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Preface | ĵĀतावना 
 

This book, Industrial Robotics & Digital Manufacturing 
Technician, has been specially designed to help students 
succeed in both academic examinations and career-
oriented preparation. 

यह पु×तक, इडंȦĀटǹयल रोबोȜटèस एǺ ड ȝडȤजटल मैõयुफैèचȪर˷ग टेèनीȢशयन, 
ɪवȡाʄथʗयǖ को श³ैɭणक परी³ाǧ तथा कɨरयर-कǊ ɩďत तैयारी दोनǖ मǊ सफलता 
ɩदलान ेके उȞेÕय से ɪवशेष ƫप स ेतयैार कʚ गई है। 

It includes detailed Trade Theory, Workshop Calculation and 
Science, Engineering Drawing, Employability Skills, and a 
question bank in mock test format based on the NIMI exam 
pattern. 

इसमǊ ɪव×तृत Ĉेड Çयोरी, वकµ शॉप कैलकुलेशन एडं साइंस, इंजीɪनयɴरʗग Ċॉइंग, 
एȰलॉयɪबɬलटʘ ɱ×कÒस तथा ɪनमी परी³ा पैटनµ पर आधाɨरत मॉक टे×ट Ēाƫप मǊ 
ĒȺ बǍक सɱÏमɬलत ɪकया गया है। 

This book follows the latest syllabus prescribed by 
DGT/NCVT and is aligned with the latest NIMI 
examination pattern. It is structured for easy 
understanding and practical application. 

यह पु×तक DGT/NCVT Țारा ɪनधाµɨरत नवीनतम पाȊþम का पालन करती ह ै
तथा नवीनतम NIMI परी³ा पैटनµ के अनƫुप तयैार कʚ गई है। इस ेसरल समझ 
और ȶावहाɨरक उपयोग को Éयान मǊ रखते Ƙए संरɬचत ɪकया गया है। 

The MCQs in this book have been designed at multiple 
levels—Remembering, Understanding, Application, and 
Analysis—in a dual-language format to enhance 
conceptual clarity and examination readiness. 

इस पु×तक मǊ ɩदए गए MCQs को बƘ-×तरीय ×तरǖ—Āमरण, समझ, अनĵुयोग, 
और ȞवǍेषण—पर ɪȚभाषी Ēाƫप मǊ तयैार ɪकया गया ह,ै ताɪक संकÒपनाÆमक 
ɃȻता तथा परी³ा-तÆपरता को सुƮढ़ ɪकया जा सके। 

Our goal is not only to help students excel in ITI courses 
and NCVT examinations, but also to prepare them for 
competitive employment opportunities in both the 
government and private sectors. 

हमारा उȞेÕय केवल ɪवȡाʄथʗयǖ को ITI पाưħमाǽ एवं NCVT परीZाआǽ मǊ 
उÆकृȻ Ēदशµन के ɬलए स³म बनाना ही नहǁ, बɲÒक उÊहǊ सरकारी तथा Ȟनजी दोनǖ 
³ेčǖ मǊ ĒɪतɃधǂ रोजगार अवसरǖ के ɬलए भी तैयार करना है। 

 

How to Study This Book | इस पĀुतक का अôययन कैसे करǽ 
 

The Trade Theory section is covered in detail. Students are 
advised to study this section thoroughly and carefully, and 
to develop a clear conceptual understanding with the help 
of detailed explanations, diagrams, and a flow-based 
presentation. 

Ĉेड Çयोरी अनुभाग को ɪव×तृत ƫप से Ē×तुत ɪकया गया है। ɪवȡाʄथʗयǖ को सलाह 
दʘ जाती ह ै ɪक वे इस अनुभाग का गहन एवं सावधानीपूवµक अÉययन करǊ तथा 
ɪव×तृत ȶा¸याǧ, आरेखǖ और þमबȜ Ē×तुतीकरण कʚ सहायता स े अपनी 
अवधारणाǧ को ɃȻ एवं सुƮढ़ करǊ। 

Except for the Trade Theory section, the other sections 
contain important summaries. These summaries are 
sufficient in accordance with the weightage of the 
respective sections.  

Ĉेड Çयोरी अनुभाग को छोड़कर अÊय सभी अनुभागǖ मǊ महÆवपूणµ सारांश ɩदए गए 
हǍ। ये सारांश संबɫंधत अनभुागǖ के वेटेज के अनसुार पयाµËत हǍ।  

Practice the MCQs only after completing the theory part of 
the module. 

Çयोरी भाग पूणµ करने के बाद ही संबɫंधत बƘɪवकÒपीय ĒȺǖ (MCQs) का अÎयास 
करǊ। 

Students are advised to study this book in only one 
language, either Hindi or English. They should not compare 
the Hindi version with the English version during study. 

ɪवȡाʄथʗयǖ को सलाह दʘ जाती ह ै ɪक वे इस पु×तक का अÉययन केवल एक ही 
भाषा—ɶहʗदʘ अथवा अĀेंज़ी—मǊ करǊ। अÉययन के समय ɶहʗदʘ और अĀेंज़ी 
सं×करणǖ कʚ आपस मǊ तलुना न करǊ। 

In case of any discrepancy in technical terminology, 
translation, or conceptual interpretation, the English 
version shall be considered authoritative. 

तकनीकʚ शÍदावली, अनुवाद या अवधारणाÆमक ȶा¸या मǊ ɪकसी भी असंगɪत कʚ 
ɧɁɪत मǊ अĀेंज़ी सं×करण को Ēामाɭणक माना जाएगा। 

At the end of the book, practice sets based on the NIMI 
exam pattern have been provided. Students are strongly 
advised to practice these questions at least twice before 
appearing for the examination. 

पु×तक के अतं मǊ NIMI परी³ा पैटनµ पर आधाɨरत अÎयास सेट Ēदान ɪकए गए 
हǍ। ɪवȡाʄथʗयǖ को Ʈढ़तापूवµक सलाह दʘ जाती ह ैɪक वे परी³ा मǊ सɱÏमɬलत होन ेस े
पूवµ इन ĒȺǖ का कम स ेकम दो बार अÎयास अवÕय करǊ। 

To practice the question bank in a computer-based mock 
test format, scan the QR code provided in the last part of the 
book. 

ĒȺ बǍक का अÎयास कंËयटूर-आधाɨरत मॉक टे×ट Ēाƫप मǊ करने के ɬलए, पु×तक 
के अɪंतम भाग मǊ ɩदए गए QR कोड को ×कैन करǊ। 
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Syllabus 
Learning 
Outcomes 

Trade Theory 

LO-1 Recognize & comply safe working practices, environment regulation and housekeeping. 
LO-2 Identify the customer needs & Product specifications. 
LO-3 Apply the knowledge of industrial engineering drawing & requirements. 
LO-4 Identify and explain various types of Industrial Robots and perform their configuration. 
LO-5 Identify the Robotic Cell Components & Application tools Cell Components. 

LO-6 Perform installation check of robot mechanically and electrically. 
LO-7 Power on the Robot and making the cell Healthy for programming. 
LO-8 Run operations with Teach Pendant key functions & user interface for teach pendant. 
LO-9 Identify the Industrial Robot simulation tool/software. 
LO-10 Apply the knowledge of robotic Coordinate system. 
LO-11 Perform Jogging of the industrial robot using virtual programming pendant. 

LO-12 Demonstrate the need of add on assembly and perform as per application. 
LO-13 Perform work on Application based components used in robotic cells and understanding 

their parameters. (e.g. Welding system, component holder gripper, external auto 
operation setup, etc. 

LO-14 Identify architecture of welding robot system, establish communication with PLC and 
assemble welding torch for operation. 

LO-15 Perform Interfacing of work piece holding Grippers in Robot. 
LO-16 Perform Importing, Exporting & Selection of robotic program. 
LO-17 Read existing program & execution techniques. 
LO-18 Perform Operation of industrial robot. 
LO-19 Program the Robot following the Safety procedure for Programmer. 
LO-20 Explain the industrial need of robotic programming Simulation. 

LO-21 Create a program with the help of Robotic Simulation software. 
LO-22 Perform remote monitoring and connectivity of Industrial Robot. 
LO-23 Carry out Preventive Maintenance & Basic troubleshooting. 

Modules Workshop Calculation & Science 
Unit, Fractions Classification of unit system. Fundamental and Derived units F.P.S, C.G.S, M.K.S and SI 

units. Measurement units and conversion.  Factors, HCF, LCM and problems. Fractions - 
Addition, subtraction, multiplication & division. Decimal fractions - Addition, subtraction, 
multiplication & division. Solving problems by using calculator.  

Square root, 
Ratio and 
Proportions, 
Percentage 

Square and square root. Simple problems using calculator. Applications of Pythagoras 
theorem and related problems.  Ratio and proportion. Ratio and proportion - Direct and 
indirect proportions. Percentage. Percentage - Changing percentage to decimal. 

Material Science Types of metals, types of ferrous and non-ferrous metals. Physical and mechanical 
properties of metals. Introduction of iron and cast iron. Difference between iron & steel, 
alloy steel and carbon steel. Properties and uses of rubber, timber and insulating 
materials. 

Mass, Weight, 
Volume and 
Density 

Mass, volume, density, weight and specific gravity. Related problems for mass, volume, 
density, weight and specific gravity. 

Speed and 
Velocity, Work, 
Power and 
Energy 

Speed and velocity - Rest, motion, speed, velocity, difference between speed and velocity, 
acceleration and retardation. Related problems on speed & velocity. Work, power, energy, 
HP, IHP, BHP and efficiency. Potential energy, kinetic energy and related problems. 

Heat & 
Temperature and 
Pressure 

Concept of heat and temperature, effects of heat, difference between heat and 
temperature, boiling point & melting point of different metals and non-metals. Scales of 
temperature, celsius, fahrenheit, kelvin and conversion between scales of temperature. 
Temperature measuring instruments, types of thermometers, pyrometer and 



transmission of heat - Conduction, convection and radiation. Co-efficient of linear 
expansion and related problems with assignments. Problem of heat loss and heat gain 
with assignments. Thermal conductivity and insulators. Pressure - Concept of pressure 
and its units in different system. 

Basic Electricity Introduction and uses of electricity, molecule, atom, how electricity is produced, electric 
current AC, DC their comparison, voltage, resistance and their units. Conductor, insulator, 
types of connections - series and parallel. Ohm’s law, relation between V.I.R & related 
problems. Electrical power, energy and their units, calculation with assignments. Magnetic 
induction, self and mutual inductance and EMF generation. Electrical power, HP, energy 
and units of electrical energy. 

