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Les éléments parcourus

 Quels sont les éléments conduisant à une démarche adaptée ?

 Comment est constituée cette démarche ?

 Quelles sont les informations à récupérer ?

 Quelles sont les accompagnements actuels ?
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• Connaissance des produits et leurs apports (vs Youtube)
• Frein réglementaire (responsabilités),
• Intégration des produits (réponse au besoin),

Pas de collaboration réelle (robot encagé),
Pas utilisé (système d’assistance inutilisé),

Besoin : renseigner sur les solutions possibles d’un point de vue
technico-économique et réglementaire,

Objectif : disposer d’un outil, permettant de donner un avis rapide et
argumenté sur des cas d’applications industriels qui visent (ou pas)
la collaboration (différents types).
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Arthur : un outil à partir de…

 Expertise réglementaire et normative
 Participation en comité de normalisation, rédaction de guides, réalisation de la première application 

en collaboration directe….
 Le Cetim accompagne depuis 2006 la robotique collaborative

 Programme Robot Start
 250 PME accompagnées dans le choix de solutions robotiques (CdC, choix des offres, 

formation…),
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Démarche structurée d’intégration
La méthode Arthur
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Arthur : une démarche d’intégration

Définir le projet de robotique de collaborative

Analyse précise du besoin

Solutions envisagées Analyse de risques 
préliminaire

 Différences avec un projet de robotisation ?

Connaissance des produits et de la réglementation

Pistes de solutions

Critères 
principaux

Blocages ? Eléments 
à vérifier

Arthur
Phase 1

Arthur
Phase 2
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Arthur : Un outil et un déroulement

 Un outil de détermination de la solution la plus adaptée
 Suivant des matrices de choix,

 Un déroulement pour remplir ces matrices
 Un questionnement ciblé, un tour d’atelier,

 Une synthèse 
 Un document avec les éléments prépondérants et 

les points de vigilance,
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Arthur : Récupération des informations générales
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Prise d’informations générales :
Contexte de développement de l’entreprise
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Arthur : Récupération des informations générales
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Prise d’informations générales :
Contexte de développement de l’entreprise

Enjeux de l’entreprise
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Arthur : identification des applications
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Prise d’informations générales

Identification des applications visées

Premier 
Debriefing
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Arthur : Un ciblage précis des informations de chaque application
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Prise d’informations générales

Identification des applications visées

Récupération des critères de chaque application
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Arthur : Critères de choix de solutions
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Prise d’informations générales

Identification des applications visées

Récupération des critères de chaque application

 Pièces/produits concernés (masse, diversité, dimension…),
 Opérations concernées au poste (type, nombre, fréquence, durée, variabilité, tâches, savoir faire, précisions, format 

d’arrivée, maturité technologique…),
 Données de production (volumes, taille de lots, nombre de changement de série…),
 Maitrise du process (adaptation, présence dans la zone…),
 Ergonomie (postures, appropriation de l’équipement…),
 Qualité (cadence, exigence, capacité d’automatisation…),
 Spécificités atelier (surface disponible, délai d’obtention, compétences requises…),
 Environnements particuliers (ATEX, nettoyable, étanchéité…),  
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Arthur : Hiérarchisation par pondération des objectifs
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Arthur : Les pistes de solutions identifiées
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Arthur : Utilisation des matrices de choix
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Arthur : Le résultat du diagnostic

Légende :   A privilégier 
  Peu adapté 
  A éviter 
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Arthur : La synthèse et les points de vigilance
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Démarche structurée d’intégration
La méthode Arthur
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Arthur : des informations à récupérer

 Quelles informations doivent être demandées ?

 Quelles sont les fonctions de sécurité et quels niveaux déclarés ?
 La détection d’effort est-elle une fonction de sécurité ?
 Comment est possible le passage d’une mode de marche à l’autre ? Redémarrage ?
 Quelle est la vitesse maximale réellement possible après renseignement des paramètres de 

sécurité (notamment la vitesse limite de sécurité) ?
 Quel couple vitesse/charge maximal est-il possible d’atteindre avec les fonctions de sécurité 

actives ?
 Est-il possible de mettre un faisceau extérieur sur le robot compatible avec les fonctions de 

sécurité ?
 Le déplacement du robot par action directe (notamment en apprentissage) est possible en 

sécurité à partir de quel élément ? Déport possible ?JT IN
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Démarche structurée d’intégration
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Arthur : des accompagnements Cetim en région…

 Des accompagnements techniques et financiers

Pour tout renseignement contacter : Mme Elodie DEQUAIRE (elodie.dequaire@cetim.fr)
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