Paris, le 22 mai 2019
% Un atelier-conférence proposé par Association AINF a PREVENTICA Paris
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Robots collaboratifs ?

* Un développement en pleine expansion

e .. La cobotique :
a coté de la robotique industrielle ‘classique’ ...
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Robotique collaborative : en plein développement
Actualité ...
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Robotique collaborative : en plein développement
Actualite ...
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“aw L'électronique au quotidien | ancement
de I’Agence Cobot, premiére agence
de recrutement de robots collaboratifs

| 07/05/2019 |- ACTU —, 7/7, FRANCE, INDUSTRIEL, STRATEGIE |

Pour accompagner les entreprises dans leur transition numérique, la start-up
parisienne MIP Robotics lance 'Agence Cobot, la premiére agence de recrutement
de robots collaboratifs. Son objectif : trouver les meilleurs outils pour automatiser
w in N facilement les taches manuelles en intégrant les spécificités et les objectifs de chaque
f : archés entreprise. Une démarche qui intéresse notamment de plus en plus les sous-traitants en
r sophie Hoguin dans Entreprises el MALEEE= ) électronique.
19:pa . n des processus de PI'Od‘_‘CtO“E‘ L’A_\ggnce_ Cobot, comme son nom l'indique, ne propose pas de§ r'obo_ts mais des “cobots”
nté-sécurite au travail ? Les (diminutif de “collaborative robot”) : ces machines nouvelle génération ne sont pas
s fondamentaux s¢ destinées a remplacer les opérateurs, elles les aident a remplir plus efficacement leur
travail dans un cadre 100% sécurisé.
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* Robotique collaborative : la démarche du CETIM
en appui a la « Performance Industrielle Durable »

* FERMOB : I'entreprise
et ses besoins de performance industrielle

* Quel processus d’intégration ?
Avec quels résultats ?
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Répondre aux besoins des industriels :
La méthode ARTHUR
d’aide a la décision et a I'implantation

Sylvain ACOULON '
Expert Sécurité en Conception

Pole Performance Industrielle Durable
CETIM
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Le CETIM
et la Robotique collaborative

Le CETIM et I’appui aux entreprises du secteur de la mécanique
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‘Performance industrielle durable’

Robotique collaborative ?
» de quoi parle-t-on ?

Quels besoins ? Quelles questions ?

Etude CETIM
Méthode ARTHUR

RS té par ; Sylvain ACOULON
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Robotique collaborative ?

Collaboration directe

Besoins industriels

Solutions « sécurité »

Collaboration directe

Coexistence
homme-robot
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Démarche, et vigilances ..

Besoins industriels

Solutions « sécurité »

» ldentifier les situations et les applications adaptees

> Est- ce la solution ?
» Quels enjeux ? Quels gains ? Pour quelle collaboration ?

> Initier la démarche securité au plus tot
» La solution technique de sécurité
va influant aussi sur les parametres de gains envisages



22/05/19

La robotique collaborative
Vigilance pour une bonne intégration dans I’entreprise

Quelles contraintes ?

Limitations et difficultés

Principaux points d’interét possibles
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Responsable Performance Industrielle Groupe
Groupe FERMOB
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P4
Fermob

~

Fermob

* Entreprise francgaise

* Créateur et fabriquant de produits d’extérieur :
mobiliers, luminaires, accessoires...

* Croissance de chiffre d’affaire a 2 chiffres
depuis plus de 30 ans

 CA>70 M€ sur 2108

 Plus de 250 collaborateurs
(32 créations de postes sur 2018)
* Aujourd’hui : un groupe
— avec un CA>100 M€ - 400 employés

— Fermob (01) — Rodet (26) — Vlaemynck (71)
— Smart & Green (38)
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Groupe FERMOB : les défis de la production industrielle
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Groupe FERMOB : les défis de la production industrielle
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Implantation de la robotique collaborative a FERMOB,
Aidée par le CETIM : une histoire a deux voix ...

Romain GAUTHIER, Sylvain ACOULON
Groupe FERMOB CETIM
Conception
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.. Chez FERMORB ...

Conception
Atelier Conférence a Preventica Paris 21/05/19 — Conception et Ingénierie TITANE ITC WS




Groupe FERMOB : les défis de la production industrielle
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Groupe FERMOB : les défis de la production industrielle
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Intégration chez Fermob .. Et prochaines étapes ...
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Intégration chez Fermob .. Et prochaines étapes ...