Mensuration Area and perimeter of square, rectangle and parallelogram. Mensuration - Area and 
perimeter of Triangles. Area and perimeter of circle, semi-circle, circular ring, sector of 
circle, hexagon and ellipse. Surface area and volume of solids - cube, cuboid, cylinder, 
sphere and hollow cylinder. Finding the lateral surface area, total surface area and 
capacity in litres of hexagonal, conical and cylindrical shaped vessels. 

Trigonometry Measurement of angles. Trigonometrical ratios. Trigonometrical tables. Application in 
calculating height and distance (Simple applications) 

Modules Engineering Drawing 
Introduction to 
Engineering 
Drawing and 
Drawing 
Instruments 

Introduction to engineering drawing and drawing instruments. Conventions. Sizes and 
layout of drawing sheets. Title Block, its position and content. Drawing Instrument.   

Lines- Types and 
applications in 
drawing Free 
hand drawing 

Free hand drawing of Geometrical figures and blocks with dimension. Transferring 
measurement from the given object to the freehand sketches. Free hand drawing of hand 
tools and measuring tools. 

Drawing of 
Geometrical 
figures 

Angle, Triangle, Circle, Rectangle, Square, Parallelogram. Lettering & Numbering–Single 
Stroke. 

Dimensioning Types of arrow head. Leader line with text. Position of dimensioning (Unidirectional, 
Aligned) 

Symbolic 
representation 

Different symbols used in the related trades. 

Concept and 
reading of 
Drawing 

Concept of Axes, Planes, and Quadrants. Concept of Orthographic and Isometric 
Projections. Methods of First Angle and Third Angle Projections (Definition and 
Difference).   

Reading of Job 
drawing of 
related trades 

Reading of Job Drawings related to respective trades. 

Modules Employability Skills 
Introduction to 
Employability 
Skills 

Outline the importance of Employability Skills for the current job market and future of 
work. List different learning and employability related GOI and private portals and their 
usage. Research and prepare a note on different industries, trends, required skills and the 
available opportunities 

Constitutional 
values - 
Citizenship 

Explain the constitutional values, including civic rights and duties, citizenship, 
responsibility towards society etc. that are required to be followed to become a 
responsible citizen. Discuss the role of personal values and ethics such as honesty, 
integrity, caring and respecting others, etc. in personal and social development. 

Becoming a 
Professional in 
the 21st Century 

Discuss relevant 21st century skills required for employment. Highlight the importance of 
practicing 21st century skills like Self-Awareness, Behavior Skills, time management, 
critical and adaptive thinking, problem-solving, creative thinking, social and cultural 
awareness, emotional awareness, learning to learn etc. in personal or professional life. 
Create a pathway for adopting a continuous learning mindset for personal and 
professional development. 

Basic English 
Skills 

Use appropriate grammar and sentences while interacting with others. Read English text 
with appropriate articulation. Role play a situation on how to talk appropriately to a 



customer in English, over the phone or in person. Write a brief note/paragraph / letter/e 
-mail using correct English. 

Career 
Development & 
Goal Setting 

Create a career development plan. Identify well-defined short- and long-term goals 

Communication 
Skills 

Demonstrate how to communicate effectively using verbal and nonverbal communication 
etiquette. Write a brief note/paragraph on a familiar topic. Explain the importance of 
communication etiquette including active listening for effective communication. Role play 
a situation on how to work collaboratively with others in a team. 

Diversity and 
Inclusion 

Exhibit how to behave, communicate, and conduct oneself appropriately with all genders 
and PwD 

Financial and 
Legal Literacy 

Discuss various financial institutions, products, and services. Demonstrate how to conduct 
offline and online financial transactions, safely and securely and check 
passbook/statement. Explain the common components of salary such as Basic, PF, 
Allowances (HRA, TA, DA, etc.), tax deductions. Calculate income and expenditure for 
budgeting. Discuss the legal rights, laws, and aids. 

Essential Digital 
Skills 

Describe the role of digital technology in day-to-day life and the workplace. Demonstrate 
how to operate digital devices and use the associated applications and features, safely 
and securely. Demonstrate how to connect devices securely to internet using different 
means. Follow the dos and don’ts of cyber security to protect against cybercrimes. Discuss 
the significance of displaying responsible online behavior while using various social media 
platforms. Create an e-mail id and follow e- mail etiquette to exchange e -mails. Show how 
to create documents, spreadsheets and presentations using appropriate applications 
utilize virtual collaboration tools to work effectively. 

Entrepreneurship Describe the types of entrepreneurship and enterprises. Discuss the process of identifying 
opportunities for potential business and relevant regulatory and statutory requirements. 
Describe the 4Ps of Marketing-Product, Price, Place and Promotion and apply them as per 
requirement. Create a sample business plan, for the selected business opportunity. 
Discuss various sources of funding and identify associated financial and legal risks with its 
mitigation plan. 

Customer Service 
Duration 

Describe different types of customers. Role play a situation on how to identify customer 
needs and respond to them in a professional manner. Explain various tools used to collect 
customer feedback. Discuss the significance of maintaining hygiene and dressing 
appropriately. 

Getting ready for 
apprenticeship & 
Jobs 

Draft a professional Curriculum Vitae (CV). Use various offline and online job search 
sources such as employment exchanges, recruitment agencies, and job portals 
respectively. Demonstrate how to apply to identified job openings using offline /online 
methods as per requirement. Discuss how to prepare for an interview. Role play a mock 
interview. List the steps for searching and registering for apprenticeship opportunities. 

Introduction to 
Artificial 
Intelligence (AI) 

Understanding AI. How does AI work? Types of AI. What can AI do? Impact of AI on Jobs 
& Industries. Exploring Careers with AI. Learning with AI. Using AI Responsibly. 
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Learning Outcome | अȡधगम पțरणाम – 5 

5.1 Robotic Cell Components | रोबोȜटक सेल के घटक 

 
Fig. 5.1: Detailed Overview of Robotic Cell Components and Operation | रोबोȜटक सेल के घटकाǽ और संचालन का 

ȞवĀतृत आरेख 
 

5.1.1 Introduction to Robotic Cell Components 
(Fig. 5.1) 
A robotic cell is an integrated automated 
workstation where an industrial robot works 
together with controllers, sensors, tools, and 
peripheral devices to perform manufacturing 
operations automatically. It is designed to carry out 
tasks such as welding, assembly, material handling, 
and machine loading with minimum human 
intervention. The main purpose of a robotic cell in 
industrial automation is to improve production 
speed, ensure consistent product quality, and reduce 
manual labour. A robotic cell forms part of an 
integrated manufacturing cell, where different 
machines, robots, and handling systems operate 
together in a coordinated manner to complete a 
manufacturing process efficiently. 

5.1.1 रोबोȜटक सेल के घटकाǽ का पțरचय (Fig. 5.1) 
रोबोɩटक सेल एक एकʚकृत ×वचाɬलत कायµɁल ह ैजहा ँएक 
औȡोɪगक रोबोट ɪनयंčकǖ, सǊसरǖ, उपकरणǖ तथा पɨरधीय यčंǖ के 
साथ ɫमलकर ɪवɪनमाµण कायǘ को ×वचाɬलत ƫप से करता है। इसे 
वेɾȳʗग, असǊबली, सामĀी संचालन तथा मशीन लोɶडʗग जैसे कायǘ को 
Êयूनतम मानवीय ह×त³ेप के साथ करन ेके ɬलए ɪडज़ाइन ɪकया जाता 
है। औȡोɪगक ×वचालन मǊ रोबोɩटक सेल का मु¸य उȞेÕय उÆपादन 
गɪत को बढ़ाना, उÆपाद कʚ गुणवȒा मǊ एकƫपता सुɪनɭȷत करना 
तथा मनैअुल Ĝम को कम करना है। रोबोɩटक सेल एक एकʚकृत 
ɪवɪनमाµण सेल का भाग होता ह,ै जहाँ ɪवɭभȪ मशीनǊ, रोबोट तथा 
हǍडɸलʗग Ēणाɬलयाँ समɰÊवत तरीके से ɫमलकर ɪकसी ɪवɪनमाµण 
Ēɪþया को कुशलतापूवµक पणूµ करती हǍ। 

5.1.2 Main Components of a Robotic Cell 
A robotic cell consists of several important elements 
that work together to perform automated tasks. The 
major components include the robot manipulator, 
robot controller, end-of-arm tooling (EOAT), 
workpiece handling devices, sensors, safety 
devices, and material handling systems such as 
conveyors or pallets. Each component performs a 
specific function to ensure smooth operation of the 
robotic system. 

5.1.2 रोबोȜटक सेल के मéुय घटक 
रोबोɩटक सेल कई महÆवपूणµ तÆवǖ से ɫमलकर बना होता है जो 
×वचाɬलत कायǘ को संपȪ करन ेके ɬलए एक साथ कायµ करत ेहǍ। 
इसके Ēमखु घटकǖ मǊ रोबोट मैɪनपुलेटर, रोबोट कंĈोलर, एडं-ऑफ-
आमµ टूɸलʗग (EOAT), वकµ पीस हǍडɸलʗग उपकरण, सǊसर, सुर³ा 
उपकरण तथा कÊवेयर या पलैेट जैसी सामĀी संचालन Ēणाɬलयाँ 
शाɫमल होती हǍ। ĒÆयेक घटक रोबोɩटक Ēणाली के सुचाƪ संचालन 
को सुɪनɭȷत करन ेके ɬलए एक ɪवɬशȻ कायµ करता है। 
 

5.1.3 Classification of Robotic Cell Components  
Robotic cell components can be classified into 

5.1.3 रोबोȜटक सेल के घटकाǽ का वगʀकरण  
रोबोɩटक सेल के घटकǖ को उनके कायǘ के आधार पर ɪवɭभȪ Ĝेɭणयǖ 
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different categories based on their functions. The 
robot manipulator performs mechanical 
movements similar to a human arm. The robot 
controller acts as the brain of the system and 
controls all robot motions. End-of-arm tooling 
(EOAT) such as grippers or welding torches performs 
the required task. Workpiece handling devices 
position the job correctly. Sensors and safety 
devices monitor operations and ensure protection. 
Material handling systems move materials between 
workstations. 

