Kan byggeprocessen programmeres ?

Robotter!

Sma og store drenge konkurrerer om at fremstille
og programmere en robot til at gennemkgreen
forud fastlagt bane med diverse forhindringer som
for eksempel forcere en trappe, teende lamper,
slukkelysog sa videre.

Nar der er reportagei fjernsynet om disse, store"
drenges leg med moderne teknik, kunnejeg -
sadan ved vanvare - kommetil at filosofere over, at
imellem kunne det vaererart, hvis byggeprocessen
kunne programmerestilsvarende. Men, pa den
anden side - sa ville byggelederens og entreprise-
lederens opgaver nok blivelidt triste og uden
udfordringer!

Det at programmer en proces eller en handling er
ikke en opgave uden udfordringer, men udfordrin-
gerne- set i en byggeproces - har en anden kar ak-
ter og en anden tankegang - s maske kan bygge-
processen alligevel , programmeres*, blot det
iagttages, at elementet der skal programmeresikke
er en clips, men et falende og teenkende individ - et
menneske.

Robotter programmeres sa de udfarer forud bestemte
processer eller aktiviteter.

For at processerne eller aktiviteterne udfares korrekt skal
der skeen, indleging”. Denneindlaaing kan kan for eksem-
pel udfgresved, at robotten , vises* processen eller aktivite-
ten, for eksempel ved at en ,,robotarm” manuel fares og der
gennemfgres de gnskede aktiviteter. Denne,, indleging*
gemmes sa paen clips og processen kan efterfglgende
gentagesi det uendelige.

Robotten kan ogsa udstyres med diverse sensorer som for
eksempel fotoceller, falesensorer etc.

Mere avancerede robotter har indbyggede sendere, og kan
~udveksle" informationer med andre robotter, som for
eksempel at nu er der en forhindring af en eller anden type.

Raobotternes programeringsarkitektur er opbygget i uafhaan-
gigelag, som hver isaz kan farobotten til at udfare en
Ladfeard*, som for eksempel at undvige en forhindring.
Denne arkitektur er udviklet af den austral ske programmer
Rodney Brooksi midten af 1980’ erne.

Nar nu en murerlaaling skal laare at udfare et paant stykke
murvaak, sdlagrer murerlaglingen, at man tager en mursten i
venstre hand, og far murstenen placeres pA murvaaket, skal
murskeen i hgjre hand have lagt en forud ngje afvejet

maangde mertel pAmuren - er det ikke en,, robotlignende
funktion®?

Hvordan er det sAmed forarbejdet? Opmaling saméalene
passer til bade arkitektenstegning og til murstenenes mal -

Fig. 1

Robotten (AGENT) foretager sin proces eller sin aktivitet
i noget der ligner samspilllet med omgivelserne. De
enkelte elementer er indkodet i robotten, somfalgelig ikke

kan foretage en sondring mellem de enkelte elementer.

kan det ogsa programeres? Jasikkert. Men hvad hvis der er
nogle ungjagtigheder? - sAmangler der et taankendeindivid
der kan , fordele* ungjagtighederne! Eller har , robotten* sa
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| clips opdeles en robottens styresystem efter de proces-
ser/funktioner som robotten skal udfere.

stor en clips, at der er pladstil individuelle vurderinger? - nej
vel!

Vi kender frabyggeriet, at byggeaktiviteterne skal udfaresi
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en bestemt rakkefglge.

Ligesa er det med robotter.

Ud frade, observationer” der foretages af de forskellige
sensorer, skal robotten udf@re handlingernei den rette
rakkefglge. For at teende en lampe, skal robotten farst finde
kontakten, for derefter at teande pa kontakten.

Nu er det , bare" sadan i byggeriet, at der altid sker et eller
andet uventet - uventet forstaet pa den méde, at det er
haandel ser, der ikke er projekteret eller planlagt af de
projekterende.

Det kan godt vaae, at der har vaget ,nogle" i et eller andet
led, der har haft en,,fornemmelse af* at der ville ske , noget
uventet”, men disse,,nogle" har ,bare” glemt at fortedle det
videretil entrepriseleder og/eller byggel eder.

