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Un robot ... et pourquoi pas dans votre entreprise ?
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Dédiée a la robotique industrielle
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1° Panorama sur la robofigue
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Types de robotiqgues

Robotique de service Robotique
d’intervention

Robotiqgue alimentaire Robotique BTP Robotique
manufacturiére

Panorama
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2° QuOI robotiser ?
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Qu est-ce gu’'un robot industriel ?

Pupitre de
programmation

Baie robot

4 grandes familles de bras:
Polyarticulés
SCARA 3 ou 4 axes
Delta ou hexapode
Cartésien

Quoi ?
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Qu’est-ce gu'un préhenseur ?
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Peinture ou Découpe et Usinage
pulvérisation parachévement

Quoi ?
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Applications types

Soudage a l'arc

: , Pl Vaonutention de
Usinage Tous secteurs d’activités pidces

Electronique,
Bois, ~ =
Mécanique,
Pharmaceutique,
Cosmétique,
Plasturgie,
Agroalimentaire
Emballages...

Découpe ou

parachévement Condifionnement

)

sunerisation '. Les seules limites sont I'imagination et
la renfabilité du projet

N

Quoi ?
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Evolution de la robotique

robot mobile
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robot
collaborafif

ilot robotisé
collaborafif Fes

ilot robotisé
« Sfandard »

Inferaction croissante
entre 'opérateur et le robot
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3° Pourquoi robotiser ?
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Enjeux des entreprises

v' Polyvalence des applications
v' Intégration aisée dans le systeme de production

v Augmenter votre productivité
v Diminuer les stocks et encours [gi{elvls{eagle]\ FLEXIBILITE
v' Assurer une qualité constante
Réduire les colts de main

v
ECONOMIQUE d’ceuvre

Développer le CA
Améliorer la rentabilité

SN

v' Pallier au mangque de main d'ceuvre
v" Diminuer le taux de TM.S
v Valoriser les salariés

Pourquoi ?
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4° Comment robotiser ?
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'ava nt-projet — Analyse Go/NoGO

—y

Flux

Pénibilités : TMS, agressivité du
milieu

Collaboration Hommme/Robot

Mise en ceuvre / maintenance

Organisation de la production
Optimisation des stocks en production
Gestion de I'espace

Milieu Outillage

Préservation de I'intégrité du milieu Accessibilité

Agressivité du milieu Références et localisation
Implantation / espace

Application industrielle

Productivité
Qualité
Processus / métier

Comment ?
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Gestion de projet

Formation

Commande

Cahier des
charges final

Intégration

Appel d’offres
Avant projet

- Benchmark Phase de
SHISEC faisabilité
- Numérique
- Réelle
- Prototypage

'i Impliquer le plus rapidement possible les
hommes impactés par la robotisation

Comment ?

Weroxdnnov
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'accompagnement
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: Prestations :
Conseils : Formation
techniques

De I'avant projet jusqu’a I'intégration en entreprise

Comment ?
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Notre réseau
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Comment ?



Questions ?

Rejoignez-nous !
PROXINNOV, le lieu fédérateur de la
robotique en Pays de la Loire.
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LUCAS Jocelyn

j ° Directeur
¢ Jocelyn.lucas@proxinnov.com
§ * 0607678016

POUCLET Nicolas

e Chargé d’affaires

~1 . Nicolas.pouclet@proxinnov.com
# * 0632451884

GAUTREAU Guillaume

e Chargé d’affaires Junior
e Guillaume.gautreau@proxinnov.com
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