मǊ वगǂकृत ɪकया जा सकता है। रोबोट मɪैनपुलटेर मानव भुजा के 
समान यांɪčक गɪतया ँकरता है। रोबोट कंĈोलर Ēणाली के मɲ×तÖक के 
ƫप मǊ कायµ करता है और सभी रोबोट गɪतयǖ को ɪनयɪंčत करता है। 
एडं-ऑफ-आमµ टूɸलʗग (EOAT) जैसे ɪĀपर या वɾेȳʗग टॉचµ आवÕयक 
कायµ को संपȪ करत ेहǍ। वकµ पीस हǍडɸलʗग उपकरण कायµव×त ुको सही 
ɧɁɪत मǊ Ɂाɪपत करत ेहǍ। सǊसर और सुर³ा उपकरण संचालन कʚ 
ɪनगरानी करत ेहǍ और सुर³ा सुɪनɭȷत करत ेहǍ। सामĀी संचालन 
Ēणाɬलयाँ ɪवɭभȪ वकµ ×टेशनǖ के बीच सामĀी को Ɂानांतɨरत करती 
हǍ। 
 

5.1.4 Constructional Features of Robotic Cell  
The construction of a robotic cell includes a proper 
layout arrangement for efficient movement of 
robot and materials. The robot is mounted on a rigid 
base or floor structure for stability. Workstations, 
fixtures, and conveyors are arranged within the 
robot’s working envelope. The entire cell is 
surrounded by safety enclosures, fences, and 
interlocks to protect operators and prevent 
accidental entry into the working area. 

5.1.4 रोबोȜटक सेल कɷ ȞनमाǷणाòमक Ȟवशेषताएँ  
रोबोɩटक सेल के ɪनमाµण मǊ रोबोट और सामɪĀयǖ कʚ कुशल गɪत के 
ɬलए उपय·ुत लआेउट ȶवɁा शाɫमल होती है। ɧɁरता के ɬलए 
रोबोट को एक मजबूत आधार या फशµ संरचना पर Ɂाɪपत ɪकया 
जाता है। वकµ ×टेशन, ɪफ·×चर तथा कÊवेयर को रोबोट के कायµ ³čे 
(वʎकʗग एनवलेप) के भीतर ȶवɧɁत ɪकया जाता है। संपणूµ सेल को 
सुर³ा घेरǖ, बाड़ǖ तथा इटंरलॉक से घेरा जाता ह ैताɪक ऑपरेटरǖ कʚ 
सुर³ा सुɪनɭȷत हो सके और कायµ ³čे मǊ आकɲ×मक Ēवेश को रोका 
जा सके। 

5.1.5 Block Diagram of a Robotic Cell  
A robotic cell operates through the interconnection 
of several components. The robot manipulator 
receives commands from the controller. Sensors 
provide feedback to the controller for accurate 
operation. The end effector performs the actual task 
on the workpiece placed in the workstation or 
fixture. A safety system monitors emergency 
conditions and stops the operation when required. 

5.1.5 रोबोȜटक सेल का øलॉक आरेख  
रोबोɩटक सेल कई घटकǖ के परɃर संयोजन के माÉयम से कायµ 
करता है। रोबोट मैɪनपुलेटर कंĈोलर से आदेश ĒाËत करता है। सǊसर 
सटʘक संचालन के ɬलए कंĈोलर को फʚडबकै Ēदान करत ेहǍ। एडं 
इफे·टर वकµ ×टेशन या ɪफ·×चर मǊ रखे गए वकµ पीस पर वा×तɪवक 
कायµ करता है। सुर³ा Ēणाली आपात ɧɁɪतयǖ कʚ ɪनगरानी करती ह ै
और आवÕयकता होन ेपर संचालन को रोक देती है। 
 

5.1.6 Working Principle of Robotic Cell 
The working principle of a robotic cell is based on 
coordinated interaction between the robot, 
controller, sensors, and peripheral equipment. The 
controller sends programmed instructions to the 
robot manipulator to perform movements. Sensors 
detect the position or presence of workpieces and 
send signals to the controller. The robot uses the end 
effector to perform the required operation in a 
predefined sequence. This automated cycle 
continues repeatedly to achieve continuous 
production. 

5.1.6 रोबोȜटक सेल का कायǷ Ȣसƽातं 
रोबोɩटक सेल का कायµ ɬसȜांत रोबोट, कंĈोलर, सǊसर तथा पɨरधीय 
उपकरणǖ के बीच समɰÊवत अंतःɪþया पर आधाɨरत होता है। कंĈोलर 
ĒोĀाɫमत ɪनदǋशǖ को रोबोट मैɪनपुलेटर को भेजता ह ैताɪक वह 
आवÕयक गɪतया ँकर सके। सǊसर वकµ पीस कʚ ɧɁɪत या उपɧɁɪत 
का पता लगाते हǍ और कंĈोलर को संकेत भेजते हǍ। रोबोट 
पूवµɪनधाµɨरत अनþुम मǊ आवÕयक कायµ करन ेके ɬलए एडं इफे·टर का 
उपयोग करता है। यह ×वचाɬलत चþ ɪनरंतर उÆपादन ĒाËत करन ेके 
ɬलए बार-बार दोहराया जाता है। 
 

5.1.7 Applications of Robotic Cells 
Robotic cells are widely used in modern 
manufacturing industries. Common applications 
include welding cells for automated welding 
operations, assembly cells for component assembly, 
pick and place cells for transferring parts, machine 
tending cells for loading and unloading machines, 
and packaging cells for automated product packing. 
These applications increase production efficiency 
and maintain consistent product quality. 

5.1.7 रोबोȜटक सेल के अनĵुयोग  
आधɪुनक ɪवɪनमाµण उȡोगǖ मǊ रोबोɩटक सेल का ȶापक ƫप से 
उपयोग ɪकया जाता है। सामाÊय अनĒुयोगǖ मǊ ×वचाɬलत वेɾȳʗग कायǘ 
के ɬलए वेɾȳʗग सेल, घटकǖ के संयोजन के ɬलए असǊबली सेल, भागǖ 
के Ɂानांतरण के ɬलए ɪपक एडं Ëलेस सेल, मशीनǖ के लोɶडʗग और 
अनलोɶडʗग के ɬलए मशीन टǊɶडʗग सेल तथा उÆपादǖ कʚ ×वचाɬलत 
पैɶकʗग के ɬलए पैकेɺजʗग सेल शाɫमल हǍ। य ेअनĒुयोग उÆपादन द³ता 
को बढ़ात ेहǍ और उÆपाद कʚ गणुवȒा मǊ एकƫपता बनाए रखत ेहǍ। 

5.1.8 Merits and Demerits of Robotic Cells 
Robotic cells offer several advantages in 
manufacturing industries. They provide high 
productivity, improved accuracy and 

5.1.8 रोबोȜटक सेल के लाभ और सीमाएँ 
रोबोɩटक सेल ɪवɪनमाµण उȡोगǖ मǊ कई लाभ Ēदान करत ेहǍ। ये उǽ 
उÆपादकता, बेहतर सटʘकता और पुनरावृɭȒ ³मता, मानवीय Ĝम मǊ 
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repeatability, reduced human effort, and 
increased safety by minimizing human exposure to 
hazardous operations. However, they also have 
some limitations such as high initial investment 
cost, requirement of skilled programming and 
operation, and regular maintenance expenses for 
smooth functioning of the robotic system. 

कमी तथा खतरनाक कायǘ मǊ मानव संपकµ  को कम करके सुर³ा मǊ 
वृɮȜ Ēदान करत ेहǍ। हालाɪंक, इनकʚ कुछ सीमाए ँभी होती हǍ जैसे 
उǽ Ēारंɭभक ɪनवेश लागत, कुशल ĒोĀाɷमʗग और संचालन कʚ 
आवÕयकता, तथा रोबोɩटक Ēणाली के सुचाƪ संचालन के ɬलए 
ɪनयɫमत रखरखाव ȶय। 
 

5.2 Mechanical Installation of Industrial Robot | औǂोȞगक रोबोट का याȞंİक 
Āथापना 

 
Fig. 5.2: Detailed Technical Diagram of Industrial Robot Mechanical Installation | औǂोȞगक रोबोट के याȞंİक 

अȡधǒापन का ȞवĀतृत तकनीकɷ आरेख 
5.2.1 Introduction to Mechanical Installation of 
Robot (Fig. 5.2) 
Mechanical installation of an industrial robot refers 
to the correct mounting and fixing of the robot 
structure on a stable base or mounting structure. 
Proper installation ensures safe operation, positional 
accuracy, and long-term reliability of the robot 
system in automated manufacturing environments. 
Industrial robots generate dynamic loads during 
motion; therefore, a rigid and properly aligned 
installation is essential. Before installation, certain 
requirements must be verified such as availability of 
a strong foundation, correct mounting surface, 
adequate working space, and proper handling 
equipment for lifting the robot. The installation area 
must be clean, vibration-free, and capable of 
supporting the robot’s weight and operational load. 
These requirements help prevent misalignment, 
vibration, and mechanical failure during robot 
operation. 

5.2.1 रोबोट कɷ याȞंİक Āथापना का पțरचय (Fig. 5.2) 
औȡोɪगक रोबोट कʚ यांɪčक Ɂापना से ताÆपयµ रोबोट संरचना को 
एक ɧɁर आधार या माउंɵटʗग संरचना पर सही Ēकार से Ɂाɪपत और 
ɧɁर करन ेसे है। उɬचत Ɂापना ×वचाɬलत ɪवɪनमाµण वातावरण मǊ 
रोबोट Ēणाली के सुरɭ³त संचालन, ɧɁɪत सटʘकता और दʘघµकाɬलक 
ɪवȸसनीयता को सुɪनɭȷत करती है। औȡोɪगक रोबोट गɪत के दौरान 
गɪतशील भार उÆपȪ करत ेहǍ; इसɬलए एक कठोर और सही ƫप से 
संरेɯखत Ɂापना आवÕयक होती है। Ɂापना से पहल ेकुछ 
आवÕयकताǧ कʚ पɫुȻ कʚ जानी चाɪहए, जैसे मजबूत नǁव कʚ 
उपलȭता, सही माउंɵटʗग सतह, पयाµËत कायµ Ɂान, और रोबोट को 
उठाने के ɬलए उपय·ुत हǍडɸलʗग उपकरण। Ɂापना ³ेč साफ, कंपन-
मु·त और रोबोट के भार तथा पɨरचालन भार को सहन करन ेमǊ स³म 
होना चाɪहए। य ेआवÕयकताए ँरोबोट संचालन के दौरान गलत 
संरेखण, कंपन और यांɪčक ɪवफलता को रोकन ेमǊ सहायता करती हǍ। 
 

5.2.2 Types of Robot Mounting Methods  
Industrial robots can be mounted in different ways 

5.2.2 रोबोट माउंȫट˷ग Ȟवȡधयाǽ के ĵकार  
औȡोɪगक रोबोट को अनĒुयोग और कायµ³ेč कʚ आवÕयकता के 
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depending on the application and workspace 
requirement. The main mounting methods include 
floor mounting, wall mounting, ceiling mounting, 
and rail or track mounting. In floor mounting, the 
robot base is fixed directly on the shop floor 
foundation, which is the most common method in 
industries. Wall mounting is used when floor space 
must be saved and the robot is fixed vertically on a 
rigid wall structure. Ceiling mounting allows the 
robot to work from the top side of the workstation 
and is useful in assembly lines with limited floor 
area. Rail or track mounting enables the robot to 
move along a linear path, increasing the working 
range of the robot. 