Det kunne tamkes - ngj, fy dal - at der var ,nogle* somville
forsage at suboptimere en proces.

Taak p3, at det kunne vaare en selv det gik ud over nasste

gang!

Fig. 2

Planlasggningsmodel for en byggeproces.Set i det store
perspektiv er det de samme processer der skal overvejes,
som nér en robot skal programmeres.

Det er sidanne situationer, hvor man kunne gnske, at disse
»nogle* kunne programmeres som en robot. For fordelen
ved en robot er, at vil denikke ,, makke" ret - sa slukker man
for stremmen - DET gar man ikke ved mennesker - de fér
bare en dagbod.

Hvisvi praver at se pa processen ved planlasgning af en
byggeopgave, og benytter den samme nomenklatur, som ved
programmering af en robot, er der god overensstemmel se.

Under udfarel sen foretages der hele tiden vurderinger for at
koordinere byggeprocessen.

Der vurderes arbejdsrakkefalger, for det dur ikke, hvis
manden med kal eskabet kommer far skabet er opstillet, eller
maleren vil male daren far daren er monteret af temreren.

- og saskal der ogsdlige vagretid til den kop kaffe/gl som
kollega en gi’r fordi han/hun har fadsel sdag.

Ja, fordi en robot har fedselsdag, sa er der ikke ekstra strem
i stikkontakten - med andre ord, en robot er ikke fglende og

har ikke et behov for socialt sasmvas, til gengadd kan den
arbejde 24 timer i dggnet, hvis der er stram og ravarer og
hvis der ikke er noget uforudset eller noget der ikke er
programmeret.
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» Clipsen* for planlaggning af byggeopgaverne er helt
identisk med robottens styresystem.

Ngglepunkterne er aktivitet nr. 2 og 3, for ellerser der
ikke optimering i byggeprocessen.

De mest moderne robotter kan , tale sammen. Ogi princip-
pet er der ikke noget til hindring for, at medarbejderne paen
byggeplads taler sammen - ogsd om at gennemfart bygge-
opgaven.

Der er bare det, at det ger de ikke - ikke atid! Det skulle
ligeveae, at ,du kan ikke fglge med*, men &rsagen kommer
ikkeret tit patale.

Men tro mig, nar det postuleres, at der ofte kastes med sten
pé byggepladsen - forstéet pa den made, at arsagen til en
evnt. forsinkel se ofte ligger langt forud - og det kan let veare
den der siger til en kollega, at han/hun er bagefter, tidligere
har vaaret bagud og arsag til en forsinkelse, som rammer en
kollega- flere maneder efter.

En robots sensorer undersgger omgivelserne for det er
robotten programmeret til. Pabyggepladsen kniber det ofte,
med sonderinger og undersagel ser af for eksempel andre
entreprisersfremdrift.

Det er let at sige: ,, Jeg nér det nemt*, men hvad med de
entreprengrer der kommer efterfalgende. Det dur ikke at
smeden let kan nd at montere radiatorer inden byggeriet skal
afleveres, for maleren skal male - ogsaradiatoren - inden
aflevering.

Gennemfarelse af et byggeprojekt er et teamwork, og der
skal IKKE suboptimeres.

De observationer den enkelte aktar ser, skal benyttes
konstruktiv, til at se mulighederne og vaae grundlag for den
planlaggning der skal til forud for udfarel sen.

- og de, nogle* der er naavnt foranstdende, skal blive bedre
til at oplyse om , fornemmelser til bade kollegaerne og til
byggel edel sen.

Enhver kan komme galt af sted, glemme at bestille materialer,
eller bestille deforkerte, men der er ingen undskyldning, hvis
disse, fornemmelser” ikke viderebringestil omgivelserne.
Hvis,, fornemmelserne* sddagenslystidligt, kunneder
sikkert findesen lgsning.

Ngj, vi kan ikke programmer en byggeproces som en anden
robot! - g heller slukke for strgmmen.
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