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« Constructeur de machines d’emballage de fins de ligne
depuis 40 ans — post press rotative — agro-alimentaire,
cartonnage — imprimerie feuille

« Service commercial
Bureau d’etude
Service achats
Service montage/cablage
Département .services (SAV, installations)

« Commercial via réseau d’agents dans le monde entier
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Exemple de la gamme Y rapm
Cobofolder/RoboFolder ™ 6)- A T G

« Gamme Cobofolder/RoboFolder ™ pour, les sorties plieuse
de faconnage imprimerie feuille

» Technologie brevetée
* De 240 palettisations a I'heure a 830 palettisations a I'heure

RoboFolder 360 | %
M e e
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Cobofolder 240 ™
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Collaborative robotic palletizer
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I Cobofolder 300™
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 Juin 2016 - notre premier contact avec les robots gollaboratifs :
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Discours d’'un client : 2
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« Les cobots = plus besoin de grille »

« Les robots collaboratifs, c’est moins cher »

« Les robots classiques, c’'est has been »

« On peut le faire nous méme = plus besoin d’intégrateur »
« Le robot collaboratif,-on vous le livre aux normes CE »
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Qui fait le choix ? :
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* Le client final :
- cout
- pas de protection physique
- technologie mobile
- effet « cobot» - syndronie de la « brouette »
- moins cher, ROl semble meilleur

e Le constructeur en manutention industrielle :
- performances-techniques
- cadence
- poids
- allonge
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* Les cadences de manutention imposees par le client ou les
equipements amonts

* Depuis plus de 30 ans, existence de’machines qui vont a
des cadences maximales admissibles par les opérateurs
manutentionnaires

« Cadences universelles:dans le monde par effet du marche
* Imprimerie = 7 kgs.a240/360 coups a I'heure (5 a 6 coups a
la minute)

* Avec ou pas-de manutentions intermediaires (mise en
caisse, retournement, cerclage, controle visuel etc...)

%
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* Multiplicité des processus = cadences plus rapides =
plusieurs robots ou robots plus rapides/= davantage
d’opportunités pour la robotique classique

 Remplacement d'un opérateurde réglage occasionnel =
cadence lente = moins de ROl pour un robot classique =
davantage d’opportunites pour le robot collaboratif

* ROle de I'opérateur= Manutention + contrdle qualite
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* Avec le robot collaboratif intégré dans une machine :
Sur la base des cadences pré-existantes
Peu ou pas d'amélioration des cadences maxi
Ameélioration des cadences moyennes sous l'effet de l'opérateur
libéré pour la qualité (moins d’arrét sur les machines amont)
Périmetre financier réduit pourdes cadences réduites
(-30/40%)
maintenance plus frequente

* Avec le robot classique .
Ameélioration de20 % des vitesses maxi sous l'effet de
I'exploitation de la réserve de puissance disponible sur la
machine amont
Durée de vie plus grande
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* Octobre 2019 — Appel a une societé de contrdle (OC) qui
: mandate une autre (compétences) lors de)la conception

e Décembre 2019 — 2¢ Intervention de I'OC lors de la fin d’étude
avant fabrication

* Avril 2020 — Intervention de 'OC lors de la mise en route en
nos locaux — «Ce serait la premiére fois depuis que je
controle des RC que je.ne trouverais rien »- Rapport avec
suspicions de non conformités en I'absence de moyens.

* Mai 2020 — Interventions d'une 3¢ societé (mesure de chocs)
et modifications des mouvements- 2 interventions (pannes)

* Juin 2020 = Remise d'un rapport mentionnant « aucune non-
conformité » - « Autorisation d’exploiter la machine »

e
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Exemple de conception :
Phases du Cobofolder

RECMI INDUSTRIE
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4.6  Limits according to 1ISO TS 15066
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N SCENARIO PHOTOS
_;j? I ILZ 1 - ECRASEMENT MAIN ENTRE OUTIL ET/ RALETTE (lors de Ila
y THE SPLRIT OF SAFET palettisation), uniquement pour la 1¢¢ couche

Measurement report collision measurement according to

ISO TS 15066 2 - ECRASEMENT MAIN ENTRE OUTIL ET PILES (lors de |la palettisation),
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Les risques résiduels avec  |[i=F=
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* Mode collaboratif intégral (mode 4) est le mode de faveur
du collaboratif

- Norme TS 15066 et analyse risques &=
* Importance des travaux normatifs B S
* Importance des OC
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 Importance des normes (ISO 15066...)

 La performance de la machine dépend directementde la
capacité a faire une machine aux normes — Aucune possibilité
de corriger a postériori une non-conformité

 Risque de voir apparaitre un scémnario non recense ou une
demande de mise en conformite par un client via un OC ou
suite a une inspection

 Risques d'appréciatiordifféerenciée %Jn OC qui contrble dans
e Sud vs un OC gui-controle dans I'Ouest)

* Risques de litiges commerciaux et juridiques (constructeur vs
client, constructeur vs OC...)

* Inertie faible — Maintenance plus fréquente — fragilité sous
charge industrielle

o
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) 3
H f * Le robot collaboratif technologie a part entiere ou composant
?s de la technologie robotique

 Les automatismes programmables, vision artificielle,
intelligence artificielle

» L'autonomie, la possibilité dans certaines limites de
supprimer les protections physiques

 La Directive Machine / I'évolution des normes
« Un concept a comparer avec celui de la voiture autonome
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« Dépend pour ce qui nous concerne des energies deployees
* Le robot collaboratif est plus onéreux-aénergie identique

* Le robot collaboratif est plus compact et mobile en mode de
fonctionnement sans protecteur (mode 4)

* Les risques de non-conformite et de litige

« La complexité desprocessus a traiter — Inventaire des
nombreux scenarios
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souhaitables A

e
T * Nécessité de supprimer les zones grises \genératrices
?S « d’'opportunisme » commercial et technique

» Besoin de clarification normative.en complément des
normes (ISO 15066...), pour-une meilleure compatibilité
avec les compeétences et outils des OC

 Besoin d’outils de controle lors des visites dOC = Feu
vert sur les spéecifications techniques = Feu vert
commercial

 Besoin de formation et d’'informations client
final/exploitant, constructeur, organismes de controle
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* Présentation :

https://www.recmi-industrie.com/
https://emballage-manutention.recmi-industrie.com/
https://www.recmi-industrie.com/carrieres/offres-d-emplai/
https://vimeo.com/321212609/b36bd25d7f

e Publication :

IRSST — direction des communications et de la valorisation de la recherche
Montréal Quebec

R-974-Evaluation des forictions de sécurité et retour d’expérience des
travailleurs, utilisateurs-et'intégrateurs au Quebec

ISBN : 978-2-89631+<949-7
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