अनुसार ɪवɭभȪ तरीकǖ से Ɂाɪपत ɪकया जा सकता है। मु¸य माउंɵटʗग 
ɪवɫधयǖ मǊ Ìलोर माउंɵटʗग, वॉल माउंɵटʗग, सीɸलʗग माउंɵटʗग और रले या 
Ĉैक माउंɵटʗग शाɫमल हǍ। Ìलोर माउंɵटʗग मǊ रोबोट के आधार को सीध े
कायµशाला के फशµ कʚ नǁव पर Ɂाɪपत ɪकया जाता ह,ै जो उȡोगǖ मǊ 
सबसे सामाÊय ɪवɫध है। वॉल माउंɵटʗग का उपयोग तब ɪकया जाता ह ै
जब फशµ Ɂान बचाना आवÕयक हो और रोबोट को एक कठोर दʘवार 
संरचना पर ऊÉवाµधर ƫप से Ɂाɪपत ɪकया जाता है। सीɸलʗग माउंɵटʗग 
रोबोट को कायµɁान के ऊपरी भाग से कायµ करन ेकʚ अनमुɪत देती है 
और सीɫमत फशµ ³čे वाली असǊबली लाइनǖ मǊ उपयोगी होती है। रले 
या Ĉैक माउंɵटʗग रोबोट को एक रैɯखक पथ के साथ चलन ेमǊ स³म 
बनाती ह,ै ɮजससे रोबोट कʚ कायµ सीमा बढ़ जाती है। 

5.2.3 Constructional Requirements for Robot 
Installation 
For proper installation, the robot requires a strong 
foundation and a rigid base plate to support 
operational loads. Anchor bolts and accurately drilled 
mounting holes are used to secure the robot base to 
the foundation. Proper alignment and leveling are 
necessary to ensure that the robot axis operates 
accurately and smoothly without mechanical stress. 

5.2.3 रोबोट Āथापना के Ȣलए संरचनाòमक आवþयकताएँ 
उɬचत Ɂापना के ɬलए रोबोट को पɨरचालन भार को सहन करन ेहेतु 
एक मजबतू नǁव और कठोर बेस Ëलेट कʚ आवÕयकता होती है। एकंर 
बोÒट और सटʘक ƫप से ɪĊल ɪकए गए माउंɵटʗग ɬछďǖ का उपयोग 
रोबोट के आधार को नǁव से सुरɭ³त ƫप से जोड़न ेके ɬलए ɪकया 
जाता है। उɬचत संरेखण और लेवɸलʗग आवÕयक ह ैताɪक रोबोट अ³ 
ɪबना यांɪčक तनाव के सटʘक और सुचाƪ ƫप से कायµ कर सके। 
 

5.2.4 Mechanical Installation Procedure 
The installation process starts with site preparation 
where the foundation surface is cleaned and checked 
for flatness. The robot base is then positioned 
carefully on the mounting plate using lifting 
equipment. After positioning, mounting bolts and 
anchor bolts are tightened securely. Level checking is 
carried out using leveling instruments to ensure 
proper alignment. Finally, mechanical stability of the 
robot is verified by checking bolt tightness and 
ensuring there is no vibration or movement. 

5.2.4 याȞंİक Āथापना ĵȞħया 
Ɂापना Ēɪþया साइट तयैारी से शुƫ होती ह,ै जहा ँनǁव कʚ सतह को 
साफ ɪकया जाता है और समतलता के ɬलए जाँच कʚ जाती है। इसके 
बाद रोबोट के आधार को उठान ेवाले उपकरणǖ कʚ सहायता से 
सावधानीपूवµक माउंɵटʗग Ëलेट पर Ɂाɪपत ɪकया जाता है। ɧɁɪत 
ɪनधाµरण के बाद, माउंɵटʗग बोÒट और एकंर बोÒट को सुरɭ³त ƫप से 
कस ɩदया जाता है। उɬचत संरखेण सुɪनɭȷत करन ेके ɬलए लेवɸलʗग 
उपकरणǖ का उपयोग करके लेवल जाँच कʚ जाती है। अंत मǊ, बोÒट 
कʚ कसावट कʚ जाचँ करके और यह सुɪनɭȷत करके ɪक कोई कंपन 
या गɪत नहǁ ह,ै रोबोट कʚ यांɪčक ɧɁरता कʚ पुɫȻ कʚ जाती है। 

5.2.6 Safety Precautions during Robot Installation 
During installation, electrical power must be isolated 
to avoid accidental startup. Proper lifting equipment 
such as cranes or hoists should be used for handling 
heavy robot structures. All mounting bolts and 
mechanical components must be tightened properly 
to ensure safe operation. 

5.2.6 रोबोट Āथापना के दौरान सुरZा सावधाȞनया ँ
Ɂापना के दौरान आकɲ×मक Ēारभं से बचने के ɬलए ɪवȡुत शɧ·त को 
अलग ɪकया जाना चाɪहए। भारी रोबोट संरचनाǧ को संभालन ेके 
ɬलए þेन या होइ×ट जैसे उɬचत उठान ेवाले उपकरणǖ का उपयोग 
ɪकया जाना चाɪहए। सुरɭ³त संचालन सुɪनɭȷत करन ेके ɬलए सभी 
माउंɵटʗग बोÒट और याɪंčक घटकǖ को सही तरीके से कसना आवÕयक 
है। 

5.2.7 Advantages of Proper Robot Installation 
Correct mechanical installation provides smooth 
robot movement, reduces vibration during 
operation, increases service life of mechanical 
components, and improves positional accuracy and 
production efficiency in automated manufacturing 
systems. 

5.2.7 उȠचत रोबोट Āथापना के लाभ 
सही यांɪčक Ɂापना रोबोट कʚ सुचाƪ गɪत Ēदान करती ह,ै संचालन 
के दौरान कंपन को कम करती है, यांɪčक घटकǖ कʚ सेवा आयु बढ़ाती 
है, और ×वचाɬलत ɪवɪनमाµण Ēणाɬलयǖ मǊ ɧɁɪत सटʘकता तथा 
उÆपादन द³ता मǊ सुधार करती है। 
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5.3 Peripheral Devices Used in Robotic Cell | रोबोȜटक सेल मǽ उपयोग Ȟकए जाने 
वाले पțरधीय उपकरण 

 
Fig. 5.3: Comprehensive Overview of Typical Industrial Robotic Cell Components and Peripheral Device 

Integration | ȞवȢशǐ औǂोȞगक रोबोȜटक सेल के घटकाǽ और पțरधीय ȝडवाइस एकɷकरण का ǉापक अवलोकन 
5.3.1 Introduction to Peripheral Devices (Fig. 5.3) 
Peripheral devices are auxiliary equipment 
connected to an industrial robot to support its 
operation in a robotic cell. These devices help the 
robot perform tasks such as sensing, material 
handling, inspection, and safety monitoring. 
Peripheral devices are not part of the robot arm itself 
but work in coordination with the robot controller. 
They improve the functionality and efficiency of the 
robotic system. In a robotic cell, these devices ensure 
smooth workflow, accurate operation, and safe 
interaction between machines and operators. Their 
integration enables fully automated manufacturing 
processes in modern industries. 

5.3.1 पțरधीय उपकरणाǽ का पțरचय (Fig. 5.3) 
पɨरधीय उपकरण सहायक उपकरण होते हǍ जो एक औȡोɪगक रोबोट 
से जुड़ ेहोते हǍ ताɪक रोबोɩटक सेल मǊ उसके संचालन को समथµन ɫमल 
सके। य ेउपकरण रोबोट को संवेदन (sensing), सामĀी Ēबंधन, 
ɪनरी³ण तथा सुर³ा ɪनगरानी जसेै कायµ करन ेमǊ सहायता करत ेहǍ। 
पɨरधीय उपकरण ×वय ंरोबोट आमµ का भाग नहǁ होत,े बɲÒक रोबोट 
कंĈोलर के साथ समÊवय मǊ कायµ करत ेहǍ। य ेरोबोɩटक Ēणाली कʚ 
कायµ³मता और द³ता को बढ़ाते हǍ। रोबोɩटक सेल मǊ य ेउपकरण 
सुचाƪ कायµĒवाह, सटʘक संचालन तथा मशीनǖ और ऑपरेटरǖ के 
बीच सुरɭ³त अंतःɪþया सुɪनɭȷत करत ेहǍ। इनका एकʚकरण 
आधɪुनक उȡोगǖ मǊ पणूµतः ×वचाɬलत ɪवɪनमाµण Ēɪþयाǧ को स³म 
बनाता है। 
 

5.3.2 Types of Peripheral Devices in Robotic 
System  
Peripheral devices in robotic systems are classified 
based on their function. Sensors are used to detect 
position, presence of objects, temperature, or 
proximity. Conveyors are material handling devices 
that transport workpieces from one station to 
another. Fixtures and work holding devices securely 
hold components during machining or assembly. 
Safety devices such as light curtains, emergency 
stops, and safety scanners protect operators and 
equipment. Tool changers allow robots to 
automatically change end effectors to perform 
different tasks. Vision systems use cameras and 

