Valkommen till Afa Forsakrings
frukostwebbinarium 21 november.

Sakra arbetsplatser vid samarbete
mellan manniska och robot

\ Nya typer av industrirobotar installeras
¢ av tillverkande foretag som behover okad

kunskap om att skapa sékra och hallbara
arbetsplatser.
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Sakra arbetsplatser vid 0kad automation och

robotisering i Tillverkande foretag

Nya typer av industrirobotar installeras av tillverkande féretag som
behéver 6kad kunskap om att skapa sékra och hallbara
arbetsplatser. Den 21 november arrangerar Afa Foérsakring ett
livesant webbinarium dar forskningsresultat inom omradet
presenteras av forskare fran RISE, Research Institutes of Sweden.

Foto: johner.se, Cultura Creative.

Magnus Widfeldt, forskare vid enheten fér produktion och arbetsmiljé, RISE, berattar om
forskningsprojektet Séakra arbetsplatser vid 6kad automation och robotisering i

tillverkande féretag — kartldggning, analys, strategi. Bland annat presenteras vagledning
och arbetsverktyg for sékra arbetsplatser, med fokus pa robotar i kollaborativa uppgifter.

Webbinariet ger en bakgrund och nuldge om robotisering utifran resultat av
kartlaggningen fran projektet och ett samarbete med det nationella Robotlyftet, som
genomférdes 2018-2021.
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RISE i MoIndal produktionslyftet

Ett nationellt program som
syftar till att starka
forbattrings- och
fornyelseformagan inom
industrin, med malet att
skapa forutsattningar for
uthallig konkurrenskraft och
hallbarhet. Over 300 foretag
har deltagit.

Applikationscenter
for additiv tillverkning
3-D-printrar for metall,
polymerer/cellulosa,
automation

Application Center for
Additive Manufacturing

Hem -
Produktionslyftet

Robot for pa- och av-
hangning av gods i malerier

| + Autocarrier for flyttbarhet

~—— Forbehandling och sammanfogning
: § av material "Hybrid Joining Cell” https://www.ri.se/ RI
“R - Limning Mekanisk fogning SE


https://www.ri.se/
https://www.ri.se/en/am-center
https://www.produktionslyftet.se/
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manniska och robot samarbetar
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"Sakra arbetsplatser’” med verktyg for

MTO-analys

Ergonomisk screening

Riskanalys

Kunskapsodverforing

Sikra arbetsplatser vid 6kad automation och robotisering
i tillverkande foretag - kartliggning, analys, strategi

AFA Forsakring projekt dnr 200304

Test- och demo-utrustning for att utbilda och trina flera moment for att skapa hallbara,
sakra arbetsplatser med kollaborativa applikationer med operator och robot.

Mall for riskanalys framtagen 1 projektet enligt
ISO 12100 med riskuppskattning enligt ISO-TR 141212,

Magnus Widfeldt, projektledare, Bjorn Backman, Johan Hedberg,
Caroline Jarebrant, Sandra Mattsson, Per Stélberg,
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Projekts syfte

Projektets syfte var att utga fran nulagesbilden i foretag som star i behov av eller nyligen investerat
i nagon form av ny automation, och behandla foretagens utmaningar genom att:

Identifiera och beskriva arbetsmiljobrister och risker i samband med automation och
robotisering (inforande och drift) i kollaborativa tillampningar i tillverkande foretag.

Identifiera och specificera behov av malgruppsanpassade arbetssatt och verktyg for att kunna
forebygga samt hantera arbetsmiljobrister och risker.



Sammanfattning av resultaten fran projektets studie
om utmaningar och problem med nya typer av robotar

Kompetens- och utbildningsbehov - Kompetens och utbildningsbehov viktigast
Sma produkter (storlek pa produkter)/sma serier - Kunskap om ergonomi
Olika sakerhetskrav . Programmerlng

Monotont arbete/handintensivt
Kringutrustning

Séakerhet som CE-markning

- Begransningar for flexibel produktion
Gripdon for robotar t ex fér sma produkter
Stor spridning av cykeltider

- Tolkning av sakerhetskrav
Spridningen i forhallningssatt till och kunskap om sakerhet
ar avsevard. Olika branscher har olika krav.

- Monotont arbete / handintensivt
Att reducera eller eliminera

- Kringutrustning
Sakerhet hos funktioner som adderas till roboten Rl.
Trend med AGV autotruckar, flyttbara robotar, digitalisering SE



Studiens resultat har satt fokus pa

Resultat fran slutrapporten i Afa Forsakring projekt
"Sakra arbetsplatser’” med verktyg for

MTO-analys

Ergonomisk screening

Riskanalys

Kunskapsodverforing

+ erfarenheterna fran Robotlyftet 2018-2021

afa

FORSAKRING

SLUTRAPPORT

Sikra arbetsplatser vid 6kad automation och robotisering
i tillverkande foretag - kartliggning, analys, strategi

Test-

AFA Forsiakring projekt dnr 200304

och demo-utrustning for att utbilda och trina flera moment for att skapa hallbara,

sakra arbetsplatser med kollaborativa applikationer med operator och robot.

Faser | maskineas Bvscykol
(150 12100 tabeli 8.3)

L Riskfylld hindetsa
= {150 12100 tabeli 8.1) (IS0 12100 tabell 8.4)
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ISO 12100 med riskuppskattning enligt ISO-TR 141212,

Magnus Widfeldt, projektledare, Bjorn Backman, Johan Hedberg,
Caroline Jarebrant, Sandra Mattsson, Per Stélberg,

RISE

Oktober 2022
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Drivkrafter for automation och robotisering

da: nu:
ASEA i Sverige borjade utveckla industri- En kartlaggning om motiv for automation/
robotar i slutet av 1960-talet. robotisering i tillverkande foretag 2020:

Motiv: Att starka produktivitet i tillverkning

och forbattra arbetsmiljon. Okad produktivitet

Battre arbetsmiljé/ergonomi
Forsta robotkund 1974: Smaforetaget

Magnussons i Genarp, for att kortcykligt Sankta kostnader

och repetitivt slipa och polera ror. Battre kvalitet / Stab'! kvalitet
Kortare genomloppstid

Svart hitta operatorer
Sparbarhet
Flexibilitet

3 robotar till koptes
Alla i produktion 36 ar senare
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Detta anvands industrirobotar till | Sverige

