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1 Objeto y campo de aplicación 
Esta parte de la Norma ISO 10218 especifica los requisitos y las directrices para un diseño inherentemente seguro, las 
medidas de protección y la información para el uso de robots industriales. La norma describe los riesgos básicos 
asociados con los robots y proporciona los requisitos para eliminar o reducir adecuadamente los peligros asociados con 
estos riesgos. 
 
Esta parte de la Norma ISO 10218 no trata el robot de forma completa. La emisión de ruido generalmente no está 
considerada un peligro significativo del propio robot, por lo que el ruido se excluye del objeto y campo de aplicación de 
esta parte de la Norma ISO 10218. 
 
Esta parte de la Norma ISO 10218 no es aplicable a robots no industriales, aunque los principios de seguridad 
establecidos en la Norma ISO 10218 pueden ser utilizados para estos otros robots. 
 
NOTA 1 Los ejemplos de aplicaciones de robots no industriales incluyen, pero no se limitan a, robots acuáticos, militares y espaciales, 

manipuladores teleoperados, prótesicos y de ayuda para discapacitados físicos, micro-robots (con desplazamientos menores de 1 mm), 
robots de cirugía o médicos, de servicio y de productos al consumidor. 

 
NOTA 2 Los requisitos para los sistemas robots, su integración e instalación se tratan en la Norma ISO 10218-2. 
 
NOTA 3 Aplicaciones específicas pueden producir peligros adicionales (por ejemplo soldadura, corte por láser, mecanizado). Estos peligros 

asociados a sus respectivos sistemas deben considerarse en la fase de diseño del robot. 
 
 
2 Normas para consulta 
Las normas que a continuación se indican son indispensables para la aplicación de esta norma. Para las referencias con 
fecha, sólo se aplica la edición citada. Para las referencias sin fecha se aplica la última edición de la norma (incluyendo 
cualquier modificación de ésta). 
 
ISO 9283:1998, Robots manipuladores industriales. Criterios de análisis de prestaciones y métodos de ensayo 
relacionados. 
 
ISO 10218-2, Robots y dispositivos robóticos. Requisitos de seguridad para robots industriales. Parte 2: Sistemas robot 
e integración. 
 
ISO 12100, Seguridad de las máquinas. Conceptos básicos, principios generales para el diseño. Evaluación y 
reducción del riesgo. 
 
ISO 13849-1:2006, Seguridad de las máquinas. Partes de los sistemas de mando relativas a la seguridad. Parte 1: 
Principios generales para el diseño. 
 
ISO 13850, Seguridad de las máquinas. Parada de emergencia. Principios para el diseño. 
 
IEC 60204-1, Seguridad de las máquinas. Equipo eléctrico de las máquinas. Parte 1: Requisitos generales. 
 
IEC 62061:2005, Seguridad de las máquinas. Seguridad funcional de sistemas de mando eléctricos, electrónicos y 
electrónicos programables relativos a la seguridad. 
 
 