5.3.2 रोबोȜटक ĵणाली मǽ पțरधीय उपकरणाǽ के ĵकार  
रोबोɩटक Ēणाɬलयǖ मǊ पɨरधीय उपकरणǖ का वगǂकरण उनके कायµ के 
आधार पर ɪकया जाता है। सǊसर का उपयोग ɧɁɪत, व×तǧु कʚ 
उपɧɁɪत, तापमान या ɪनकटता का पता लगान ेके ɬलए ɪकया जाता 
है। कÊवेयर सामĀी Ēबंधन उपकरण होते हǍ जो कायµपीस को एक 
×टेशन से ƭसरे ×टेशन तक ल ेजात ेहǍ। ɪफ·×चर और वकµ  होɾȳʗग 
उपकरण मशीɶनʗग या असǊबली के दौरान घटकǖ को सुरɭ³त ƫप से 
पकड़ कर रखत ेहǍ। लाइट कटǋन, आपातकालीन ×टॉप तथा सुर³ा 
×कैनर जैसे सुर³ा उपकरण ऑपरटेरǖ और उपकरणǖ कʚ सुर³ा करत े
हǍ। टूल चǊजर रोबोट को ɪवɭभȪ कायǘ को करन ेके ɬलए एडं इफे·टर 
को ×वचाɬलत ƫप से बदलन ेकʚ अनुमɪत देत ेहǍ। ɪवज़न ɬस×टम 
कैमरǖ और इमजे Ēोसेɸसʗग का उपयोग करके ɪनरी³ण तथा व×त ु
पहचान मǊ रोबोट का मागµदशµन करत ेहǍ। 
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image processing to guide robots in inspection and 
object identification. 
5.3.3 Constructional Features of Peripheral 
Devices 
Peripheral devices generally consist of a mechanical 
structure, electrical components, and 
communication interfaces. The mechanical structure 
provides physical support and proper mounting in 
the robotic cell. Electrical connections include 
sensors, actuators, power supply, and control wiring. 
These devices are connected to the robot controller 
through input/output (I/O) modules or 
communication networks. Proper interfacing ensures 
accurate signal exchange between the robot and 
peripheral devices. 

5.3.3 पțरधीय उपकरणाǽ कɷ सरंचनाòमक Ȟवशेषताएँ 
पɨरधीय उपकरण सामाÊयतः एक यांɪčक संरचना, ɪवȡुत घटकǖ और 
संचार इंटरफेस से ɫमलकर बन ेहोते हǍ। यांɪčक संरचना भौɪतक 
समथµन Ēदान करती है और रोबोɩटक सेल मǊ उɬचत माउंɵटʗग सुɪनɭȷत 
करती है। ɪवȡुत कनǸेनǖ मǊ सǊसर, ए·चएुटर, पावर सËलाई तथा 
ɪनयčंण वायɴरʗग शाɫमल होती है। ये उपकरण इनपुट/आउटपुट 
(I/O) मॉȎूल या संचार नेटवकµ  के माÉयम से रोबोट कंĈोलर से जड़ु े
होते हǍ। उɬचत इंटरफेɸसʗग रोबोट और पɨरधीय उपकरणǖ के बीच 
सटʘक ɬस¹नल आदान-Ēदान सुɪनɭȷत करती है। 
 

5.3.4 Working Principle of Peripheral Devices  
Sensors detect the presence or position of objects 
and send signals to the robot controller. Conveyors 
transport materials continuously or intermittently 
between workstations. Tool changers allow 
automatic switching of end effectors so that the 
robot can perform multiple tasks. Safety sensors 
detect hazards such as human entry into the working 
area and immediately stop the robot to prevent 
accidents. 

5.3.4 पțरधीय उपकरणाǽ का कायǷ Ȣसƽांत  
सǊसर व×तǧु कʚ उपɧɁɪत या ɧɁɪत का पता लगात ेहǍ और रोबोट 
कंĈोलर को ɬस¹नल भेजते हǍ। कÊवेयर सामĀी को कायµ ×टेशनǖ के 
बीच ɪनरंतर या अंतराल के साथ पɨरवहन करत ेहǍ। टूल चǊजर एडं 
इफे·टर के ×वचाɬलत पɨरवतµन कʚ अनमुɪत देते हǍ ताɪक रोबोट कई 
कायµ कर सके। सुर³ा सǊसर कायµ ³ेč मǊ मानव के Ēवेश जैसे खतरǖ 
का पता लगाते हǍ और Ƭघµटनाǧ को रोकन ेके ɬलए तुरंत रोबोट को 
रोक देते हǍ। 

5.3.5 Block Diagram of Peripheral Device 
Integration  
Peripheral devices are integrated with the robot 
controller through control signals and 
communication interfaces. The robot controller 
receives input signals from sensors and safety 
devices and sends output commands to conveyors 
and tool changers. This coordination ensures 
synchronized operation of all components within the 
robotic cell. 

5.3.5 पțरधीय उपकरण एकɷकरण का øलॉक आरेख  
पɨरधीय उपकरण ɪनयंčण ɬस¹नलǖ और संचार इंटरफेस के माÉयम से 
रोबोट कंĈोलर के साथ एकʚकृत ɪकए जात ेहǍ। रोबोट कंĈोलर सǊसर 
और सुर³ा उपकरणǖ से इनपुट ɬस¹नल ĒाËत करता ह ैऔर कÊवेयर 
तथा टूल चǊजर को आउटपुट कमाडं भेजता है। यह समÊवय रोबोɩटक 
सेल के भीतर सभी घटकǖ के समकाɬलक संचालन को सुɪनɭȷत 
करता है। 

5.3.6 Applications of Peripheral Devices in Robotic 
Cells 
Peripheral devices are widely used in automated 
material handling systems where conveyors move 
parts to robotic stations. Vision systems and sensors 
help in inspection and quality control. Fixtures assist 
robots in assembly operations by holding parts 
accurately. In packaging and palletizing applications, 
conveyors and tool changers improve speed and 
flexibility of production. 

5.3.6 रोबोȜटक सेल मǽ पțरधीय उपकरणाǽ के अनĵुयोग 
पɨरधीय उपकरण ×वचाɬलत सामĀी Ēबंधन Ēणाɬलयǖ मǊ ȶापक ƫप 
से उपयोग ɪकए जात ेहǍ जहाँ कÊवयेर भागǖ को रोबोɩटक ×टेशनǖ तक 
पƘँचाते हǍ। ɪवज़न ɬस×टम और सǊसर ɪनरी³ण तथा गुणवȒा ɪनयंčण 
मǊ सहायता करते हǍ। ɪफ·×चर असǊबली संचालन के दौरान भागǖ को 
सटʘक ƫप से पकड़कर रोबोट कʚ सहायता करते हǍ। पैकेɺजʗग और 
पैलेटाइɺजʗग अनĒुयोगǖ मǊ कÊवेयर और टूल चǊजर उÆपादन कʚ गɪत 
और लचीलापन बढ़ाते हǍ। 

5.3.7 Merits of Using Peripheral Devices 
The use of peripheral devices increases the level of 
automation in manufacturing systems. They improve 
productivity by reducing manual intervention and 
cycle time. Safety devices enhance operator 
protection and prevent industrial accidents. 
Peripheral devices also support flexible 
manufacturing systems where robots can perform 
multiple operations efficiently. 

5.3.7 पțरधीय उपकरणाǽ के उपयोग के लाभ 
पɨरधीय उपकरणǖ का उपयोग ɪवɪनमाµण Ēणाɬलयǖ मǊ ×वचालन के 
×तर को बढ़ाता है। य ेमैनअुल ह×त³ेप और चþ समय को कम करके 
उÆपादकता मǊ सुधार करते हǍ। सुर³ा उपकरण ऑपरेटर कʚ सुर³ा को 
बढ़ात ेहǍ और औȡोɪगक Ƭघµटनाǧ को रोकते हǍ। पɨरधीय उपकरण 
लचीली ɪवɪनमाµण Ēणाɬलयǖ का भी समथµन करत ेहǍ जहाँ रोबोट 
अनेक कायǘ को कुशलतापूवµक कर सकते हǍ। ×वचाɬलत ɪवɪनमाµण 
Ēणाɬलयǖ मǊ उÆपादन द³ता। 
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MCQ's | बǯȞवकüपीय ĵǌ 

Q1. What is the main function of a robotic cell in 
industry? / उǂोग मǽ रोबोȜटक सेल का मुéय कायǷ èया है? 
(a) Decoration / सजावट 
(b) Performing automated tasks / ×वचाɬलत कायµ करना 
(c) Selling products / उÆपाद बेचना 
(d) Transporting humans / मानवǖ को ले जाना 
Ans. b | Sol. : A robotic cell is designed to automate 
repetitive and precise tasks. / रोबोɩटक सेल दोहराए जाने वाले 
और सटʘक कायǘ को ×वचाɬलत करने के ɬलए बनाया जाता है। 
Q2. Which safety device is commonly used in 
robotic cells? / रोबोȜटक सेल मǽ आमतौर पर कौन सा सुरZा 
उपकरण उपयोग होता है? 
(a) Screwdriver / पेचकस 
(b) Safety light curtain / सुर³ा Ēकाश पदाµ 
(c) Drill / ɪĊल 
(d) Welding gun / वेɾȳʗग गन 
Ans. b | Sol. : Safety light curtains stop the robot if 
someone enters the work zone. / यɩद कोई कायµ ³ेč मǊ Ēवेश 
करता है तो सुर³ा Ēकाश पदाµ रोबोट को रोक देता ह।ै 
Q3. What is the main benefit of customizing a 
robotic cell? / रोबोȜटक सेल को अनुकूȢलत करने का मुéय 
लाभ èया है? 
(a) Increase power usage / ɪबजली कʚ खपत बढ़ाना 
(b) Match robot to specific application / रोबोट को ɪवशेष 
कायµ के अनुसार अनुकूल बनाना 
(c) Reduce accuracy / सटʘकता कम करना 
(d) Delay operations / संचालन मǊ देरी करना 
Ans. b | Sol. : Customizing ensures the robot 
performs efficiently for specific tasks. / अनकूुलन यह 
सुɪनɭȷत करता है ɪक रोबोट ɪवɬशȻ कायǘ के ɬलए कुशलता से कायµ करे। 
Q4. What is a common application tool in welding 
robots? / वȵेüड˷ग रोबोट मǽ एक सामाõय अनĵुयोग उपकरण कौन 
सा है? 
(a) Paint gun / पǊट गन 
(b) Suction cup / सǸन कप 
(c) Welding torch / वेɾȳʗग टॉचµ 
(d) Screwdriver / पेचकस 
Ans. c | Sol. : Welding robots use torches as end-
effectors for joining materials. / वेɾȳʗग रोबोट टॉचµ का उपयोग 
सामɪĀयǖ को जोड़ने के ɬलए करते हǍ। 
Q5. A robotic cell typically includes / एक रोबोȜटक सेल 
मǽ आमतौर पर शाȟमल होता है 
(a) Only the robot / केवल रोबोट 
(b) Robot, controller, sensors, and safety devices / 
रोबोट, कंĈोलर, सǊसर और सुर³ा उपकरण 
(c) Office table / कायाµलय कʚ मेज 
(d) Manual tools / मैनुअल उपकरण 
Ans. b | Sol. : A complete robotic cell consists of 
multiple integrated components for safety and 
functionality / एक पूणµ रोबोɩटक सेल मǊ सुर³ा और कायµ³मता के 
ɬलए कई एकʚकृत घटक होते हǍ। 
Q6. A vision sensor in a robotic cell is used for / 
रोबोȜटक सेल मǽ Ȟवज़न सǽसर का उपयोग Ȟकया जाता है 