Operational stock of industrial robots by application - Sweden
units

Handling

3,890
3,810
3,948

Welding

815
787
818

Processing

363
291
273

326

Assembling

Dispensing
279

874
X ——
928

All others

Unspecified

=2021 =2020 w2019
Kalla: World Robotics 2022 - Industrial Robots IFR / SWIRA

8,455

Figure Sweden-6
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Nu: Sverige pa 4:e plats globalt nar det galler
robottathet | generell tillverkningsindustri 2021
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"Graden av automatisering i den generella tillverkningsindustrin har 6kat med 6% till 258 robotar
per 10 000 anstallda. Sverige har darmed den hégsta robottatheten i den generella
tillverkningsindustrin i Europa. Stodprogram som Robotlyftet med inriktning mot att dka
automationen i mindre och medelstora tillverkningsféretag har i hog grad bidragit till industrins
d0kade medvetenhet om vikten av automation for 6kad konkurrenskraft” Citat SWIRA.

https://swira.se/all-time-high-for-nya-robotinstallationer-i-sverige-2021/
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https://swira.se/all-time-high-for-nya-robotinstallationer-i-sverige-2021/

Olika avsnitt | biltillverkning med uppgifter som passar
battre for robotar battre for montorer

Kalla: Volvo Car Sverige AB



En traditionell robotcell for tlllverknlng bakom staket
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Utmaningar |dag Robottillverkning hos ABB dar manniska och robot samarbetar

- Att valja i ett allt storre utbud
av tekniska Idsningar

- Att hantera flexibilitet, forandring
kompetens utifran M T O

Vasterdalarnas mekaniska

Bild: ABBs hemsida

i o2 i Flexibel robotisering med flyttbar robot hos WM Press.

Hydraulpressen kan betjanas manuellt vid fastyckstillverkning

= X v ny e

Flyttbar robot for kolla-
borativa applikationer

R
SE

Foto Adam Daver,
Genomsnittsorder under 100 Dagens Arbete
Investering ca 0,5 Mkr
K6r obemannat nattetid
Betald pa ca ett ar
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Nagra trender inom automation med robot

Robotar som utvecklats av en IT-mogen generation a la smartphones, har blivit billigare
och enklare att installera och skapat en “gor det sjalv’-marknad

Okade mdjligheter att robotisera tillverkning av Iagvolym-produkter, fastycksproduktion
Snabbare enklare programmering, latt flyttbara robotar
3D-printer for att tillverka fixturer, gripdon, verktyg
Affarsmodeller med “robot on demand”: Bemanningsforetag hyr ut robotar vid behov.

Behov av sakerhet i produktion for elektromobilitet som i livscykel for batterier

Kollaborativa applikationer dar manniska och robot samarbetar. “Cobots” finns som
begrepp, stravan dock att anvanda "kollaborativa applikationer”.

Allt farre globalt vill arbeta “Dirty Dull Dangereous ...”

16
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Kollaborativa applikationer dar
manniska och robot samarbetar

Staket runt robot  Oppet, atskilt Sekventiellt inom  Samarbete Interaktivt
samma omrade samarbete

Cell Coexistence Synchronization Co-operation Collaboration

Ref bild: Chalmers, Asa Fasth-Berglund,
baserad pa IFR utifran Bauer et al. (2016).
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2017

2018

2019

2020*

2021

*revised

Collaborative and traditional industrial robots

389 11

478 39 ELIVA

'000 units

m Traditional Industrial Robots mCollaborative Robots

Source: World Robotics 2022
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RGﬂEktiOner kring Robottillverkning hos ABB dar manniska och robot samarbetar
- Tekniska losningar ‘ *
- Sakerhet

Bild: ABBs hemsida

Flexibel robotisering med flyttbar robot hos WM Press.

Hydraulpressen kan betjanas manuellt vid fastyckstillverkning

D _—

Flyttbar robot for kolla-
borativa applikationer

R
SE

Foto Adam Daver,
Genomsnittsorder under 100 Dagens Arbete
Investering ca 0,5 Mkr
K6r obemannat nattetid
Betald pa ca ett ar
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Flyttbar robot med séakerhetssystem utan staket

OpiFlex Mobile Robot Use Case with Fenceless Safety



https://www.youtube.com/watch?v=2XICyt-xWNw

PRODUKTION

TeknlkWS: Sakra arbetsplatser vid sam-
arbete mellan manniska och robot

afa

En tretimmars workshop pa distans for 6-8 foretag.

Utgar fran webbinariets agenda samt ett Arbetspass i mindre grupper: FORSAKRING

"Detta vill vi folja upp i vart foretag: Nulage, Nasta steg”.

Tva Teknikworkshop genomférda, nasta planeras Q1/Q2 2023.

(23]



Kompetens- och utbildningsbehov

Ate rkO p p | | N g frén Te kn | kWS Sma produkter (storlek pa produkter)/sma serier

Olika sakerhetskrav
Monotont arbete/handintensivt

Kringutrustning

Foretag A:
Har UR med manga mojligheter. UR plockar detaljer ur en maskin, inhdagnad.
Sakerheten? Vad kan vi gora sjalva? Vad maste vi gora?

Vill ha en svetsrobot med egna fixturer. Hur bedéma och godkanna? Uppfdljning!

Foretag B:
Omradet intressant, samarbetar med Hogskola for utredningsarbete om mojligheter
Har tunga komponenter som ar en utmaning

Montering och maleri ar speciellt intressanta fragor

Foretag C:

Koper maskin och enkel arm-robot var for sig och CE-marker helheten sjalva. Mal ar att byta tre
maskiner om aret.

Har en grupp pa tre personer inklusive produktionschefen som tillsammans goér CE-markningarna. Alla
har gatt tva kurser inom omradet tillsammans.

Kan finnas potential att ta ett nasta steg med mer avancerad robot.

N



Kompetens- och utbildningsbehov

Ate rkO p p | | N g frén Te kn | kWS Sma produkter (storlek pa produkter)/sma serier

Olika sakerhetskrav
Monotont arbete/handintensivt

Kringutrustning

Foretag D, E, F samt utbildare:
For MTO-fragorna finns ett behov av proaktivt arbete. Ser direkt nytta att tillampa presenterat material

Integrator:

En del kollaborativa robotar marknadsfors klart aggressivt. Kunderna tror att man kdoper nagot (godkant)
som man inte har gjort.

Manga anvander robot till enklare pick-and-place-uppgifter, da fungerar roboten bra men ar
overkvalificerad.

