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Take 1: 2008




Take 2: 2010




VINTERVOLL

www.vintervoll.no
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¢| okalt posisjonssystem
eksternt posisjonssystem
eBrukervennlig iPad-app
eSamkjaring posisjonering,
robotstyring, vakuum..
ePatentsgkt kombinasjon og

vibrasjonsdemper

2015: autonom plattform
+ Integrasjon mot BIM




* Raskere giennomfaring
* Mindre sykefraveaer
* Starre forutsigbarhet
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Sett strek mellom person og salgsargument!

* Raskere giennomfaring * Kybernetiker
*Mindre sykefravaer ?  *Okonomisjet
*Stgrre forutsigbarhet, *Verneombud

hay automasjonsgrad og

effektive algoritmer.
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B1IM

Bygningsinformasjonsmodellering




BIM - Building information modeling
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Geosystems
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