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Génese

e Contexte
o INRS, CARSAT, formation pro aux risques

e Constats
o Peu de formation aux risques en robotique
o Quid de la cobotique: sans danger ?
e Besoins
o Outil de formation
m public
m durée



Génese
Demande des écoles / universités

: une enquéte et des échanges avec la commission des titres d'ingénieur (CTI) et la conférence des
directeurs des écoles francgaises d'ingénieurs (CDEFI) montrent qu’il y a une attente de ces écoles pour
étre accompagnées sur le sujet de I'Industrie du futur vis-a-vis des questions de santé-sécurité au travail

¢

: Une veille a été poursuivie et des réflexions ont été engagées en vue d’identifier d'éventuels
thémes pouvant faire I'objet de travaux a proposer a des établissements d’enseignement supérieur.

Possibilité de créer un module « Intégrer la sécurité lors de la conception de robots
collaboratifs » sur la base de brochures, d’études, de vidéos publiées par I'INRS

4

Réponse favorable

: Sondage aupres des établissements.
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@ Robots collaboratifs. Identifier les ris... o ~»
Aregarder...  Partager
(&

S
robots
collaboratifs

identifier les risques pour les prévenir

https://youtu.be/8aNvxMXFGal




The groupe de travalil
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Cahier des charges

Titre : «Intégrer la SST lors de la conception d’installations: application a la
robotique collaborative » - TD

Objectifs visés

= |dentifierles spécificités de la robotique collaborative au sein de la robotique

= Rappeler les caractéristiques d’un cobot par rapport a I'aspect sécurité

= Expliquer en quoi la conformité d’un cobot ne suffit pas a s'assurer de la sécurité de la
situation de travail

= Examiner les différents modes de fonctionnement: normaux, annexes et dégradés

= Préciser que la démarche d’intégration d’un cobot doit prendre en compte la situation de
travail réelle

= Démontrer que la démarche doit étre participative et pluridisciplinaire

= |dentifierla contribution de la démarche de prévention sur la performance globale de
I’entreprise

Sed 9p apni3



Cahier des charges

Modalités :

* Durée : une demi journée

* Prérequis : Avoir suivi avec succes l'autoformation Prévention Sup’ et le
module Performance & Prévention

* Présentiel ou distanciel synchrone tutoré

* Cours + Etude de cas

* Animation : enseignant / intervenant

Ressources INRS: brochures, vidéos, dossiers web INRS

Livrable: Kit formateur avec support d’animation, livret formateur et étude de cas



Phasage

¢ Analyse du besoin /
Sondage écoles

1% sem. 2022

2 — Conception

module

e Définition maquette
* Elaboration
livrables

28me sem. 2022 / 1°" sem. 2023

e S
e Expérimentation
dans les écoles
e Formation
intervenants

3 —Phase
expérimentale

2éme sem. 2023

4 -

Déploiement

e Mise a disposition
du module

1¢"sem. 2024



Plan

| — DEFINITION ET IDENTIFICATION RISQUES

1 - Identifier les spécificités de la robotique collaborative au sein de la robotique
» Cobots ou pas cobots ?
» Définir ce qu’est la robotique collaborative

2 - Rappeler les caractéristiques d’un cobot par rapport a I'aspect sécurité

Il - ETUDE DE CAS

1 - Expliquer en quoi la conformité d’un cobot ne suffit pas a s'assurer de la sécurité de la situation de travail
2 - Examiner les différents modes de fonctionnement: normaux, annexes et dégradé

3 - Préciser que la démarche d’intégration d’un cobot doit prendre en compte la situation de travail réelle

4 - Démontrer que la démarche doit étre participative et pluridisciplinaire

5 - Identifier la contribution de la démarche de prévention sur la performance globale de I’'entreprise

111 = SYNTHESE ET CONCLUSION

» Vers la prévention des risques professionnels
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Prototype (dans son état actuel)

Support d'animation

LJ
/ ANrs

f Module de formation :
Intégrer la sécurité lors de la conception
d'applications de robotiques collaboratives

GT: LB/JICB/FG/AL/FL/VO/BI/PM

Notre métier,
rendre le votre plus sur www.inrs.fr
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Prototype (dans son état actuel)

| 1 - Définitions et

identification des risques
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Prototype (dans son état actuel)

Robotique collaborative Vs robotique
Qu’est-ce que la robotique collaborative?

Aller vers

app.klaxoon.com

JRZGSQE

app klaxoon.com/join/JRZ6SQE

21/06/2023

L ]
fnrs
/ s_/
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Prototype (dans son état actuel)

@ )

Caractéristiques d’'un cobot par rapport a I’as'pect sécurité -
|dentification des risques

Les robots collaboratifs sont susceptibles d'engendrer des risques :

Ao,

‘f;;‘ Risques
; d'impact
physique

21/06/2023

Risques
spécifiques

Risques Risques

de troubles psychosociaux
musculo-

squelettiques

ANIS 910 @
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Prototype (dans son état actuel)

IT — Etude de cas
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Prototype (dans son état actuel)

Notre entreprise d'entreposage et de
stockage non-frigorifique est sur un secteur
d’activités en fort développement et dégage
des bénéfices !
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Prototype (dans son état actuel)

S

Allez voir notre directeur de production, il
vous expliquera comment nos ateliers
fonctionnent!