For att utfora lite mer kvalificerade uppgifter kan det vara battre med en traditionell robot.
Man ser att alla stora tillverkare har eller kommer med kollaborativa applikationer.
Integratoren gor CE-markning sjalv pa olika nivaer

CE-markning inklusive dokumentation tar ca 8-10 timmars arbete pa plats, inkl dokumentation

Utbildare

Vad galler avseende CE markning av cell om man staller en UR pa en MIR (autotruck) som kan ga till olika
tillampningar? Vad ar OK vad ar inte OK?

Generellt stort intresse av riskanalysen och att vi samlade helheten MTO, ergonomi, sdakerhet/risk. gIE



Nagra mindre goda exempel pa sékerhet |
kollaborativa applikationer inklusive robot + maskin

Meningarna ar skrivna sa att budskapet framgar, inte ordagranna citat:
- Roboten har ett CE-marke (pa kontrollboxen) sa den fragan ar lost

- Vid produktion star det en europapall mellan robot och operator som
sakerhet, sa man kommer inte at roboten

- Forsta robotprogrammet styrde roboten sa att nagon kunde kollidera med
den, men nu har vi programmerat om den sa att den ror sig mer begransat

- Det sitter skydd med varningstext vid roboten

- Roboten hanterar ett tungt verktyg som hanger i en avlastningsarm, som
upptacktes kunna ge risk for klamskador (i labmiljo innan produktion).

f_lniiU



Dansar Med En 900KG Robot | Fredrik "Benke" Rydman

The 1S an
industrial robot
standing two metres
(6 ft 6) tall and
weighing 900 kg
(142 stone).

#Framgangspodden Dansar Med En 900KG Robot | Fredrik "Benke" Rydman - YouTube


https://www.youtube.com/watch?v=-FTVYSpbVqg

Era rEflektiOner kring Robottillverkning hos ABB dar manniska och robot samarbetar
- Tekniska losningar = = ]
- Sakerhet

Vasterdalarnas mekaniska

Bild: ABBs hemsida

R Flexibel robotisering med flyttbar robot hos WM Press.

Hydraulpressen kan betjanas manuellt vid fastyckstillverkning

= X o ny e

Flyttbar robot for kolla-
borativa applikationer

R
SE

Foto Adam Daver,
Genomsnittsorder under 100 Dagens Arbete
Investering ca 0,5 Mkr
K6r obemannat nattetid
Betald pa ca ett ar
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AFA Forsakring projekt dnr 200304

Test- och demo-utrustning for att utbilda och trina flera moment for att skapa hallbara,
sakra arbetsplatser med kollaborativa applikationer med operator och robot.

Mall for riskanalys framtagen 1 projektet enligt
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Magnus Widfeldt, projektledare, Bjorn Backman, Johan Hedberg,
Caroline Jarebrant, Sandra Mattsson, Per Stélberg,
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Oktober 2022




- de metoder och angreppssatt
- for sakra arbetsplatser



Viktigaste problemen

Kompetens- och utbildningsbehov

Sma produkter (storlek pa produkter)/sma serier

Olika sakerhetskrav
Monotont arbete/handintensivt

Kringutrustning

RISE — Research Institutes of Sweden

N



Sammanfattning av resultaten frn projektets studie: afa
Repetition och fragor!

Kompetens- och utbildningsbehov Kompetens och utbildningsbehov viktigast
Sma produkter (storlek pa produkter)/sma serier Kunskap om ergonomi
Olika sakerhetskrav Programmerlng

Monotont arbete/handintensivt
Kringutrustning

Séakerhet som CE-markning

Begransningar for flexibel produktion
Gripdon for robotar t ex fér sma produkter
Stor spridning av cykeltider

Fordjupad information om resultaten Tolkning av sékerhetskrav
finns i projektets Slutrapport Spridningen i forhallningssatt till och kunskap om sékerhet

ar avsevard. Olika branscher har olika krav.
Monotont arbete / handintensivt
Att reducera eller eliminera

Kringutrustning
Sakerhet hos funktioner som adderas till roboten RI
Trend med AGV autotruckar, flyttbara robotar, digitalisering SE
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~ Forutsittningar och risker ur
- ett MTO-perspektiv vid

- fordndringar i produktionen

‘Envigledning - - = " Manniska Organisation

LCaroline Jarebrant

caroline.jarebrant@ri.se

Teknik

“ Bilaga till projekt :

" Sakra z;rbetgplatger vid 6kad automation ochxroboxtiserfng i tillverkande
foretag

- kartlaggning, analys, strategi AFA Forsakring projekt dnr 20030




L Caroline Jarebrant
Produktionsergonomi -

integrering av ergonomiska dimensioner |
produktionsutvecklingen

Fil. Lic. Arbetsvetenskap, M.5c. Ergonomi

Xk xxxxaewe Sandra Mattsson

L Manniska-automations interaktion -

Manniskan i produktionssystemet avseende kognition
PhD Produktionssystem, B.Sc. Psykologi

-+ ~Materialet ar framtagetav- - WXy
x x x x x x x x x x x x x x x x Ha"//bart arbets/iv —
Cx ko x ko x ko x ko x ko x ko x Integrering av organisatoriska och sociala

e arbetsmiljodimensioner i produktionsutvecklingen
Med Dr Arbets- och miljomedicin, BSc HRM

Magnus Widfeldt

Produktionsutveckling -

teknikdriven forandring, automation, robotisering
Civ ing.

Projekt: Demonstrating and testing smart digitalisation for sustainable
human-centered automation in production och Swedprod, LoHi
Swedprod




Sa sager lagar och foreskrifter

>
>

vV V V VY

arbetsmiljo-
forhallanden

Systematiskt arbetsmiljéarbete, AFS 2001:1

Riskbedomning ska goras vid andringar som inte ar en
del av den lopande verksamheten:

Ny teknik

Organisationsandringar (exempelvis fusioner,
andrad organisationsstruktur)

Personalforandringar
Nya arbetstider
Nya arbetsmetoder

Om- och nybyggnationer

N



Att anvanda sig av MTO
— ett systemperspektiv

» Manniska-Teknik-Organisation ar i samspel
nar arbete ska utforas pa en arbetsplats
» Bristande samspel kan medfora risker for

medarbetares halsa och
produktionsprestanda

» Ett fungerande samspel mellan MTO
minimerar risker och mojliggor basta

optimering av saval personalresurser som
teknisk kapacitet

VAD ska goras?
HUR? RI
VEM beroérs? SE



1. Identifiera och prioritera behov av férandringar Att anvénda Sig av MTO - ett systemperspektlv

2. Avgransa genom att Arbetsuppgift Arbetsinnehall Arbetssituation
vélja systemniva (Uppgift/station) (Omrade) (Foretaget)

