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&\ international

0,
0,0 2019

2017

O ; Partenariat CEA List - Projets Cobobench/Seerob
2016 - - formation 15 intervenants “Cobot” (FFLOR)
O &:C
2015 - Guide DGT - collaboration directe

L Projet collaboration indirecte
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(4 Projet « Palettisation de cartons
‘Palet'Ease” »

* Projet : llot standard modulaire permettant la
palettisation de cartons en bout de ligne de packing chez
un industriel “Pharmaceutique” (x5) ;

 Mode de collaboration : indirecte (changement de
palette)

« Fabricant/ Intégrateur: crnGiE

SoluNoNsS

« Mission BV :
* Vérification des.concepts de sécurité (ilot type);

e Vérification et essais avant mise en service (ilot n°1) ;
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M Application “Palet’Ease” & convoyeur

Le systéme est destiné a la palettisation de cartons acheminés
par un convoyeur sur deux palettes positionnées de chaque
coté de I'ensemble robotisé.

TRENSFERT.INTEROLL

Plusieurs type de cartons peuvent étre palettisés, avec un\peids
pouvant aller jusqu'a 8,5 kg

Le systéme de palettisation robotisé est compact et
transportable.

Systeme de palettisation composé d'un robot prévu pour un
fonctionnement collaboratif,deux axes motorisés verticalement,
avec contréle de position par codeur, permettent d'adapter la
hauteur du robot en fonction de la hauteur de palettisation
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Verification des concepts

de securité

CNGIC
Ineo

Date :
25/01/2021

Equipement :
Localisation :
Utilisateur(s) :

Descriptif :

Phea a d &

“‘Palet’'Ease”’

Analyse Préliminaire des Risques
du point de vue des Personnes

Palet'Ease Cobot

XXXX

XXX

Systéme de paletfisation robotisé compact et transportable, composé d'un robot collaboratif et sans
cartérisation périphérigue

Le systeme est destiné a la palettisation de cartons acheminés par un corvoyeur sur deux palettes
positionnées de chaque coté de 'ensemble robotisé.

Plusieurs type de cartons peuvent &tre palettisés, avec un poids pouvant aller jusqu'a de 8.5 kg.

La prise des cartons est assurée par un préhenseur a ventouses monté sur le robot. Le préhenseur@ispose
d'un peson permettant le contréle du poids du carton.

Deux axes motorisés verticalement, avec controle de position par codeur, permettent g adaptér lafiautedr du
robot en fonction de la hauteur de paletiisation.

S

a

1/5

11

)
Iiappmchemem d'un élémenten mouvement

avec une piéce fixe (zone écrasement)

o
Risgue d'écrassment d'ufjghiembeg =
- entra le préhansour carton @rs de la prise par le robot
-entre la of j& palolie Ol autre carton lors de la pose par le
robot.,

7

f—k "D
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Utilisation d'un robot type Cobot avec surveillance de collision via les fonclions de sécurités du
robot suivanies -

- surveillance de la force appliquée par la préhenseur, avec arrét de sécurité immédiat, en cas de
'dépassement de la limite (SF8 - TCP Force Limif).

- surveillance du couple sur chaque axe, avec arrdt de sécurité immédiat, en cas de dépassement
das limites (SF4 - Joint Torgue Monitering)

Ls niveau de performance requis pour cette fonction de sécurité st PLr =d (S2, F2, P1)

L'arrét de sécurité provogue Farrét immédiat et la coupura de la puissance des axes du robot at
des axes externes varticalo.

La rapnise du cycle nécessile e réarmament manuel das sécuriss via un BP, suivit d'un
réarmement robot sur le pupitre IHM et d'un départ cycle également sur FIHM.

La sensibilité du déclanchement du sur-couple est opfimisée par l'utilisation de 2 jeux de valeurs
limites sélectionnés en fonction de la charge a transporter :

-lerjeu=0a4Kg

-2ome pu=4aB5Kg.

