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Yeah right!
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Mange nye marked

Presisjon Mobilitet
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Take 1: 2008

!"#!$%&%% % '(!)#*+!,#+-.%

%

Roboter er sakte men sikkert på vei inn i hverdagen vår. Både i det private og innen industri. 
Før stod de fleste roboter stasjonert på en fast plass, lik lakkeringsroboter på en bilfabrikk. 
Nå viser trenden at robotene blir mer mobile og forflyttes til området/objektet den skal jobbe 
med. Arbeidsoppgavene til en robot er ikke lengre identisk for hver gang. I fremtiden trenger 
vi roboter som kan tilpasse seg oppgaven den blir satt til. Dette gir fleksibilitet, og langt flere 
bruksområder. 
 
Idéen til nLink er å lage en malerobot, som ved hjelp av en mobil plattform og en 
robotarm, kan bevege seg rundt et bygg og male ønskede flater og fasader. 
 
Konseptet innebærer en plattformteknologi som har mange bruksområder og 
utvidelsesmuligheter. Ved hjelp av et avansert "vision system" (flere kamera som settes 
rundt objektet) kan man skape en datamodell av det som skal behandles. Disse dataene skal 
bearbeides i et program, slik at robot skal kunne tolke disse. 
 
Et styrings-, og reguleringssystem (dataprogram) skal deretter få robotarmen til å 
samarbeide med f eks en mobil plattform (f eks en lift). Ved å regulere en høypresisjons 
robot sammen med en lavpresisjons mobil plattform, får man i realiteten en stor 
høypresisjons enhet. Første bruksområde vil være en robot plassert på en lift, som til 
sammen skaper en malerobot. Denne skal da kunne male f eks. en husvegg, uten å treffe 
vinduer, tak, lister, takrenne osv. Fleksibiliteten gjør at en slik robot i tillegg kan utrustes 
med forskjellige verktøy tilpasset forskjellige bruksområder. Den kan skrape, sandblåse, 
lakkere, gjøre målinger etc. 
 

 



Take 2: 2010





250 000 hull



Verdens første 

robot for boring i 

betongtak







2. Bestem første hull

3. Bestem hullmønster

4. Start boring for hull 
innen rekkevidde

5. Flytt lift ca 2 meter, la 
systemet bore nye hull.

6. Gjenta til ferdig.



•Lokalt posisjonssystem 
•Eksternt posisjonssystem 
•Brukervennlig iPad-app 
•Samkjøring posisjonering, 
robotstyring, vakuum.. 

•Patentsøkt kombinasjon og 
vibrasjonsdemper

2015: autonom plattform 
+ integrasjon mot BIM



•Raskere gjennomføring
•Mindre sykefravær
•Større forutsigbarhet



•Raskere gjennomføring
•Mindre sykefravær
•Større forutsigbarhet, 
høy automasjonsgrad og 
effektive algoritmer..

•Kybernetiker
•Økonomisjef
•Verneombud

Sett strek mellom person og salgsargument!

?



John Aalberg



Jan Westerhüs



Anders Tomren



Esben Østergaard





BIM
Bygningsinformasjonsmodellering



BIM - Building information modeling
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Roboter i byggebransjen
Usexy men potensielt lønnsomt?!



Roboter i  
byggebransjen
konrad@nlink.no 
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