Arbetsstallning Arbetsstallning Delaktighet och inflytande
Arbetsrérelser Arbet§rore_lser Kommunikation och
Vikt/kraft Aterhamtning samverkan

Méanniska Kompetens Variation Socialt samspel
iain Sakerhet

* Avgransningar Materialfloden * Orderlage
o Arbetsmoment vid produktion, Materlalhanterlng  Aktuell produktmix
3. Prioritera » omstallningar och stopp Vardeadderande aktiviteter * Produktionsplan
MTO-faktorer Teknik Frekvens Informationsflode * Produktionsresurs

* Instruktioner Kvalitetssakring * Investeringsbeslut
Standarder » Sékerhet

» Arbetsplatsutformning/layout * Produktionsprinciper Ledningsstruktur

Arbetsfordelning « Teamsammansattning Foretagskultur

Krav * Bemanning/schema Sakerhetskultur
 Kontroll (att paverka » Arbetsorganisering Organisationsstruktur

utforandet) + Stdd och samarbete Verksamhetsinriktning

4. Analysera och Sakerhet Kompetensforsorjning
atgarda

Organisation




” Robotlyftet

For automatisering i sma och
medelstora foretag 2018 - 2021

Tillvéixtverket i samarbete med:
>

SR . gg AW Regien *" Robotdalen
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Robotlyftet: Arbetssatt 2018-2021

Forstudie Forslag till
automations-

Kompetensutveckling 16shing

FOrutsattning-
studier

Inledande kontakt
Automation Expo

Automationscheckar

Pandemin orsakade forandringar men inte tempoforiust

tillv@
verket



FOretagens nulage och mgjligheter att ” Robotlyftet
automatisera/robotisera beskrevs | en "Forutsattningsstudie™.
Grund till beslut om en Automationscheck.

Rapport - Forutsattningsstudie

5 huvudpunkter:

FORETAGET NU OCH FRAMAT
BEHOVSKARTLAGGNING

UTMANINGAR OCH MOJLIGHETER
FORUTSATTNINGAR | VERKSAMHETEN
NASTA STEG — ANALYS OCH UTVARDERING —
REKOMMENDATION

Bil 1: SJALVBEDOMNING
Bil 2: UTVECKLINGSKARTAN RI



[ Malbild

Utmaningar, mojligheter

Automationstrappan

\\ J

L 3
*
%+ | Nasta halvar

6 Automatisk
line

Referens: Produktionslyftet. Projekten Swedprod, LoHi _—

51 A0S | Tekniken tar beslut.
station/cell Operatdren planerar

. ‘»{‘: 4 Semi- Tekniken avbryter
e A = : om nagot gar fel.

A . -~ ’ (] eSOl Operatoren avbryter.
S 3 Automatiska Operatéren

A ¢ 3 overvakar processen
B == § moment

“ 2 Automatiska Systemet ar flexibelt

—] -
” y
&

och karaktariseras

verktyg av samexistens
1 Manuellt Operatdren arbetar
enligt

arbete arbetsbeskrivning

Operattren utfor
hantverk

f_ln)w

Kélla: Baserat pa LoA, Fast-Berglund och Mattson, 2021.



Se materialflodena: De 7+1 "sloserierna” ska minimeras, inte
automatiseras!

/r

Kassation,
omarbete

Outnyttjad
kreativitet

42
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Automation ar medel for arbete och expansion

” — En lyckad robotisering handlar om ”halften teknik, hilften psykologi”.
Att skapa engagemang bland alla, och jag snackar om alla — operatorer, stallare,
ordermottagare, lagerarbetare, saljare, stidare. Foretaget maste skapa forstaelse for
varfor man automatiserar och oppna for delaktighet och engagemang.

— Om folk far vara med och stilla krav da blir det ocksa deras baby. Nagot man vardar.”

Bernt Henriksen, Robotdalen, expert i Robotlyftet,

ur Dagens Arbete "Robotbranschens nya kunder: smaforetagen”

f_lnl'.U
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Om Robotlyftet klippt ur Regeringens budgetpmpositionafa

FORSAKRING

Utgiftsomrade 24. Tillvaxtverket slutrapporterade uppdraget i mars 2022.

2 400 foretag natts med information om Robotlyftet och automation och 512
forutsattningsstudier som kartlagger prioriteringar och utvecklingsmojligheter 1 foretagen har
genomforts over hela landet. Tillvaxtverket beviljade 214 automationscheckar.

Av de foretag som mottagit en automationscheck uppger 98 procent att de minskat
de tekniska och ekonomiska riskerna och 80 procent att de har, eller kommer att
ha, investerat i en eller flera automationslosningar inom det narmsta aret.

Regeringen bedomer vidare att de genomforda insatserna for exempelvis okad
automation i industriforetag (Robotlyftet) har bidragit till att starka foretagens

fornyelseformaga.



Agenda

Nulage och trender f6r automation med robotar

Utmaningar med kollaborativa applikationer dar
manniska och robot samarbetar

Resultat fran slutrapporten i Afa Forsakring projekt
"Sakra arbetsplatser’” med verktyg for

MTO-analys

Ergonomisk screening

Riskanalys

Kunskapsodverforing

Arbetssatt och erfarenheter fran Robotlyftet

Sikra arbetsplatser vid 6kad automation och robotisering
i tillverkande foretag - kartliggning, analys, strategi

AFA Forsakring projekt dnr 200304

Test- och demo-utrustning for att utbilda och trina flera moment for att skapa hallbara,
sakra arbetsplatser med kollaborativa applikationer med operator och robot.

Mall for riskanalys framtagen 1 projektet enligt
ISO 12100 med riskuppskattning enligt ISO-TR 141212,

Magnus Widfeldt, projektledare, Bjorn Backman, Johan Hedberg,
Caroline Jarebrant, Sandra Mattsson, Per Stélberg,

RISE

Oktober 2022
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‘Kartlaggningar av fysiska

~_ arbetsbelastningar
- Envdgledning
Caroline Jarebrant .

‘caroline.jarebrant@ri.se

Manniska

Organisation

Teknik
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Fallstudie att hanga gods, ett
kortcykligt repetitivt arbete pa olika hojd

Underlag fran projekten
Digi-Load, Produktion2030
Framtidens tvatteri, Afa Forsakring

N



Screening av operatorers
belastningsergonomi

Automations-/ Tunga lyft/ hantering Bojd, vriden Arbete 6ver axelhdjd, Repetitivtarbete,
robotiseringskandidat arbetsstallning under knahojd ensidiga rérelser
%
% % %

Skatta andelen % av tiden for respektive
belastning under en komplett arbetscykel.