(a) Air conditioning / एयर कंडीशɶनʗग के ɬलए 
(b) Object detection and positioning / व×तु कʚ पहचान और 
ɧɁɪत ɪनधाµरण के ɬलए 
(c) Power backup / पावर बैकअप के ɬलए 
(d) Worker attendance / Ĝɫमक उपɧɁɪत के ɬलए 
Ans. b | Sol. : Vision systems help robots to recognize 
parts and adjust operations / ɪवज़न ɬस×टम रोबोट को भागǖ 
कʚ पहचान करने और संचालन को समायोɮजत करने मǊ मदद करते हǍ। 
Q7. Which of the following is NOT a component of 
robotic cell? / ȞनúनȢलȥखत मǽ से कौन-सा रोबोȜटक सेल का 
घटक नहɸ है 
(a) Robotic arm / रोबोɩटक भुजा 
(b) End-effector / एंड-इफे·टर 
(c) Conveyor / कÊवेयर 
(d) Typewriter / टाइपराइटर 
Ans. d | Sol. : Typewriters are not used in robotic 
automation / टाइपराइटर का रोबोɩटक ×वचालन मǊ उपयोग नहǁ होता 
है। 
Q8. A factory plans to install a robotic arm 
permanently at one workstation for stable 
operation and better load handling. Based on the 
image, which type of robot installation is most 
suitable? / एक फैèटरी Ȟकसी एक कायǷĀथल पर ȨĀथर संचालन 
और बेहतर भार वहन Zमता के Ȣलए रोबोȜटक आमǷ को Āथायी ǫप 
से Āथाȟपत करना चाहती है। Ƞचİ के आधार पर, कौन-सा रोबोट 
इĀंटॉलेशन सबसे उपयुèत है? 

 
(a) Floor mounting / फशµ माउंɵटʗग 
(b) Wall painting / दʘवार पǊɵटʗग 
(c) Hand carrying / हाथ से उठाकर ले जाना 
(d) Ceiling fan fitting / छत पंखा ɪफɵटʗग 
Ans. a | Sol. : Floor mounting means fixing the robot 
securely on the floor so that it can work with stability, 
accuracy, and safety at a fixed location. This type of 
mounting is commonly used in industries where the 
robot handles continuous operations and heavier 
loads. / फशµ माउंɵटʗग का अथµ ह ैरोबोट को फशµ पर मजबूती से Ɂाɪपत 
करना, ताɪक वह एक ɪनɭȷत Ɂान पर ɧɁरता, सटʘकता और सुर³ा के 
साथ कायµ कर सके। इस Ēकार कʚ माउंɵटʗग का उपयोग उȡोगǖ मǊ 
सामाÊयतः वहाँ ɪकया जाता है जहाँ रोबोट लगातार कायµ करता है और 
अपे³ाकृत अɫधक भार संभालता है। 
Q9. What is the primary role of a robot controller 
in a robotic cell? / रोबोȜटक सेल मǽ रोबोट Ȟनयİंक कɷ मéुय 
भूȟमका èया होती है? 
(a) Hold the robot / रोबोट को पकड़ना 
(b) Cut the workpiece / कायµपीस को काटना 
(c) Process instructions and control robot movement / 
ɪनदǋशǖ को Ēोसेस करना और रोबोट कʚ गɪत को ɪनयंɪčत करना 
(d) Act as a backup system / बैकअप ɬस×टम के ƫप मǊ कायµ 
करना 
Ans. c | Sol. /ȶा¸या: The robot controller functions as 
the brain, executing programmed commands for 
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robot motion and operations. / रोबोट ɪनयčंक मɲ×तÖक कʚ 
तरह कायµ करता है और ĒोĀाम ɪकए गए ɪनदǋशǖ के अनुसार रोबोट कʚ 
गɪत और कायǘ को ɪनयंɪčत करता है। 
Q10. What is the use of a teach pendant in robotic 
systems? / रोबोȜटक ȢसĀटम मǽ टीच पǽडǽट का उपयोग èया है? 
(a) To measure temperature / तापमान मापने के ɬलए 
(b) To move and program the robot manually / रोबोट 
को मÊैयुअली चलाने और ĒोĀाम करने के ɬलए 
(c) To lift the robot / रोबोट उठाने के ɬलए 
(d) To record audio / ऑɪडयो ɨरकॉडµ करने के ɬलए 
Ans. b | Sol. /ȶा¸या: Teach pendants are handheld 
devices used by operators to manually control and 
program robot positions. / टʘच पǊडǊट एक हǍडहेȳ ɪडवाइस 
होता है ɮजससे ऑपरेटर रोबोट को मैÊयुअली कंĈोल और ĒोĀाम कर 
सकता है। 
Q11. Which tool helps the robot detect object 
positions and alignments? / कौन-सा उपकरण रोबोट को 
वĀतुआǽ कɷ ȨĀथȞत और संरेखण का पता लगाने मǽ मदद करता है? 
(a) Motor driver / मोटर Ċाइवर 
(b) Proximity sensor / समीपता सǊसर 
(c) Vision system / ɪवज़न ɬस×टम 
(d) Air compressor / एयर कंĒेसर 
Ans. c | Sol. /ȶा¸या: Vision systems use cameras and 
software to allow the robot to "see" and locate parts. 
/ ɪवज़न ɬस×टम कैमरǖ और सॉÌटवेयर का उपयोग करके रोबोट को व×तुएं 
"देखने" और उनकʚ ɧɁɪत ɪनधाµɨरत करने मǊ मदद करता है। 
Q12. In a robotic welding cell, what tool is 
customized based on welding type? / एक रोबोȜटक 
वȵेüड˷ग सेल मǽ कौन सा उपकरण वȵेüड˷ग ĵकार के आधार पर 
अनकूुȢलत Ȟकया जाता है? 
(a) Power supply / पावर सËलाई 
(b) Torch or welding end-effector / टॉचµ या वेɾȳʗग एंड 
इफे·टर 
(c) Linear actuator / रɯैखक ए·टुएटर 
(d) Load cell / लोड सेल 
Ans. b | Sol. /ȶा¸या: The welding tool must be 
configured for MIG, TIG, or spot welding as per the 
application. / वेɾȳʗग उपकरण को एɲËलकेशन के अनुसार MIG, 
TIG या Ƀॉट वेɾȳʗग के ɬलए कॉɰÊफ़गर ɪकया जाता है। 
Q13. Which robotic tool is used to track part 
presence in an assembly line? / असǽबली लाइन मǽ भाग 
कɷ उपȨĀथȞत को टǹैक करन ेके Ȣलए कौन-सा रोबोȜटक उपकरण 
उपयोग Ȟकया जाता है? 
(a) Motor relay / मोटर ɨरले 
(b) Limit switch or proximity sensor / ɬलɫमट ɲ×वच या 
समीपता सǊसर 
(c) Hydraulic cylinder / हाइĊोɬलक ɬसलǊडर 
(d) USB drive / यूएसबी Ċाइव 
Ans. b | Sol. /ȶा¸या: Proximity sensors detect nearby 
objects and confirm whether parts are present in the 
correct position. / समीपता सǊसर पास कʚ व×तुǧ का पता लगाते हǍ 
और पुɫȻ करते हǍ ɪक भाग सही ɧɁɪत मǊ हǍ या नहǁ। 
Q14. Which robotic cell component ensures human 
safety during robot operation? / रोबोट ऑपरेशन के 
दौरान मानव सुरZा सȞुनȣǊत करने वाला घटक कौन सा है? 
(a) Teach pendant / टʘच पǊडǊट 

(b) Vision system / ɪवजन ɬस×टम 
(c) Safety enclosure or fence / सुर³ा घेरा या बाड़ 
(d) Servo motor / सवǗ मोटर 
Ans. c | Sol. : Safety enclosures restrict access to the 
robot’s operating zone to prevent accidental contact. 
/ सुर³ा घेरे रोबोट के ऑपरेɵटʗग ³ेč तक पƘँच को सीɫमत करते हǍ ताɪक 
आकɲ×मक संपकµ  से बचा जा सके। 
Q15. What customization might be required in a 
robotic cell used for painting versus welding? / 
पǽȫट˷ग बनाम वेȵüड˷ग के Ȣलए उपयोग Ȟकए जाने वाले रोबोȜटक सेल 
मǽ कौन सा अनुकूलन आवþयक हो सकता है? 
(a) Change robot color / रोबोट का रंग बदलना 
(b) Replace end effector and update programming / 
एंड इफे·टर को बदलना और ĒोĀाɷमʗग को अपडेट करना 
(c) Increase robot weight / रोबोट का वजन बढ़ाना 
(d) Remove safety devices / सुर³ा उपकरणǖ को हटाना 
Ans. b | Sol. : Different tools and process parameters 
are needed based on the application, requiring task-
specific configuration. / अनĒुयोग के आधार पर ɪवɭभȪ उपकरण 
और Ēɪþया पैरामीटर कʚ आवÕयकता होती ह,ै ɮजससे कायµ-ɪवɬशȻ 
ɪवÊयास आवÕयक होता है। 
Q16. A robot is to be installed in a factory where 
floor space is limited, so the machine is fixed on a 
vertical surface. Based on the image, which 
mounting method is most suitable in this 
situation? / एक फैèटरी मǽ रोबोट को एेसी जगह Āथाȟपत करना 
है जहाँ फशǷ कɷ जगह कम है, इसȢलए मशीन को ऊôवाǷधर सतह पर 
लगाया जाता है। Ƞचİ के आधार पर, इस ȨĀथȞत मǽ कौन-सी माउंȫट˷ग 
Ȟवȡध सबसे उपयèुत है? 