Apres
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L'appui du CETIM
et d/ARTHUR ...
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La robotique collaborative
La bonne intégration dans I’entreprise
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Quelle démarche adopter : la méthode Arthur

» Quelles solutions possibles ?
en termes technico-économiques et réglementaires ...

®» ARTHUR :
pour un avis rapide et argumenté
sur des cas d’applications industriels
« en collaboration »




La robotique collaborative
La bonne intégration dans I’entreprise
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La méthode Arthur

» Un diagnostic permettant de choisir le moyen le plus adapté
» Une identification précise des besoins

Application 1: Vissage des boites de conserve

Formulation ¢

Informations requises Réponses Commentaires :
. . p . - . . Porticulorfté process, difficultés, environnement
Ob]ECtIIS Vises -- Moteurs & Freins Machine concernée Poste manuel Temps important de vissage
T . . Opérations du gyde (3 Mise en place des Manuel
Conditions de trav s produits : ergonomie au poste de travail rabotiser) compasants sur gabarit
. FIRTI Description du cycl 1 i i i i is & voi
Peu d’AT — actions réalisées avec CARSAT ( . e“fflialtlo‘lla ncy Caeﬂmle Vissage de 2x8 vis Robat [e!llrnentalmn des vis & voir)
réalisé sur les piéces) Chanfrein dans composants
R h i Beanrnun de nerennnel intérimaire - 90n sir 180 en nroduction - tirnover :"21955“9 parfois une opération
- * - - + - sen = agm e . R avurage
essources iumaines : Applications /postes a automatiser déja identifiée par I'entreprise (Projet d’automatisation déjé ide Evacuation ensemble Varaa
as bl
i Type de s el 1 Temps de cycle de vissage court
Cotits : M . . yp . Temps de cycleactuel en P Cy £
: achine servie . Taille | Nombre uel
Id Intitulé de I'application / poste pieces , manne
e Séries Réf. Degré d'autonomie souhaité :
Q[[al]té . Référence - Production, Contrdle
’ Changement de série & = & ?
1 Vissage banc - assises - 2x8 vis 1000 |1 re c I s e m e n H
Délais : . P Fonctionnalité s spécifiques
2 |Roulage des bords de chaises : 2 OP sur 2 pre o S e S 2 demandées (évolutions par
rapport au poste actuel)
Autres : Besoin en précision / Non critique

4 P iag s
3 [Cintrage des plats assises de chaises « dune » co n ce r n e S ? 2(Det@) Zi:t:;i:e type Collaboration homme robot

d'intervention sur la zone de Vissage en temps masqué

Etat d'avancement projet : (Idée, Cahier des charges, Projets a |'état d'idée travail par le robot pendant la mise
Consultation, Tests de faisabilité, Développement,...) Projet 1 : consultation d'un fournisseur (FIT SECMI avec rol en place et I'évacuation des
C p S
Existence d'une équipe projet, compétence technique 1 porteur projet Surface disponible au sol, OK
- N proximité des autres postes
Budget prévu : ROl a construire Possibilités d'nterfaces Non concerné

électriques / mécaniques entre
cellule et machine

Autres informations utiles,



La robotique collaborative
La bonne intégration dans I’entreprise
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La méthode Arthur

» Un diagnostic permettant de choisir le moyen le plus adapté :
» Des matrices de choix et de pondération (états des lieux, objectif),

(B B | v ] %) ] e ] r ] () H 1 v 3 3 L ™ N
Assistance
‘ au geste. | llot robotisé | llot robotisé | lot robotisé " botisé | llot robotisé | Machine
Typologies de solutions Poste Manuel| (portde | Collaboratif | Collaboratif | collaboratif | " b
yP g piéces ou | Petit porteur | Gros porteur | déplagable franible Stas spéoiale
4 d"outils)
(
@ Critéres @ i :
5
(3 Eléments Niveau Commentaires ° °
T iom— ...des matrices de choix
8 — T T—— Grande Supétieure 3 10 rétérences =
] Masse des piéces & manipuler Lourde Supérieure 3 3kg +e
0 Dimension Importante Supérieure 350 om ®g T d I e -
T e criteres ? Types de solutions ?
n accepté
ey a ouitnon : & fragilité, propreté, difficulté de manipulati
| Note2 Spioliiokés des piloes (ensembles) catactériser [piéce Qlissante, petite piéces),
13 bt ations CONCeInées au paste
" Type d'opérations manipulation
" Type d'opérations processimétier soudage, parachévement, collage e
*© Nombre d’opérations Important Supérieur 310
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La robotique collaborative
La bonne intégration dans I’entreprise

» Le résultat du diagnostic

Techniques
- Dépilage des tdles
Manipulation des flancs
- Choix des outillages 1 ou 2 en fonction des temps de cycle
- Architecture de cellule

Points de vigilance identifiés

Asslstance au geste : réallsation de tiches avec un systéme d'assistance permettant le port d'outlls {limité & 3)
ou de charges et pouvant &tre équipé de fonctions d'alde (guidage, reprise d'efforts, de vibratlens, dans
toutes les directions). Cas de collabaration n*4 du gulde du Ministére du travail.

