,11 

Pieni tutkimus ja tuotekehi-

tys budjetti rakennusalla 

3 3,86 

Vastenmielisyys muutok-

selle 

4 3,83 

Kouluttamaton työvoima 5 3,81 

Todistamaton hyöty/kehit-

tymätön teknologia 

6 3,56 

Hyvä työvoiman saatavuus 7 3,53 

Pieni ROI 8 3,39 

Valtion kannustimien puute 9 3,39 

Julkisen infran laskeva 

budjetti 

10 3,28 

Rakennusalan sirpaleinen 

luonne 

11 3,19 

 

Taulukossa 2 on esitetty tutkimuksessa (Davila Delgado et al., 2019) toteutetun kyselyn 

tulokset. Kyselyyn vastasi 36 alan asiantuntijoita, joilla suurimmalla osalla oli rakennus-

alalta yli 10 vuoden kokemus. Kyselyssä väittämien vastauksissa numero 1 vastasi pie-

nintä merkitystä ja 5 suurinta merkitystä. Taulukossa on ilmoitettu vastausten keskiarvo 

jokaisen väittämän (tekijän) kohdalla. 
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Ensimmäisenä ja suurimpana tekijänä tutkimuksessa mainitaan ”korkea alkuinvestointi”, 

tämä on myös muilla aloilla tunnistettu este, mutta muilla aloilla korkeat alkuinvestoinnit 

robotiikkaan on helppo perustella, koska ne vähentävät merkittävästi työvoiman tarvetta 

ja nostavat tuottavuutta. Rakennusalalla nämä hyödyt eivät kuitenkaan ole usein reali-

soitavissa, koska ala koostuu suurimmaksi osaksi pienistä aliurakoitsijoista, joilla ei ole 

tarvittavia alkupääomia suurien investointien tekemiseksi. Toisena tekijänä oleva ”ei voi-

makasta tarvetta parantaa tuottavuutta” vaikuttaa ristiriitaiselta, mutta tutkimuksen mu-

kaan rakennusurakoitsijoilla ei ole voimakasta tahtoa parantaa tuottavuutta.  Osittain tätä 

havaintoa selittää hyvä työvoiman saatavuus (sija 7), myös muilla aloilla on havaittu, että 

hyvä työvoiman saatavuus hidastaa autonomisaation edistymistä. Lisäksi valtion kan-

nustimien puuttuminen (sija 9), rakennusalan sirpaleinen luonne (sija 11) ja alhainen 

tuotekehitysbudjetti (sija 3) havaittiin rajoittavina tekijöinä tuottavuuden parantamisessa. 

Tiivistettynä tutkimuksen mukaan urakoitsijapuolen taloudelliset tekijät ovat merkittävin 

rajoittava tekijä robotisaation yleistymisessä rakennusalalla. Rakennusalalla voittomar-

ginaalit ovat pieniä ja riskit suuria, mikä osaltaan selittää rakennusyritysten vastentahtoi-

suutta uusien teknologioiden kokeilulle. (Davila Delgado et al., 2019) 

Taloudellisten tekijöiden lisäksi tutkimuksessa löydettiin tekniikkaan ja työkulttuuriin liit-

tyviä tekijöitä. Tekijä ”todistamaton höyty/kehittymätön tekniikka” viittaa siihen, että ra-

kennusalan yrityksillä on epäilyksiä tekniikan valmiudesta sekä sen tuomista hyödyistä. 

Huoli robottien ja ihmisten välisestä toimimattomasta yhteistoiminnasta rajoittaa robotii-

kan yleistymistä joka alalla, mutta erityisesti rakennusalalla tehokas yhteistyö robotin ja 

ihmisen välillä on välttämätöntä robottien yleistymiseksi. Lisäksi sijalla 4 vaikuttava tekijä 

”vastenmielisyys muutoksia vastaan” kertoo rakennusalalla vallitsevasta heikosta inno-

vaatiokulttuurista. (Davila Delgado et al., 2019) 

Tiivistettynä rakennusalan ominaispiirteet ovat luoneet ympäristön, missä robotiikan 

yleistyminen on haastavaa. Suurimmat tekijät ovat taloudellisia, mutta rakennusalan 

luonteen takia isot kertainvestoinnit ilman tarkkaa tietoa hyödyistä eivät ole mahdollisia. 