 
(a) Wall mounting / वॉल माउंɵटʗग 
(b) Floor mounting / फशµ माउंɵटʗग 
(c) Palletizing / पैलेटाइɺजʗग 
(d) Painting / पǊɵटʗग 
Ans. a | Sol. : Wall mounting is used when a robot is 
fixed on a wall or vertical surface to save floor space 
and perform operations efficiently in limited areas. / 
वॉल माउंɵटʗग का उपयोग तब ɪकया जाता है जब रोबोट को दʘवार या 
ɪकसी ऊÉवाµधर सतह पर लगाया जाता है ताɪक फशµ कʚ जगह बचे और 
सीɫमत ³ेč मǊ कायµ कुशलतापूवµक ɪकया जा सके।  
Q17. Tool changers in robotic cells allow / रोबोȜटक 
सेल मǽ टूल चǽजर कɷ अनुमȞत होती है 
(a) Program upload / ĒोĀाम अपलोड 
(b) Fast switching between multiple tools / कई उपकरणǖ 
के बीच तेज़ ɲ×वɸचʗग 
(c) Voltage control / वोÒटेज ɪनयčंण 
(d) Operator replacement / ऑपरेटर ĒɪतɁापन 
Ans. b | Sol. : Tool changers help increase robot 
versatility for different tasks / टूल चǊजर रोबोट को ɪवɭभȪ 
कायǘ के ɬलए बƘपरकारी बनाते हǍ। 
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Learning Outcome | अȡधगम पțरणाम – 6 

6.1 Installation Check of Safety Measures and Safety Sensors | सुरZा उपायाǽ 
और सुरZा सǽसराǽ कɷ Āथापना जाँच 

 
Fig. 6.1: Detailed Overview of Robotic Cell Safety System Installation Check | रोबोȜटक सेल सुरZा ĵणाली 

Āथापना जाँच का ȞवĀतृत अवलोकन 
 

6.1.1 Introduction (Fig. 6.1) 
Safety is essential during installation and 
commissioning of an industrial robot. As per 
DGT/NCVT practice, all safety devices and sensors 
must be properly installed, aligned, wired, and tested 
before operation. Robots operate at high speed and 
high torque; hence improper installation may cause 
accidents, equipment damage, or production loss. 

6.1.1 पțरचय (Fig. 6.1) 
औȡोɪगक रोबोट कʚ Ɂापना और कमीशɶनʗग के दौरान सुर³ा अÆयंत 
आवÕयक है। DGT/NCVT Ēथाǧ के अनुसार, संचालन से पहले 
सभी सुर³ा उपकरणǖ और सǊसरǖ को सही Ēकार से Ɂाɪपत, 
संरेɯखत, वायɴरʗग कʚ गई और परी³ण ɪकया Ƙआ होना चाɪहए। 
रोबोट उǽ गɪत और उǽ टॉकµ  पर कायµ करत ेहǍ; अतः अनɬुचत 
Ɂापना Ƭघµटनाǧ, उपकरण ³ɪत, या उÆपादन हाɪन का कारण बन 
सकती है। 

6.1.2 Constructional Features   
The robot safety system consists of: 

 Emergency Stop (E-Stop) push buttons 
 Safety interlock door switches 
 Light curtains 
 Pressure-sensitive safety mats 
 Limit switches and proximity sensors 
 Safety PLC or Safety Relay 
 Protective fencing and guarding 

Key features: 
 Red mushroom-type E-Stop (normally closed 

contact) 
 Interlocked safety doors 
 Dedicated safety wiring (separate circuit) 
 Fail-safe design principle 
 Proper earthing and grounding 

6.1.2 ȞनमाǷणाòमक Ȟवशेषताएँ  
रोबोट सुर³ा Ēणाली मǊ ɪनÏनɬलɯखत शाɫमल होते हǍ: 
• इमरजǊसी ×टॉप (E-Stop) पशु बटन 
• सुर³ा इंटरलॉक डोर ɲ×वच 
• लाइट कटǋन 
• दबाव-संवेदʘ सुर³ा मैट 
• ɬलɫमट ɲ×वच और Ēॉɧ·सɫमटʘ सǊसर 
• सुर³ा PLC या सुर³ा ɨरल े
• सुर³ाÆमक फǊ ɸसʗग और गाʎडʗग 
मु¸य ɪवशषेताए:ँ 
• लाल मशƫम-Ēकार का E-Stop (सामाÊयतः बंद संपकµ ) 
• इंटरलॉ·ड सुर³ा दरवाज े
• समʂपʗत सुर³ा वायɴरʗग (अलग पɨरपथ) 
• फेल-सेफ ɪडज़ाइन ɬसȜांत 
• उɬचत अʐथʗग और Āाउंɶडʗग 
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6.1.3 Working Principle  
E-Stop cuts off power supply to servo drives 
instantly. 
Light curtain works on infrared beam interruption; 
beam break stops robot motion. 
Safety interlock switch stops operation when door 
opens. 
Limit switch prevents over-travel. 
Safety PLC/Safety Relay monitors all safety inputs 
and controls main contactor. 

6.1.3 कायǷ Ȣसƽातं  
E-Stop तुरंत सवǗ ĊाइÔस कʚ ɪवȡुत आपʂूतʗ को काट देता है। 
लाइट कटǋन अवर·त बीम के अवरोधन पर कायµ करता है; बीम टूटन े
पर रोबोट कʚ गɪत ƪक जाती है। 
सुर³ा इंटरलॉक ɲ×वच दरवाजा खलुन ेपर संचालन को रोक देता है। 
ɬलɫमट ɲ×वच अɫधक-गɪत/अɫधक-चलन को रोकता है। 
सुर³ा PLC/सुर³ा ɨरल ेसभी सुर³ा इनपुट कʚ ɪनगरानी करता है 
और मु¸य कॉÊटै·टर को ɪनयɪंčत करता है। 
 

6.1.4 Installation Check Procedure 
 Verify sensor mounting and alignment 
 Check wiring as per electrical schematic 
 Ensure proper earthing 
 Test E-Stop and light curtain 
 Check interlock door operation 
 Confirm safety relay indicators 
 Perform dry run 

6.1.4 Āथापना जाँच ĵȞħया 
• सǊसर माउंɵटʗग और संरेखण कʚ पुɫȻ करǊ 
• ɪवȡुत ×कʚमैɩटक के अनुसार वायɴरʗग कʚ जाचँ करǊ 
• उɬचत अʐथʗग सुɪनɭȷत करǊ 
• E-Stop और लाइट कटǋन का परी³ण करǊ 
• इंटरलॉक डोर के संचालन कʚ जाँच करǊ 
• सुर³ा ɨरले संकेतकǖ कʚ पुɫȻ करǊ 
• Ċाई रन करǊ 

6.1.5 Applications 
Used in welding cells, CNC tending, assembly lines, 
material handling, and packaging systems. 

6.1.5 अनĵुयोग 
वेɾȳʗग सेल, CNC टǊɶडʗग, असǊबली लाइनǖ, मैटेɨरयल हǍडɸलʗग और 
पैकेɺजʗग Ēणाɬलयǖ मǊ उपयोग ɪकया जाता है। 

6.1.6 Important Exam Points 
 Safety circuits are fail-safe. 
 E-Stop must disconnect power immediately. 

Installation check is mandatory before 
commissioning. 
 

6.1.6 महòवपूणǷ परीZा ȭब˷ǧ 
• सुर³ा पɨरपथ फेल-सेफ होते हǍ। 
• E-Stop को तुरंत ɪवȡुत आपʂूतʗ को ɪड×कन·ेट करना चाɪहए। 
• कमीशɶनʗग से पहले Ɂापना जाचँ अɪनवायµ है। 
 

6.2 Checking Hydraulic and Pneumatic Connections | हाइडǹोȢलक और õयूमȜेटक 
कनèेशनाǽ कɷ जाँच 

 
Fig. 6.2: Diagram of Hydraulic & Pneumatic Systems Installation and Connection Checks | हाइडǹोȢलक और 

õयूमȜेटक ȢसĀटम इĀंटॉलेशन और कनèेशन जाचँ का आरेख 
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6.2.1 Introduction (Fig. 6.2) 
In industrial robots, hydraulic and pneumatic 
systems are used for gripper operation, tool 
changing, clamping, and actuator movement. Proper 
installation checking ensures leak-free joints, correct 
pressure level, and safe commissioning as per 
DGT/NCVT workshop standards. 

6.2.1 पțरचय (Fig. 6.2) 
औȡोɪगक रोबोटǖ मǊ हाइĊोɬलक और Êयमूेɩटक Ēणाɬलयǖ का उपयोग 
ɪĀपर संचालन, टूल पɨरवतµन, ·लɽैȮʗग तथा ए·चएुटर कʚ गɪत के 
ɬलए ɪकया जाता है। उɬचत Ɂापना जाचँ से लीक-रɪहत जोड़ǖ, सही 
दाब ×तर तथा DGT/NCVT कायµशाला मानकǖ के अनुसार सुरɭ³त 
कमीशɶनʗग सुɪनɭȷत होती है। 

6.2.2 Constructional Features  
(A) Hydraulic System Components 
Hydraulic pump, oil reservoir, pressure relief valve, 
directional control valve, hydraulic cylinder, pressure 
gauge, oil filter, and high-pressure hoses. 
Characteristics: Uses oil as fluid, high force output, 
operating pressure up to 300 bar. 
[Image/Diagram: Hydraulic system layout showing 
pump, reservoir, control valve, cylinder, return line] 
(B) Pneumatic System Components 
Air compressor, FRL unit (Filter-Regulator-
Lubricator), solenoid valve, pneumatic cylinder, 
pressure gauge, tubing and fittings. 
Characteristics: Uses compressed air, clean and fast 
operation, pressure range 5–8 bar. 
[Image/Diagram: Pneumatic system layout showing 
compressor, FRL unit, solenoid valve, cylinder, 
exhaust] 

6.2.2 ȞनमाǷणाòमक Ȟवशेषताएँ  
(A) हाइडǹोȢलक ĵणाली के घटक 
हाइĊोɬलक पंप, ऑयल रेज़रवॉयर, Ēशेर ɨरलीफ वाÒव, डायरǸेनल 
कंĈोल वाÒव, हाइĊोɬलक ɬसलǊडर, Ēशेर गेज, ऑयल ɪफÒटर तथा 
उǽ-दाब होज़। 
ɪवशषेताए:ँ ďव के ƫप मǊ तेल का उपयोग, उǽ बल आउटपुट, कायµ 
दाब 300 बार तक। 
[ɬचč/आरेख: हाइĊोɬलक Ēणाली का लेआउट ɮजसमǊ पंप, 
रेज़रवॉयर, कंĈोल वाÒव, ɬसलǊडर, ɨरटनµ लाइन दशाµए गए हǖ] 
(B) õयूमेȜटक ĵणाली के घटक 
एयर कंĒेसर, FRL यɪूनट (ɪफ़Òटर-रेगलुेटर-ÒयɪूĔकेटर), सोलनॉइड 
वाÒव, Êयूमɩेटक ɬसलǊडर, Ēेशर गजे, Ȉूɶबʗग और ɪफɵटʗ¹स। 
ɪवशषेताए:ँ संपीɪड़त वाय ुका उपयोग, ×वǾ और तीě संचालन, दाब 
सीमा 5–8 बार। 
[ɬचč/आरेख: Êयमूेɩटक Ēणाली का लेआउट ɮजसमǊ कंĒेसर, FRL 
यɪूनट, सोलनॉइड वाÒव, ɬसलǊडर, ए¹जॉ×ट दशाµए गए हǖ] 

6.2.3 Working Principle 
Hydraulic System: 
Pump supplies pressurized oil. Control valve directs 
oil to cylinder. Cylinder converts hydraulic energy 
into mechanical motion. 
Pneumatic System: 
Compressed air passes through FRL. Solenoid valve 
controls airflow. Cylinder produces linear motion. 

