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Dem deutschen Bauwesen fehlt es schon heute massiv an Personal
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BIM als Basis, um Bauen neu zu denken

Wie kann die digitale Transformation gelingen?

IMPROVE
Transparenz & Validitat

Building
Information
Modeling

ENABLE
Effizienz und Sicherheit

Automation de_fr Teitproza_sse

Exo- Additive
ske!_e;j;ons Fertigung

. |
8 Big Data -

VR / AR / XR Robotik
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ACHIEVE
Nachhaltigkeit

Bauen neu denken
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%%9‘ Lebenszyklusiibergreifend
%+ Individualisierte
©  Automatisierung
@"“’““ Wertorientierte
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x_~ Prozessgestaltung

Zusammenarbeit aller
Beteiligten

Bildguelie: ICoM



Veranderung von Prozessen durch Automation

Unterstutzender Einsatz von Robotern

Automatisierung Wiederholende Planbarkeit der Kollaboratives
von Teilprozessen Arbeitsprozesse Arbeitsschritte Arbeiten
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Prozessspezialist
kein Alleskonner






Wie Teilprozesse bereits automatisiert umgesetzt werden

Das Jaibot System

*  Fernsteuerung von Jaibot
(Bewegung in den Einsatzbereich)

»  Hilti PLT 300 Totalstation zum Stationieren und
Referenzieren vom Jaibot

«  Hilti PLC 400 Tablet zur Bohranlagensteuerung

Konzipiert fur die Anforderungen einer Baustelle

* Unabhéngig von der Stromversorgung:
batteriebetrieben, Akkulaufzeit 8h, Ladezeit 6h*

+  Sichere Aufbewahrung des Zubehdrs nach
dem Arbeitstag

*  Onboard-Ladung der Akkus anderer

Systemkomponenten
*Betrieb wahrend des Ladevorgangs madglich

Informationen zur Bohrlocherstellung

*  Durchmesserbereich von 6-16 mm

*  Bobhrtiefe bis 100 mm
(Projektabhangig nach Absprache bis 200 mm)

*  Genauigkeit Bohrpunkte: £ 5 mm

*  Genauigkeit Bohrlochtiefe: + 4 mm

*  Automatische Absaugung des Bohrmehls
(staubfreies Arbeiten)

» Einfarbige Spritzpunktmarkierung in orange
neben den Bohrpunkten maoglich

* Deckenbohrungen von 2,65 m bis 5,0 m Hohe
(Bohrbereich 2 m im Durchmesser)

«  Wandbohrungen von 1,20 m bis 4,80 m Hohe
(Bohrbereich 1,20 m im Durchmesser)

Antriebsinformationen

Kettenantrieb
Maximale Stufenhohe: 15 cm
Maximaler Neigungswinkel:15°




Wie Teilprozesse bereits automatisiert umgesetzt werden

Gewerkeubergreifende Bohrpunktmarkierung I:JEJ
Klare Zuordnung der ausgefuhrten Bohrpunkte

iy Wiirfelmuster Bohrpunktmarkierung
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Wie Teilprozesse bereits automatisiert umgesetzt werden
Anforderungen an die Baustelle

TR o Zuganglichkeit fur die
erforderlich L P :

. 2 " Etage zu Etage
(Gesamtgewicht 1150 kg)

Im Idealfall einheitliche | |+ . = e
Bohrdurchmesserund | | - Bodentragfah|zgke|t
dadurch maximale . 675 kg/m

; it P Systemgewicht 850 k
Performance __ < e (Systemg 9)

Min. 2 Jaibot-Betreiber .. \ _ .
geschult durch \ | Bewegu_r.\gsf'relhellt
Hilti Spezialisten K Tty 2,0) & und Zugénglichkeit




Produktivitat durch kooperative und innovative Arbeitsmethoden

Wertschopfung entsteht in der Verknupfung von Prozessketten

BIM Modell

* TGA-Modell

+ Befestigungsmodell
» Koordinationsmodell
+ Sticklisten erstellen
» Sagelisten erstellen
* Bohrlochplanung

» Beschriftungen fir
Bauteile generieren

Planung

N g

Vermessen und Bohren

Scan der Baustelle
Bohrlocher markieren
Bohrlocher erstellen

Einbringung der
Schienen in Beton

Baustelle

Ausfuhrung

Befestigungs-
material

« Zusammenbau
der Konsolen

Sortieren und
beschriften

Werk

Rohrmaterial +

Formteile
« Ablangen, » Lieferung Just
Entgraten in Sequence
+ Einstecktiefe
markieren
*  Sortieren und
beschriften
Baustelle

_allall TN

Installation mithilfe

von Cobots

Bauteile nehmen und
platzieren

Schellen schlief3en
verpressen

Information Uber
Bauteilplatzierung an
Modell
kommunizieren



Produktivitat durch kooperative und innovative Arbeitsmethoden
Installationsschacht
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Kollaboratives und innovatives Arbeiten

viega |
Hand in Hand mit dem Cobot IR |

,Roboter sind Maschinen, die eigenstindig klar definierte Prozesse ausfiihren.

Die Bewegungsabldufe werden entweder durch einfaches ,Vormachen” angelernt oder per Code-
Programmierung festgelegt.”

Fachgremium Robotik, Automatisierung und Digitalisierung im Hochbau (2024)

Cobots: kollaborative Roboter sind darauf ausgelegt, direkt mit Menschen zusammenzuarbeiten
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