Cliquez sur le bureau du directeur de production.

@ Bureau du directeur de

production

44 -
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Prototype (dans son état actuel)

Il contréle avec une « douchette » que les produits sélectionnés sont bien ceux commandés
par le client, contréle visuellement leur bon état, choisit un carton de la bonne dimension,
place les produits dans ce carton, les cale, ferme le carton et colle deux étiquettes
d’expedition.
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Prototype (dans son état actuel)

Il est grand temps d'ameéliorer la situation ! Je vais
demander au service méthodes d‘étudier la
possibilité de robotiser certaines taches difficiles,
notamment celles a I'origine des arréts les plus
longs.

A=A

L L 4

‘ Salle de réunion
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Prototype (dans son état actuel)

Action de picking

Crédits : ENSIBS
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Prototype (dans son état actuel)

A

Action e picking
g |

Etiquetage
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Prototype (dans son état actuel)

Le réaménagement des postes de travail :
. limite les postures inconfortables et les efforts
“ des salariés.
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Prototype (dans son état actuel)

Quand tout se passe comme prévu, les cobots sont
utiles mais au moindre probléme, la ligne est
perturbée.

Précédent Suivant

‘}: 2 /
L =immin

| Salle de réunion
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Prototype (dans son état actuel)

Je vois ! Nous allons analyser la situation et
prendre les mesures nécessaires. Merci a tous !

d —— — h
—ireet—in :

o kS

& &

‘ Salle de réunion
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Prototype (dans son état actuel)

@

B b Vous étes jeune ingénieur récemment embauché pour renforcer les équipes du service
— logistique & méthodes en prévision du fort accroissement de 'activité de I'entreprise ;

vous devez trouver les moyens de redresser la situation. Pour cela, nous vous proposons de :

Nous comptons sur vous !

1. Lister les risques auxquels ont été exposeés les
\/ salariés (avant et apres I'installation des cobots)

2. |dentifier les conséquences économiques et sociales

pour l'entreprise de cette nouvelle organisation de i\
travail

3. Identifier les causes a l'origine des problemes

Revoir |1a
situation

~— 4. Proposer une démarche 3 mener pour ameliorer la ‘
situation
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Prototype (dans son état actuel)

III — En synthese
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Prototype (dans son état actuel)

/ Les mesures de prévention

Robots

collaboratifs

2222222222

919
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Prototype (dans son état actuel)

Quiz pour aller plus loin...

LES ROBOTS COLLABORATIFS SONT-ILS DES MACHINES ?
PEUT-ON REMPLACER UN ROBOT INDUSTRIEL PAR UN ROBOT COLLABORATIF ?
LES ROBOTS COLLABORATIFS CONVIENNENT-ILS A TOUTES LES SITUATIONS ?

LES ROBOTS COLLABORATIFS SONT-ILS IMMEDIATEMENT UTILISABLES EN SITUATION
DE TRAVAIL ?

LES ROBOTS COLLABORATIFS SONT-ILS DES « COLLEGUES » COMME LES AUTRES ?

: LES ROBOTS COLLABORATIFS AMELIORENT-ILS LA PRODUCTIVITE ?

21/06/2023 L)
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Prototype (dans son état actuel)

/ Quiz pour aller plus loin...

Aller vers

app.klaxoon.com

JRZGSQE

app.klaxoon.com/join/’ JRZESQE

2106/2023

20 ¢
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Prototype (dans son état actuel)

IV — Conclusion

30



Prototype (dans son état actuel)

Quelle seraient les difféerentes étapes d’'une démarche de
prévention?

Evaluation de I'efficacité de I'action

Volonté d'améliorer le poste de travail de mise en carton

Mise en place de la solution

Echanges avec des fournisseurs / SPST / ergonomes / BE / réseau prévention...

Choix d'une solution

Analyse du travail réellement réalisé par I'opérateur

S inrs. 020
—
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Prototype (dans son état actuel)

Quelle seraient les différentes étapes d’'une démarche de
prévention?

Aller vers

app.klaxoon.com

JRZ6SQE

app.klaxoon.com/joinlJRZ6SQE

2106/2023

23 @
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Conclusion et perspectives

e Avancement:
o Conception a finaliser
e Prochaines étapes
o Reéalisation
o Premiers retours d’'usage
o Corrections
o Déploiement & formation des formateurs

e Difficultés rencontrées ?
e Prochain module ?
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Retrieved from http://2.bp.blogspot.com/-fDEUcyVUSIA/TeOlcVrkFCI/AAAAAAAAACE/xyb8djHgEew/s1600/Robot+Evolution.jpg

Thank you for your attention
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