RI

Referens: Almstrom, Frisk, Jarebrant, Lofving, Wadman, Widfeldt
Projekten Swedprod och LoHi Swedprod, Guide, Vinnova SE




Screening av operatorers
belastningsergonomi

Automations-/ Tunga lyft/ hantering Bojd, vriden Arbete 6ver axelhdjd, Repetitivtarbete,
robotiseringskandidat arbetsstallning under knahojd ensidiga rérelser
%
% % %

Skatta andelen % av tiden for respektive
belastning under en komplett arbetscykel.

RI

Referens: Almstrom, Frisk, Jarebrant, Lofving, Wadman, Widfeldt
Projekten Swedprod och LoHi Swedprod, Guide, Vinnova SE




Belastningsergonomi

Kartlaggning av belastningsergonomin
genomfors med fordel av ledning tillsammans
med berdrda medarbetare. Utga fran vald
produkt/produkt-familj/produktmix och skatta
andelen tid i %, for arbetet vid de olika
arbetsstationerna, som innebar:

» Tunga lyft / manuell hantering
» Bojd och / eller vriden arbetsstallning
» Arbete 6ver axelh6jd under knahojd

> Repetitivt arbete (ensidiga rorelser)

Observera att summan av procentsatserna kan
overstiga 100 % eftersom flera olika typer av
fysisk belastning kan forekomma i arbetet.

m Belastningsergonomi

Fler végledande bilder o .

finns i bilaga till Slutrapp

Tunga lyft, hantering

>

>

Lyft / hantering av vikter pa 25 kg eller mer
bor inte forekomma.

Arbete som innebar lyft / hantering av
vikter pa 15 kg upp till 25 kg bor varderas
narmare. Hansyn ska aven tas till frekvens.

Arbete som innebar lyft / hantering av
vikter pa 7 kg upp till 25 kg inom
underarmsavstand (hégst ca 30 cm fran
kroppen), bor varderas narmare. Hansyn ska
aven tas till frekvens.

Arbete som innebar lyft / hantering av
vikter pa 3 - 7 kg bor varderas narmare
beroende pa hur nara kroppen bérdans
tyngdpunkt ligger. Hansyn ska aven tas till
frekvens.

Referens: Almstrom, Frisk, Jarebrant, Lofving, Wadman, Widfeldt RI
Projekten Swedprod och LoHi Swedprod, Guide, Vinnova SE



Agenda

Nulage och trender f6r automation med robotar

Utmaningar med kollaborativa applikationer dar
manniska och robot samarbetar

Resultat fran slutrapporten i Afa Forsakring projekt
"Sakra arbetsplatser’” med verktyg for

MTO-analys

Ergonomisk screening

Riskanalys

Kunskapsodverforing

Arbetssatt och erfarenheter fran Robotlyftet

Sikra arbetsplatser vid 6kad automation och robotisering
i tillverkande foretag - kartliggning, analys, strategi

AFA Forsakring projekt dnr 200304

Test- och demo-utrustning for att utbilda och trina flera moment for att skapa hallbara,
sakra arbetsplatser med kollaborativa applikationer med operator och robot.

Mall for riskanalys framtagen 1 projektet enligt
ISO 12100 med riskuppskattning enligt ISO-TR 141212,

Magnus Widfeldt, projektledare, Bjorn Backman, Johan Hedberg,
Caroline Jarebrant, Sandra Mattsson, Per Stélberg,

RISE

Oktober 2022




..............................
..............................

...................

..........................

applikationer
med robotar

Johan Hedberg och Per Stalberg

Bilaga till projekt :
Sakra arbetsplatser vid 6kad automation och robotisering i tillverkande foretag

- kartlaggning, analys, strategi AFA Forsakring projekt dnr 20030




Okad flexibilitet 6kar kraven pa riskbedémning /
riskhantering /CE-markning

53 RISE — Research Institutes of Sweden Bildkilla: Magnus Widfeldt, RISE S
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Introduktion

Vid alla nya maskininstallationer och storre forandringar finns ett regelverk och lagstiftning som
avser sakerhet, har framst Maskindirektivet.

Innehallet i denna guide utgar fran grundlaggande kunskaper om vad en riskanalys innebar och hur
den kan utfoéras. Guiden vagleder genom att:

Ge en introduktion och forklaring till Maskindirektivet

Forklara begrepp som anvands i en riskanalys och ge exempel pa dessa

Visa hur man gor en riskanalys utifran parametrar for riskuppskattning

Ge exempel pa riskanalys for en kollaborativ applikation med robot

N

RISE — Research Institutes of Sweden
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Innehall

1. Direktiv, forordningar och standarder
1.1. Maskindirektivet: Generell introduktion
1.2. Vasentliga krav. Konstruktionsprincip. Tillverkaren
1.3. Anvandning av arbetsutrustning
1.4. Sarskilt involverade standarder
2. Riskanalys
2.1. Begreppet inbyggd sakerhet
2.2. Viktiga riskanalysbegrepp: Riskkalla; Riskfylld handelse; Riskfylld situation
2.3. Riskanalys: Parametrar for riskuppskattning
2.4. Riskanalys enligt ISO 12100 och ISO-TR 14121-2 - exempel

3. Riskanalysexempel for en kollaborativ robotapplikation

N



1. Maskindirektivet — AFS 2008:3 Maskiner

Europaparlamentets och Radets direktiv 2006/42/EG aven kallat Maskindirektivet ar
overfort till svensk ratt via Arbetsmiljoverkets foreskrift AFS 2008:3 Maskiner.

Benamningen "Maskindirektivet (MD)” ar allmant kdnt och kommer att anvandas
fortsattningsvis i denna presentation och syftar da pa AFS 2008:3 Maskiner.

