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Aplicaciones

Manipulación:

Pick and Place.

Paletizado.

Etc.

Soldadura.

Pintura.

Corte.

Tareas Cooperativas:

robot – robot.

humano – robot.

Exploración:

espacial.

lugares peligrosos o inaccesibles.



Aplicaciones robots industriales

https://ifr.org/


Aplicaciones robots industriales





Aplicaciones robots de servicio
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Celda de Trabajo: Layout
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Normas

Fuente: https://www.schmalz.com/es/tecnica-de-vacio-para-la-automatizacion/industria-4-0

--> ISO 8373: 2012 
https://www.iso.org/standard/55890.html

https://www.iso.org/standard/55890.html


https://committee.iso.org/home/tc299






Aplicaciones en medicina

https://www.davincisurgery.com/da-vinci-systems/about-da-vinci-systems

../../IntroaTecnologia/2018/U6/RobotDa Vincci.mp4
https://www.davincisurgery.com/da-vinci-systems/about-da-vinci-systems


Sistema ROSA: Robotic Stereotactic Assistance

http://promedz.com/lebanon-medical-device/viewproduct/rosa-robot/

Neuronavegador
+ Brazo Robótico 
antropomórfico de 
6GDL  con un extremo 
operativo 
intercambiable, 
montado sobre una 
plataforma móvil

http://promedz.com/lebanon-medical-device/viewproduct/rosa-robot/
../../IntroaTecnologia/2018/U6/ROSA Robot.mp4


Sistemas diagnóstico por imagen intervencionismo

MazorSiemens Artis Zeego

https://www.mazorrobotics.com/https://www.siemens-healthineers.com/

https://www.mazorrobotics.com/
https://www.siemens-healthineers.com/


Otras aplicaciones en medicina

https://www.kuka.com/es-
es/sectores/healthcare/kuka-medical-robotics

https://www.kuka.com/es-es/sectores/healthcare/kuka-medical-robotics


Industria 4.0

Fuente: https://www.schmalz.com/es/tecnica-de-vacio-para-la-automatizacion/industria-4-0



©

Ejemplo Universal 
Robots

• Curso técnico de formación que incluye 
terminología básica y práctica en el manejo 
del robot.
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• Un sistema robótico colaborativo debe cumplir con los requerimientos descritos en los 
siguientes estándares internacionales
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ISO 13849-1 Principios generales para el diseño de las 
partes de los sistemas de mando relativas a 
la seguridad Fabricante

ISO 10218-1 Requisitos de seguridad para robots 
industriales

Estándar Describe Responsable

ISO 10218-2 Seguridad en la integración de sistemas 
robóticos

Integrador
ISO TS 15066 Especificación técnica para robots 

colaborativos

ISO 12100 Principios generales para el diseño. 
Evaluación del riesgo y reducción del 
riesgo.



ISO 12100: Evaluación y reducción del riesgo

• OBLIGATORIO

• El integrador DEBE  realizar una evaluación de riesgos

• NO OBLIGATORIO

• El cumplimiento con los estándares

• ¡Se recomienda cumplir con los estándares!

• En caso de accidente:

• Si el sistema cumple con los estándares » El fiscal debe probar la culpabilidad

• Si el sistema no cumple con los estándares » El integrador debe probar su inocencia
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Diferencias regionales

• Canadá
• CAN/CSA-Z434-03: 2013

• Armonizado con estándares internaciones ISO

• Consiste en la ISO 10218-1 e ISO 10218-2 con diferencias regionales

• EEUU
• ANSI/RIA R15.06: 2012

• Armonizado con estándares internacionales ISO

• ISO 10218-1 e ISO 10218-2 están unidos en un único documento

• Brasil
• NR 12

• Estándar no armonizado con estándares internacionales ISO
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ANSI/RIA R15.06

CAN/CSA-Z434-03

NR12



Diferencias regionales

• Japón
• JIS B 8433-1:2015 and JIS B 8433-2:2015

• Traducción directa de las ISO 10218-1 y ISO 10218-2

• Corea del Sur
• KS B ISO 10218-1 and KS B ISO 10218-2

• Traducción directa de las ISO 10218-1 y ISO 10218-2

• Taiwán
• CNS 14490-1 B8013-1 and CNS 14490-1 B8013-2 

• Traducción directa de las ISO 10218-1 y ISO 10218-2

• Australia
• AS 2024.3301-2009

• 2024: Seguridad de maquinaria

• Parte 3301: Requerimientos de seguridad para robots industriales

• Listado completo: Support site - Safety standards
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AS 2024.3301

JIS B 8433-1/2

KS B ISO 10218-1/2

CNS 14490-1 B8013-1/2

http://www.universal-robots.com/how-tos-and-faqs/faq/ur-faq/safety-standards-18957/




Seguridad lo primero

Teniendo en cuenta las tendencias actuales en robótica la 
seguridad es un factor muy importante a ser considerado, se 
debe SIEMPRE garantizar la seguridad del sistema en general, 
de todos los operarios y los requerimientos legales y 
estándares globales y locales deben ser cumplimentados.