A différencler d'un systéme de lavage (reprise unique de I'apasanteur).

liot robotisé Collaboratif Petit porteur : ilot réalisé avec un robot de type collzaboratlf awec une capacité de
charge Inférieure ou égale & 14 kg, et permettant de travailler au méme endroit, en méme temps que
I'opérateur ou en décalage (cas n™1 ou 2 selon gulde). Le robot peut porter la pldce (ou des éléments),
l'arienter, amener ou évacuer I'ensemble constitué, porter un owtil.

liot robotisé Collaboratif Gros porteur : ilot réalisé avec un robao
charge], et permettant de travalller au méme endroit, en méme te
ou 2 selon guide). Le robot peut porter la pléce (ou des ééments
constitud, porter un outil. Les éléments manipulés seront de polds

liot robotise déplagable : llot déplagable (sans autonomie de dépla
de type collaboratif avec une capacité de charge inférleure ou égal
endrolt, pas en méme temps que "opérateur {cas n°3 selon guid
dlédments), l'orlenter, amener ou dvacuer I'ensemble constitud, port

llot robotisé flexible : ilot réalisé plutdt avec un robot de type coll3 = IMmitation de charge), et
permeattant de travalller & un endroit, pas an méme temps que |'opérateur (cas n°2 ou 3 selon guide). La robot
peut porter la pléce (ou des Eéments), I"orlenter, amenar ou évacuer I'ensemble constitué, porter un outil. Le
poste permet une intervention dans une zone sans interrompre le processus de fabrication.

llot robotisé classique : llot réalisé avec un robot de manigre classigue avec une intervention dans la zone
robaotisée qui provoque un arrét de production,

Machine spéclale : machine réalisée & la demande de I'utilisateur (sur-mesura), avec ung interaction avec un
opérateur selon les modes classiques avec des zonas sépardas ou provoquant des arréts de production ou des
mades dégradés. Equipement dédié & un petit nombre de références, souvent en grande sérle.

llot robotisé

Machine

llot robotisé llot robotisé

Assistance llot robotisé  llot robotisé
au geste Collaboratif ~ Collaboratif  déplacable flexible classique spéciale
Petit porteur ~ Gros porteur
L] . rd .
Alimentation presse de découpe des 4 coins
163
150
143
126
101
g7
80
60
40
20 T T T T T T |
Assistance llot robotisé liot robetisé llot robotisé llot robotisé llot robotisé Machine
au geste, (port de Collaboratif Collaboratif déplagable flexible classique spédiale
pigces ou d'outils) Petit porteur Cros porteur




Vigilances, et appui expertise nécessaires !

e collaborative

otiqu
Larob on dansentre

; prise
onne intégrat!

Lab 4 bras de robot

i tion d
figura o la Force

plication d

{ selon la con
e x distance gep

x efforts max

Conception

Titane ITC WS Atelier Conférence a Preventica Paris 21/05/19 — Conception et Ingénierie TITANE ITC WS

La robotique collaborative
La bonne intégration dans I'entreprise

Dans le cadre du projet Européen Horse

» Mise en évidence des parameétres influents et développement
protocole de mesures,

» Mesures et comparaisons avec les seuils donnés par la TS15066,
» Optimisation du couple sécurité/productivité,

La robotique collaborative
La bonneintégration dans I'entreprise




Echanges ...
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Un grand merci a nos intervenants !

Sylvain ACOULON
Expert Sécurité en Conception

Pole Performance Industrielle Durable
CETIM

Romain GAUTHIER

Responsable Performance Industrielle Groupe
Groupe FERMOB

Anne-Marie DE VAIVRE [:f? Eninaprises sk Sanid
DA TITANE ITC WS, Vice-Présidente IAS

Fondatrice Cercle Entreprises et Santé
/

Et merci a AINF de son appui !
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Merci a vous tous !

'AMELIORER LES
\_/ CONDITIONS DE TRAVAIL
ET DE VIE
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