L1572 [mara] Official Journal of the Furopean Union 9.6.2006

DIRECTIVE 2006/42/EC OF THE EUROPEAN PARLIAMENT AND OF THE COUNCIL
of 17 May 2006
on machinery, and amending Directive 95/16/EC (recast)
(Textwith EEA relevance)

56
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1. Maskindirektivet — AFS 2008:3 Maskiner

Europaparlamentets och Radets direktiv 2006/42/EG aven kallat Maskindirektivet ar t
overfort till svensk ratt via Arbetsmiljoverkets foreskrift AFS 2008:3 Maskiner. e\({\\’e

. ” . . - . B “\d“
Benamningen "Maskindirektivet (MD)” ar allmant kant och komn-- Mas\(
kel

fortsattningsvis i denna presentation och syftar da pa ™~ o\

d“\“% O
rappo
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L15724 [marm] Oficial Journal of the Europcan Union 9.6.2006 ag\
DIRECTIVE 2006/42/EC OF THE EUROPEAN PARLLAMENT AND OF THE COUNCIL
of 17 May 2006
on machinery, and amending Directive 9516/
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1. Konstruera bort...

r——— = — —

ISO 12100, Avsnitt 6.2

"Inherently safe design measures”

2. Skydda bort...

Nej, endast delvis ellerdetarolampligt

)

3. Varna/Informera...

"Infor

Riskbedd mning
(lista med rikkallor, deras
bedd mning och utvardering)

Om riskredu cering kravs

Gardetattflytta bort riskkallan
fran maskinens granser?

\_Ja \, Strykriskkalla,
Nej é 7 och ga vidare till nasta

Gardetattfullstindigt ta bort
riskkallan genom fysisk
utformning av maskinen?

Nej, eller endast delvis

\. Ja \ Strykriskkalla,
é 7 och ga vidare till nasta

Kan tillracklig riskreducering
upp nas genom att infora
Inbygsda skyddsatgarder?

Ja N, Inforskyddsatgarden
7 tilkommande ris ker?

Nej, eller endast delvis

Kan tillracklig riskreducering
upp nas genom att infora
Tekniska skydds atgirder?

Ja \ Inforskyddet eller skyddsanordningen

7 tilkommande risker?

Information om de
kvarstaende riskerna till
maskinens anvandare

N



Riskkalla
"stor lagesenergi hos stenen”

2.2. Viktiga riskanalys-
begrepp

Riskfylld handelse
"stenen har fallit ur skopan
och ar pa vag att traffa en

person’

Riskfylld situation
Bildkalla: Johan Hedberg, RISE "person befinner sig under hangande last”

N



. . Riskkalla
22 V| kt|ga r|Ska Nna IYS' "stor lagesenergi hos stenen”

begrepp

Riskfylld handelse
"stenen har fallit ur skopan
och ar pa vag att traffa en

person’
O: Sannolikheten for
att den riskfyllda handelsen sker:

- Tekniskt fel hos grundsystemet
(innan riskreduktion inforts)

_ S: Skadans allvarlighet
- Medveten/omedveten handling av person

F: Frekvens och/eller

A: Majlighet att undvika att den | exponeringstid vid riskkalla
riskfyllda handelsen leder till skada

Ris:kfylld situa:tion gl-

Bildkalla: Johan Hedberg, RISE "person befinner sig under hangande last”

A



2.3. Riskanalys: Parametrar for
riskuppskattning

 Generellt vid riskanalys: Oavsett om man ska genomfora en riskanalys pa
en ny maskin eller en befintlig maskin sa ska man alltid utga fran ett s.k.
avskalat/’naket” system helt utan riskreduktion. Pa sa satt kommer
riskanalysen att ge ratt bruttolista pa de riskreducerande atgarder som ar
nodvandiga att implementera i maskinen, och de bakomliggande orsakerna
till dem, vare sig de redan existerar eller inte.

« Parametrar for riskuppskattning: Metoder for att genomféra riskanalys
pa overgripande maskinniva brukar besta av de fyra olika parametrarna ”S”
“F” ”0” ”A” dar det ar valdigt viktigt att dessa parametrar bedoms helt
oberoende av varandra

N
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2.3. Parametrar for riskuppskattning

Faser i maskinens livscykel Riskkalla Riskfylld handelse Riskuppskattning 1
(IS0 12100 tabell B.1) (IS0 12100 tabell B.4)

(IS0 12100 tabell B.3)

Referens nr.
Skadans
allvarlighet
Frekvens
Sannolikhet
Mojlighet att
undvika

Viktigt att bedom O A” parametrarna
helt obe v varandra!

[T S S 0 VRN PR OO SN (R BN N DO - RS PR SR LTI O R Nialommaeta | opLLLzHL | Aol /™~ s T

N
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2.4. Riskanalys enligt ISO 12100
och ISO-TR 14121-2 - exempel

Faser i maskinens livscykel Riskkalla Riskfylld héndelse Riskuppskattning 1 Vérdering 1
(ISO 12100 tabell B.3) (ISO 12100 tabell B.1) (ISO 12100 tabell B.4)

Referens nr.
Skadans
allvarlighet
Frekvens
Sannolikhet
Majlighet
att undvika
Risk index
Risk niva

Riskreducerande atgérder Riskuppskattning 2 Véardering 2 Sdkerhetsfunktion via Kommentar
Omkonstruktion som reduserar skadans allvarlighet
Rutin/barridr som reducerar Frekvens/ Sannolikhet/

majligt att undvika
(Ej med styrsystemfunktioner)

styrsystem
(1ISO 13849-1:2015 4.2.2)

Skadans
allvarlighet
Frekvens
Sannolikhet
Majlighet
att undvika
Risk index
Risk niva
Ar risken
tolerabel?

« Mall for riskanalys enligt ISO 12100 med riskuppskattning enligt ISO-TR 14121-2

* Fokus pa mekaniska risker utifran exemplet med risk for fallande sten fran 2.2.

63 RISE — Research Institutes of Sweden S



Riskanalys, steg 1 - riskkalla

Faser i maskinens livscykel Riskkilla Riskfylld héndelse

(ISO 12100 tabell B.3) (ISO 12100 tabell B.1) (SO 12100 tabell B.4)

Referens nr.

Stor lagesenergi hos
stenen

» Riskkallan ar den lagesenergi som den tunga stenen har

64 RISE — Research Institutes of Sweden
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Riskanalys, steg 2 — riskfylld handelse

Faser i maskinens livscykel Risklkalla Riskfylld hdandelse
(IS0 12100 tabell B.3) : (ISO 12100 tabell B.1) (I50 12100 tabell B.4)

Referens nr

Stor lagesenergi hos Stenen faller ur skopan pga fel i

stenen styrsystemet som ger en ovantad

rirelse, och &r pa vig att triffa en
person
Stor lagesenergi hos Stenen faller ur skopan pga
stenen handhavandefel, och &r pa vag att

tréffa en person

Den riskfyllda handelsen ar i detta fall att ett fel hos styrsystemet
alternativt en ovan operator ger en rorelse som gor att man tappar stenen

RISE — Research Institutes of Sweden

N
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Riskanalys, steg 3 — skada

Faser i maskinens livscykel
(ISO 12100 tabell B.3)

Referens nr.

