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Robots manipulateurs industriels - Sécurité 

RECTIFICATIF TECHNIQUE 1 

Manipulating industrial robots - Safety 

TECHNICAL CORRIGENDUM I 

Le Rectificatif technique 1 à la Norme internationale ISO 10218:1992 a été élaboré par le comité technique ISO/rC 184, 
Systèmes d’automatisation industrielle et intégration, sous-comité SC 2, Robots pour environnement de fabrication. 
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En 6.4.5 d), remplacer le texte par la phrase suivante. 

«Tout pendant, destiné à la commande des mouvements du robot par le personnel se trouvant à l’intérieur de l’espace 
contrôlé, doit comporter un ou des organes de service à action maintenue.» 

CDU 65.011.56:007.52.001.25 Réf. no: ISO 10218:1992/Cor.l:1994(F) 

Demipteun: automatisation, automatique, manipulateur, robot industriel, spécification, règle de &curite. 
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