Tämän takia lisätutkimus rakennusrobottien tuomista hyödyistä on välttämätöntä robot-

tien yleistymiseksi. Lisäksi rakennusala on tunnettu konservatiivisuudestaan, missä 

muutosten tekeminen on hidasta ja kankeaa, mikä osaltaan vaikeuttaa robottien yleisty-

miseen. 
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5. YHTEENVETO JA JOHTOPÄÄTÖKSET 

Rakennusrobotiikan historia ulottuu noin 40 vuoden taakse ja tässä ajassa rakennus-

alalle onkin kehitetty hyvin monenlaisia robotteja. Robotiikan historia on ohjannut robot-

tien kehityksen yksittäisten tehtävien tekemiseen ja rakennusrobottien ulkomuoto muis-

tuttaa usein esimerkiksi teollisuudessa käytettäviä robotteja. Ongelmana kuitenkin on, 

että rakennusala on hyvin erilainen ja poikkeava ympäristöltään ja organisaatioltaan. 

Näitten syitten takia robotiikka ei ole vieläkään yleistynyt huomattavasti talonrakennus-

työmailla.  

Tutkimusten mukaan sekä omien havaintojeni perusteella robotiikan yleistymisellä talon-

rakennustyömaalla voitaisiin saavuttaa merkittäviä hyötyjä. Toistuvaa ja ergonomisesti 

haastavaa työtä voidaan vähentää esimerkiksi luvussa 3.2 esitellyllä reikien porausrobo-

tilla. Tällaisen työn tekeminen roboteilla ihmisen sijasta parantaa työturvallisuutta ja vä-

hentää rasitusvammoja, mikä taas parantaa työntekijöiden terveyttä ja säästää työnan-

tajan rahaa. Lisäksi rakennusrobotit todistetusti parantavat tarkkuutta, pienentävät uu-

delleen tehtävän työn osuutta ja ovat nopeampia kuin ihmiset. Näitten etujen takia myös 

työmaan kokonaiskustannuksia saadaan pienennettyä ja täten myös perinteisesti huo-

nosti tuottavan rakennusalan tuottavuus paranisi. 

Lukuisista potentiaalisista hyödyistä lukuun ottamatta rakennusrobotit kohtaavat myös 

haasteita rakennustyömailla. Tutkimusten mukaan suurin syy robottien yleistymättömyy-

delle on korkea alkuinvestointi eli robottien korkea hinta. Tämä ongelma on tunnistettu 

myös muilla aloilla, mutta rakennusalalla urakat yleensä jaetaan pieniksi aliurakoiksi, 

mitkä suorittavat usein pienet yritykset, joilla ei ole resursseja investoida robotteihin. In-

vestoinnin kynnystä kasvattaa entisestään hyvän tutkitun tiedon puute, vaikka tiedossa 

onkin, että yleisesti rakennusroboteilla voidaan saavuttaa hyötyjä, mutta tarkat tiedot 

hyödyistä tietyllä robotilla, tietyssä työtehtävässä ja tietyssä ympäristössä puuttuvat. 

Myös vastenmielisyys muutosta kohtaan on havaittu rajoittavaksi tekijäksi rakennus-

alalla. Toisaalta myös toimivien ja laadukkaiden robottien kehittäminen rakennustyö-

maan muuttuvaan ympäristöön on teknisesti haastavaa. 

Rakennusrobottien kokeilut työmailla ovat yleistyneet viime vuosina ja erilaisia raken-

nusrobotteja kehitetään jatkuvasti vastaamaan työmaiden tarpeita, mutta suurta muu-

tosta ei ole näkyvissä. Teknologian tutkimuskeskuksen VTT:n raportin (Ventä et al., 

2018) mukaan automatisaatiosta ja robotiikasta johtuva kasvu rakennusalalla Suomessa 

on vuoteen 2030 mennessä 0%. Jotta robottien yleistyminen talonrakennustyömailla on 
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mahdollista tulevaisuudessa, robottien hinta tulisi laskea, mutta toisaalta myös raken-

nusalan rakenteet vaatisivat muutosta. Lisäksi konkreettista ja tarkkaa tutkimustietoa tar-

vittaisiin hyötyjen osoittamiseksi.  

Tämän tutkimuksen luotettavuuteen vaikuttaa lähinnä lähteiden luotettavuus. Varsinkin 

luvussa kolme, iso osa lähteistä olivat valmistajien omia internetsivuja ja uutisartikkeleita. 

Näiden tietojen luotettavuuteen tuleekin suhtautua kriittisesti, sillä valmistajilla on tapana 

kehua omia tuotteitaan ja jättää kertomatta huonoista puolista ja rajoitteista. Toisaalta 

pelkästään valmistajien antamien tietojen varassa ei ole tehty suuria johtopäätöksiä, 

vaan tutkimus sisältää myös paljon vertaisarvioituja artikkeleita ja muita laadukkaita läh-

teitä. Tutkimuksen luotettavuutta olisi voitu parantaa esimerkiksi haastattelemalla alan 

asiantuntijoita, mutta tällaisenaankin tutkimusta voidaan pitää kohtuullisen luotettavana. 
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