Riskkalla
(IS0 12100 tabell B.1)

Stor lagesenergi hos
stenen

Riskfylld hindelse
(ISO 12100 tabell B.4)

Stenen faller ur skopan pga fel i
styrsystemet som ger en ovantad
rérelse, och &r pa vig att triffa en
person

Stenen traffar personen
som star under skopan
med mycket svara skador
som féljd

Stor ldgesenergi hos
stenen

Stenen faller ur skopan pga
handhavandefel, och &r pa vig att
tréffa en person

Stenen tréffar personen
som star under skopan
med mycket svara skador
som foljd

Beskrivning av skadan (samma skada i bada fallen).

RISE — Research Institutes of Sweden
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Riskanalys, steg 4 — riskuppskattning

Faser i maskinens livscykel Riskk3lla Riskfylld hdndelse
{150 12100 tabell B.3)

{150 12100 tabell B.1) {150 12100 tabell B.4)

: T T
A a = ]
= - = = o
; s E @ z
= g = =
& = a &
LU 41 |Stor l3gesenergi hos Stenen faller ur skopan pga feli |Stenen traffar personen
stenen styrsystemet som ger en ovantad |som star under skopan 5 5 5 3 a | Medium
rorelse, och &r pa vag att traffa en | med mycket svara skador
person som foljd
%2 |Stor lagesenergi hos Stenen faller ur skopan pga Stenen traffar personen
stenen handhavandefel, och &r pa vig att|som star under skopan 5 > 5 s . Hieh
L] Ig
tréffa en person med mycket svara skador
som faljd
43
4.4
45
4.6

Riskuppskattning utifran informationen om risken, bortser fran riskreducerande

atgarder. 4 parametrar - S, F, O och A. Har blir hogt pa skada och frekvens.

Sannolikheten, O satter vi till 2 for ett tekniskt fel och 3 for operatorsfel om det

inte finns krav pa speciell utbildning. Méjlighet att undvika, A = 1, da det anda

finns chans att hoppa undan. Detta ger riskindex och riskniva enligt standarden. gl
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Riskanalys, steg 5 — ny riskuppskattning

Riskuppskattning 1 Viardering 1 Riskreducerande atgarder Riskuppskattning 2 Viardering 2 Sakerhetsfunktion via

> > £ Omkonstruktion som reduserar skadans allvarlighet > - £ styrsystem
& iu - 5 Rutin/barridr som reducerar Frekvens,/ Sannolikhet/ & E = o (IS0 13849-1:2015 4.2.2)
= = £2Z mailigt att undvika = 5 523
E E E’ = (Ej med styrsystemfunktioner) E E E' =
[l 7] -5 [l 7] =
Stenen traffar personen Barriar och rutiner som gir det mycket osannolikt att
° nagon befinner sig under skopan
som star under SkDpﬂn 2 2 2 1 4 Medium 2 1 2 1 2 Lo la
med mycket svara skador
som faljd
Stenen traffar personen Barriar och rutiner som gir det mycket osannolikt att
N nagon befinner sig under skopan +
som Star under SkDpan 7 2 3 1 g High Utbildning av cl-p-eratﬁ-rer 7 1 2 1 2 Laww la

med mycket svara skador
som foljd

Ny riskuppskattning efter riskreducerande atgard. Man gor det osannolikt att utsattas for riskkallan och
kan sanka frekvens, F till 1, genom att satta upp ett staket eller motsvarande, samt utbildning av
operator kan sinka sannolikheten, O till 2. OBS, generellt kan atgarder skapa nya riskfyllda hiandelser.

Risknivan blir ldg och sdkerhetsfunktion via styrsystem behovs inte
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2.5.

69 RISE — Researc

Riskanalysexempel for en
kollaborativ robotapplikation

h Institutes of Sweden

Egentligen Oppet
bakom robot.

Manuell frammatning
av arbetsstycken

Kan behova justera
krokar manuellt

N



Minimum att overvaga i riskanalys, enligt
1ISO/TS 15066:2016, kap 4.3.2, roboten

* Robotkaraktaristik, t ex last, hastighet, kraft, moment, vridmoment, effekt,
geometri, yta och material

* Mojligheter att klamma sig (sk quasi-static contact) i roboten

» Var operatoren befinner sig i forhallande till roboten (t ex arbete under
roboten)
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Minimum att overvaga i riskanalys, enligt ISO/TS
15066:2016, kap 4.3.2, robotsystemet

71 RISE — Research Institutes of Sweden

Risker relaterade till gripdon och arbetsstycke, inklusive brister i ergonomi,
vassa kanter, tappade arbetsstycken, utstickande delar, arbete med
verktygsvaxlare

Operatorens position och rorelse med hansyn till fixturer, viggar mm och
position av fixturers risker

Fixturkonstruktion, hur klammor ar placerade och anvands, etc
Bedomning om kontakt mellan robot och operator innebar klamning eller
inte, och vilka kroppsdelar som ar berorda

Position och lage hos ev kontroller av roboten och bedomning av ergonomi,
felanvandning etc

Paverkan fran omgivning, t ex avskdrmning av maskin intill

N



Minimum att overvaga i riskanalys, enligt ISO/TS
15066:2016, kap 4.3.2, applikationen

* Processpecifika risker (t ex temperatur, delar som kastas ut, svetsstank)

» Paverkan av krav pa skyddsutrustning

* Bristeriergonomisk design (som t ex leder till ouppmarksamhet eller
felaktig anvandning)
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Riskanalysexempel

Faser i maskinens
livscykel
(IS0 12100 tabell
B.3)

Referens nr.