Un peson, monté sur le préhensaur, parmet de wérifier le poids. En cas de discordance, le cycle

22/06/2021

|Aucun accés de personne dans la zona
d'évelution du robot n'est nécessair
lors du fonctiennement sauf lors du
changement de paletie (avec utilisation
d'un transpaletta)

Compte tenu de la cadence maxi
possible (1 carton tout les 20 sec), la
vitesse de déplacement du robot est
réduite au maximum afin de maximisar
la possibilité d'évitement.

Mise en place de pictogramme sur ke
préhenseur pour avertir du danger.




(4 Veérification des concepts
de sécurite "Palet’Ease”’

 Analyse des risques

‘é Méthode : ISO 12100 ; implication utilisateur/spec..équipe
pluridisciplinaire ;

ﬁ Limites : environnement/espace, pieces.transportées, espace
collaboratif / « llot »

ﬁ Phénomeénes dangereux : écrasement / choc (traj) ;
outil/charges ; psychesociaux ; commande
distante/modification-des parameétres ;

Situations dangereuses - estimation des risques :

« raisonnablement prévisible » - installation/montage ;
production ; maintenance/réparation ;
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Réalisation d'une
évaluation des risques

de cette derniére

I

L "L L L& ) b}
e sécurité “Palet’'Ease
les dangers des risques doit &tre exécuté séparément

(4 Verification des concepts

B X - pour chaque danger, chaque situation

° Analysegl@risque dangereuse et chague condition
[ pourshadqué danger d'exploitation.

N Iy

Evaluer le risque

MNon D'autres dangers

sont-ils apparus 7

T - Evaluation et réduction des risques

Le risque a-t-il
été suffisamment
réduit ?

 Méthode des 3 étapes ; EESS 2006/42/CE
—[SO 10218-1

Le danger
peut-il étre
écarté ?

Etape 1

Réduction des risques]il]
grace 4 la construction

e applicabilité, possibilité de contournement
et capacité a maintenir les mesures;

Le niveau de réduction
des risques visé a-t-il
ete atteint ?

Le risque peut-il
&tre réduit grace &
la construction ?

Etape 2

Cognlthue Réduction des risques
grace aux dispositifs
de sécurite Le niveau de réduction
Exécution de mesures des risques visé a-t-i
de protection &té atteint ?
complémentaires

Le risque peut-il
étre réduit
grace aux dispositifs
de protection ?

Facteur Non

Oui

Les limites de la machine Réduction des risques

peuvent-elles & nouveau étre grace aux informations
spécifiées de maniére destinées a l'utilisateur

appropriee 7

Le niveau de réduction
des risques visé a-t-il
&té atteint ?
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Verification des concepts
i de sécurite "Palet’'Ease”

T
RELATIVES HUMAIN / ROBO

P -
potheése de contact quas statique

L VITESSES REL
nsitoire (hY!
de contact tra!
uement en cas

Documentation technique

u ﬂﬂi
om du projet: SANOFI - Palet'Ease Cobot
st du fchier: 16/02/2021 12:03:10 Date du rapport: 1710212021 _ Checksum: 8327ad305380f3ba280088567a1ase
A Nom du projet: SANOFI - Palet'Ease Cobot
Nom du fichier projet

PalotE:

Mesures techniques - ISO TS 15066 /
ISO 13849-1 ...

projets SANOFI
‘Covot7-Dossier technique\Analyse de fisque ol décaraton
CEVSISTEMAISANOF | - PalotEase Cobot - V1.ssm

do paletisaton (ACN2 08978)

Risques résiduels - information /

instructions pour le suivi de la
machine ;

(Easo Cobot V1 du 0202721
‘originale ACN206978 N'BA2038015 - SANOFI du

ince ACN208978 - SANOFI du 27101721

CE
OF COMPLIAN
CERTIFICATE

“Corticate No. MOC 2153

des projets robotiques\ACN2 08978 SANOF |
ossior lechniuelAnalyse ce risque ol déclaraton
- PaletEsse Cobol_V1.Xsm
202
1268421 Date: 2% ey,
468 Ratererce s 2019 omeNo:d  ExolY
=) 28" January:
Dato of lasus:
Cinn/ApEAT

4F, No. 188, Wenhus. nd Rd. Guishan Dist Taoyuan Clty,Tal =
nd RA.
A 3
of ceriication: ‘Assossment accordin 1o EN 150 1984512018
. g0 BN
w@md‘tq‘,_‘ Andustrial Robot
Soope. i ;

o, TMBN-700 SEWL
490, THENX TO0THE T S g, TS 20
ot 700 TMEMTES, oo s, THE 000 01 w000 SELY
Sorkes: TUEX 700 oo SENI, o SEM, THIRXSEME
Ty muﬂ-%Lm,.,%rrgm,}:muum.munuu
A 141

intermédairos de DC pour le caicul de PFHD (olus

Annexe Il - Informations d'utilisation & fransmetirefentre les
différents acteurs économiques

FD do 2500 4 100 ans pour a categorie 4

Y listé ans co projet (ou dans les léments o

es recommandations u PL et de la Catogorio
1o documentation pour los parameétrs reatfs
, PL. Cotegorie, CCF, MTTFD and OC
os messagos
Batay 8 N
Serel "“"“’::::. TECHMAN ROBOT
race e

Les normes NF EN ISO 10218-1 & 2: 2011, préconisentiles inféfmations d'utilisation &
fransmettre entre les différents acteurs économigues.

2018
of EN1S0 13849-1
sed for compliance wih the --n-‘""“;:;- Industrial 1000k YPER o
Assest L orp!
Assessenert Fadoymed el s unes m“;‘m ey system aro
Concuston sbove, inchding b seae-12018 (PL)

e rements

Le présent guide de prévention reprend eftannexe Il ces informations d' utilisation :
- en les regroupant par thématique,

- en les ordonnant dans liérdre chtonadlogique d'exploitation,
- et eny gjoutant les ggcemmandations (en italique) spécifiques & la
robotique collaborative.

Sttt vt
Stant vt
A Tt
Gt / Pogt
punorised érm’h" pape—— L St vert
et
¢4
]
1 sy Comgmy o 0 oo ot i omoron: 1
| du fabricant vers de l'intégrateur vers
" A I'intégrateur I'utilisateur .
Informations & fransmetire NF EN 1SO 10218-1 NF EN ISO 10218-2 Commentaire
o0t 2011 ao0t 2011
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(4 Verification et essais avant mise
en service (ilot n°1)

P

« Vérification bonne application des
concepts de sécurité

Inspection et essais dynamique des
A dispositifs de sécurité - Trajectoires /
environnement ;
é Paramétrages vitesses-efforts limites selon
cartons - checksum (mesures.en option) ;
" ONSTRUC ,Ecumte
Marquages signaux'—IHM ; oot

Instructions et déclarations ;

JOURNEE TECHNIQUE INRS
Robots collaboratifs : Démarche de prévention pour une 22/06/2021 9
intégration réussie




Retour d’expérience

S'adapte ~
enviror er

{4 ia
de pri odum
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, . me——
Témoighage enNGie

Solutions

EXECUTE
VOS OPERATIO!

hE S‘l‘ﬁl_(ﬁﬂi = Bureau Veritas,

votre partenaire QHSE

JOURNEE TECHNIQUE INRS
Robots collaboratifs : Démarche de prévention pour une
intégration réussie

22/06/2021

11



\
Q/‘),

JOURNEE TECHNIQUE INRS
Robots collaboratifs : Démarche de prévention pour une 22/06/2021
intégration réussie

12



	Diapositive numéro 1
	Robotique collaborative �Bureau Veritas Exploitation
	Projet « Palettisation de cartons “Palet’Ease” »
	 Application “Palet’Ease” & convoyeur
	Vérification des concepts de sécurité “Palet’Ease”
	Vérification des concepts de sécurité “Palet’Ease”
	Vérification des concepts de sécurité “Palet’Ease”
	Vérification des concepts de sécurité “Palet’Ease”
	Vérification et essais avant mise en service (ilot n°1)
	Retour d’expérience 
	Témoignage
	Diapositive numéro 12