Riskkalla
(IS0 12100 tabell B.1)

Robotens rorelseenergi /
vass kant hos arbetsstycke

Riskfylld handelse
(150 12100 tabell B.4)

Robot tappar pga hala gripdon arbetsstycke

som flyger ivag i huvudhidjd och traffar
operatdr som ar fr nara

Skarsar i ansikte/dgon

alharlighet
Fre kvens

Vardering 1

B
%]
:
:
.
i
F

Sannolikhet
Mijlighet
att undvika
Rk imdex

2 2 2 2 5 High

47

Vassa kanter hos krokar

Operatdr justerar arbetsstyckes position vid

krokarna under drift, handen trycks mot
krokarna

Handskada mot vassa
krokar

Medium

43

Robotens rérelseenergi

Operatdr har arm mot stallning och blir
klamd

Kldmning av arm mot
trubbig del

44

Robotens rérelseenergi

Del av robotens led ("armbage") utanfir
tankt arbetsomrade, operatir blir raffad

Knuff mot kroppen av
trubbig del

45

Robotens rirelseenergi f
vass kant hos arbetsstycke

Operatdr &r pa vag att 18gga upp nytt
material och ar fér nara och blir traffad av
arbetsstycke i huvudhéjd under hangning

Sk&rsari ansikte/dgon

Medium

46

Robotens rorelseenergi /
vass kant hos arbetsstycke

Operatdr &r pa vag att 18gga upp nytt
material och ar fér nara och blir traffad av
arbetssiycke under huvudhojd under
hangning

Reva i kldder och
liknande

47

Driftldge 1, normal drift - hangning

Robotens rirelseenergi /
vass kant hos arbetsstycke

Operatdr star for ndra pad baksidan (inne i
robotens zon, alternativt utanfér men
roboten rir sig utanfdr zonen pega fel) och
blir traffad av arbetsstycke i huvudhidjd
under hangning

Skarsar i ansikte/dgon

2 2 2 2 5 High

48

Robotens rérelseenergi

Robot kir i maxhastighet, krockar med
operatir som star for néra

Hard knuff mot kroppen
av trubbig del

2 2 2 2 5 High

RISE — Research Institutes of Sweden
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Riskanalysexempel, atgarder

Riskuppskattning 1 Vardering 1

i)

Riskreducerande atgarder

Omkonstruktion som reduserar skadans allvarlighet
Rutin/barridr som reducerar Frekvens,/ Sannolikhet/
mdjligt att undvika
{Ej med styrsystemfunktioner)

Battre gripdon, och rutin att byta dessa

Riskuppskattning 2

alkrarlighet
Sannolikhet

Vardering 2

Rk index

lir risken
tolkerabel?

Sékerhetsfunktion via styrsystem
(IS0 13849-1:2015 4.2.2)

Laserscanner + styrning som

2 2 2 2 5 High |tillrackligt ofta innan de klir slitna/hala 2 2 1 2 4 |Medium| MNej |g0Orattman ejkan sta fir néra
Byte till battre krokar som inte ar vassa
2 2 2 1 4 |Medium 1 2 2 1 1 Low la
1 2 2 2 1 Low
1 2 2 2 1 Low
Ej hittat tillréckligt effektiv omkonstruktion/ Laserscanner + styrning som
7 2 7 1 4  |Medium |rutin 7 2 2 1 4 |Medium| Mej |gOrattman ejkan sta fir néra
1 2 2 1 1 Low
Kraftig plexiglasskiva monteras som barriar mot
baksidan
2 2 2 2 5 High 2 1 1 2 2 Low la
Ej hittat tillréckligt effektiv omkonstruktion/ Laserscanner + styrning som
2 2 2 2 5 High ([rutin 2 2 2 2 g High Mej |gbratt man ej kan sta for néra,

begransning av hastigheten
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Agenda

Nulage och trender f6r automation med robotar

Utmaningar med kollaborativa applikationer dar
manniska och robot samarbetar

Resultat fran slutrapporten i Afa Forsakring projekt
"Sakra arbetsplatser’” med verktyg for

MTO-analys

Ergonomisk screening

Riskanalys

Kunskapsodverforing

Arbetssatt och erfarenheter fran Robotlyftet

Sikra arbetsplatser vid 6kad automation och robotisering
i tillverkande foretag - kartliggning, analys, strategi

AFA Forsakring projekt dnr 200304

Test- och demo-utrustning for att utbilda och trina flera moment for att skapa hallbara,
sakra arbetsplatser med kollaborativa applikationer med operator och robot.

Mall for riskanalys framtagen 1 projektet enligt
ISO 12100 med riskuppskattning enligt ISO-TR 141212,

Magnus Widfeldt, projektledare, Bjorn Backman, Johan Hedberg,
Caroline Jarebrant, Sandra Mattsson, Per Stélberg,

RISE

Oktober 2022




TeknlkWS: Sakra arbetsplatser vid sam-
arbete mellan manniska och robot

En tretimmars workshop pa distans for 6-8 foretag.
Utgar fran webbinariets agenda samt ett Arbetspass i mindre grupper:
"Detta vill vi folja upp i vart foretag: Nulage, Nasta steg”.

Tva Teknikworkshop genomforda, nasta planeras Q1/Q2 2023.

Fyra mini-teknikWS gors 1 dec pa automationsdag i Trollhattan.

PRODUKTION

afa

FORSAKRING
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Utbildning for Sakra Arbetsplatser med Kollaborativ Applikation

Manuella arbetsmoment utfors pa Sekventiellt flode: Operatbren placerar
olika hojd for ergonomisk analys komponenten dar roboten sedan hamtar den




EDIG som digital kommunikationsplattform https://www.edig.nu/

& edig.nu Q Y 8

Krdnikor Sok Om edig Kontakt

English

Projektpartners till EDIG:

o , , , : , *ABB AB
digitaliseringskompetensen i svensk industri. *SKF Sverige AB

*AB Volvo

*Volvo Personvagnar AB
*Swedish Match AB

*Good Solutions Sweden AB
*Prevas AB

*CGM/a member of the ABB Group
*XMReality AB

*Goteborgs Tekniska College

Chalmers

Las om varfor digitalisering ar viktigt Oka din kunskap genom exempel fran Utbildningsmoduler och exempel pa hur .R|SE IVF (projekﬂedning
och hur du kan komma igang. foretag och forskning. du kan anvanda edig.

edig ar en kunskapsplatcform med syfte att hoja
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https://www.edig.nu/

Sikra arbetsplatser vid 6kad automation och robotisering
i tillverkande foretag - kartliggning, analys, strategi

AFA Forsakring projekt dnr 200304

G ‘ ' Test- och demo-utrustning for att utbilda och trina flera moment for att skapa hallbara,

sakra arbetsplatser med kollaborativa applikationer med operator och robot.

—‘30“ © B—

Mall for riskanalys framtagen 1 projektet enligt
ISO 12100 med riskuppskattning enligt ISO-TR 141212,

Magnus Widfeldt, projektledare, Bjorn Backman, Johan Hedberg,
Caroline Jarebrant, Sandra Mattsson, Per Stélberg,

magnus.widfeldt@ri.se RISE

Oktober 2022
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Tack for att du deltog pa dagens webbinarium

Nasta webbinarium: 29 november

Hur bygger Forsakringskassan
en trovardig forvaltning av sjuk-
forsakringen?

Andreas Larsson berattar om arbetet med
att bygga en trovardig forvaltning av sjuk-
forsakringen.
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