6.2.3 कायǷ Ȣसƽातं 
हाइडǹोȢलक ĵणाली: 
पंप दाबय·ुत तले कʚ आपूʂतʗ करता है। कंĈोल वाÒव तेल को ɬसलǊडर 
कʚ ओर ɪनदǋɬशत करता है। ɬसलǊडर हाइĊोɬलक ऊजाµ को यांɪčक गɪत 
मǊ पɨरवʂतʗत करता है। 
õयूमेȜटक ĵणाली: 
संपीɪड़त वायु FRL से होकर गुजरती है। सोलनॉइड वाÒव वाय ुĒवाह 
को ɪनयɪंčत करता है। ɬसलǊडर रɯैखक गɪत उÆपȪ करता है। 

6.2.4 Installation Check Procedure 
• Inspect hoses and pipes for cracks or wear. 
• Tighten fittings properly. 
• Check pressure rating of components. 
• Verify valve connections as per schematic. 
• Check oil level (hydraulic). 
• Drain moisture from FRL (pneumatic). 
• Perform leakage test (soap solution for air). 
• Confirm correct pressure gauge reading and 
actuator movement. 

6.2.4 Āथापना जाँच ĵȞħया 
• होज़ और पाइपǖ मǊ दरार या ɫघसाव कʚ जाचँ करǊ। 
• ɪफɵटʗ¹स को सही Ēकार से कसǊ। 
• घटकǖ कʚ दाब रेɵटʗग कʚ जाचँ करǊ। 
• योजनाÆमक आरखे के अनुसार वाÒव कनǸेनǖ का सÆयापन करǊ। 
• तेल ×तर कʚ जाचँ करǊ (हाइĊोɬलक)। 
• FRL से नमी ɪनकालǊ (Êयमूेɩटक)। 
• लीक परी³ण करǊ (वायु के ɬलए साबुन घोल)। 
• सही Ēेशर गेज रीɶडʗग और ए·चएुटर कʚ गɪत कʚ पुɫȻ करǊ। 

6.2.5 Applications 
Hydraulic systems: Heavy load robots, pressing 
operations. 
Pneumatic systems: Pick and place, packaging, 
sorting lines. 

6.2.5 अनĵुयोग 
हाइĊोɬलक Ēणाɬलया:ँ भारी भार वाल ेरोबोट, Ēेɸसʗग संचालन। 
Êयूमेɩटक Ēणाɬलयाँ: ɪपक एडं Ëलसे, पैकेɺजʗग, सॉʍटʗग लाइनǊ। 
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MCQ's | बǯȞवकüपीय ĵǌ 

Q1. What is the first step before starting a robot 
installation? / रोबोट Āथापना शुǫ करने से पहले पहला कदम 
èया है? 
(a) Switch on the controller / ɪनयčंक चालू करना 
(b) Read safety guidelines / सुर³ा ɩदशाɪनदǋश पढ़ना 
(c) Connect welding torch / वेɾȳʗग टॉचµ जोड़ना 
(d) Start programming / ĒोĀाɷमʗग शƫु करना 
Ans. b | Sol. : Safety guidelines help prevent accidents 
and ensure proper setup. / सुर³ा ɩदशाɪनदǋश Ƭघµटनाǧ को 
रोकने और सही Ɂापना सुɪनɭȷत करने मǊ मदद करते हǍ। 
Q2. Which sensor is commonly used to detect 
object presence? / वĀतु कɷ उपȨĀथȞत का पता लगान ेके Ȣलए 
सामाõयतः कौन सा सǽसर उपयोग Ȟकया जाता है? 
(a) Proximity sensor / Ēॉɧ·सɫमटʘ सǊसर 
(b) Light sensor / लाइट सǊसर 
(c) Temperature sensor / तापमान सǊसर 
(d) Pressure sensor / दबाव सǊसर 
Ans. a | Sol. : Proximity sensors detect nearby objects 
without physical contact. / Ēॉɧ·सɫमटʘ सǊसर व×तु को ɪबना 
संपकµ  के पहचानता है। 
Q3. What is used to measure voltage at robot 
terminals? / रोबोट टɌम˷नलाǽ पर वोüटेज मापन ेके Ȣलए èया 
उपयोग Ȟकया जाता है? 
(a) Clamp meter / ·लǍप मीटर 
(b) Megger / मेगर 
(c) Multimeter / मÒटʘमीटर 
(d) Oscilloscope / ऑɧ×सलो×कोप 
Ans. c | Sol. : Multimeters check voltage, current, and 
continuity during electrical installation. / मÒटʘमीटर ɪवȡुत 
Ɂापना के दौरान वोÒटेज, करंट और ɪनरंतरता कʚ जांच करता है। 
Q4. Which safety measure ensures robot stops 
when human enters workspace? / कौन सी सुरZा 
ǉवĀथा यह सुȞनȣǊत करती है Ȟक मानव के ĵवेश पर रोबोट Ǫक 
जाए? 
(a) Proximity sensor / Ēॉɧ·सɫमटʘ सǊसर 
(b) Safety light curtain / सेÌटʘ लाइट कटµन 
(c) Speed sensor / Ƀीड सǊसर 
(d) Limit switch / ɬलɫमट ɲ×वच 
Ans. b | Sol. : Safety light curtains detect entry and 
signal the robot to stop. / सेÌटʘ लाइट कटµन Ēवेश को 
पहचानती है और रोबोट को ƪकने का संकेत देती है। 
Q5. Mechanical installation of a robot includes 
checking / रोबोट कɷ यांȞİक Āथापना मǽ Ȟकसकɷ जाचं शाȟमल 
होती है 
(a) Software code / सॉòटवेयर कोड 
(b) Gear alignment, bolts, and frame mounting / ɪगयर 
संरेखण, बोÒट और ēेम माउंɵटʗग 
(c) Network IP address / नटेवकµ  IP पता 
(d) Operator ID / ऑपरेटर पहचान 
Ans. b | Sol. : Mechanical installation ensures all 
moving parts and mountings are securely in place / 
यांɪčक Ɂापना यह सुɪनɭȷत करती है ɪक सभी गɪतशील भाग और 
माउंɵटʗग सुरɭ³त ƫप से लगाए गए हǖ। 

Q6. Limit switches in robotic arms are used to / 
रोबोȜटक भुजाआǽ मǽ Ȣलȟमट ȦĀवच का उपयोग होता है 
(a) Increase motor speed / मोटर गɪत बढ़ाने के ɬलए 
(b) Define movement limits / गɪत कʚ सीमाएं ɪनधाµɨरत करने के 
ɬलए 
(c) Turn on cooling fans / कूɸलʗग फैन चालू करने के ɬलए 
(d) Display warnings / चेतावनी ɩदखाने के ɬलए 
Ans. b | Sol. : Limit switches stop the robot from 
moving beyond safe mechanical limits / ɬलɫमट ɲ×वच 
रोबोट को सुरɭ³त यांɪčक सीमाǧ से आगे बढ़ने से रोकते हǍ। 
Q7. Robot base must be installed on a / रोबोट का 
आधार Āथाȟपत Ȟकया जाना चाȝहए 
(a) Plastic sheet / Ëलाɰ×टक शीट 
(b) Level and firm foundation / समतल और मजबूत नǁव 
(c) Wooden pallet / लकड़ी कʚ पैलेट 
(d) Moving belt / गɪतशील बेÒट 
Ans. b | Sol. : A stable base ensures precision and 
prevents vibration during operation / एक ɧɁर आधार 
सटʘकता सुɪनɭȷत करता है और संचालन के दौरान कंपन को रोकता है। 
Q8. A production unit wants to convert electrical 
energy into mechanical motion to run a conveyor 
system. Based on the image, which device is most 
suitable for this purpose? / एक उòपादन इकाइǷ कõवेयर 
ȢसĀटम चलाने के Ȣलए Ȟवǂुत ऊजाǷ को यांȞİक गȞत मǽ बदलना 
चाहती है। Ƞचİ के आधार पर, इस कायǷ के Ȣलए कौन-सा उपकरण 
सबसे उपयèुत है? 

 
(a) Electric motor / इलɧे·Ĉक मोटर 
(b) Welding electrode / वɾेȳʗग इले·Ĉोड 
(c) Hand file / हǍड फाइल 
(d) Paint brush / पǊट Ĕश 
Ans. a | Sol. : An electric motor converts electrical 
energy into mechanical energy and is commonly used 
to drive machines such as conveyors, pumps, fans, 
and industrial equipment. Therefore, it is the most 
suitable device for running a conveyor system. / 
इलɧे·Ĉक मोटर ɪवȡुत ऊजाµ को याɪंčक ऊजाµ मǊ पɨरवʂतʗत करती है और 
इसका उपयोग सामाÊयतः कÊवेयर, पंप, पंखे तथा औȡोɪगक मशीनǖ को 
चलाने मǊ ɪकया जाता है। इसɬलए कÊवेयर ɬस×टम चलाने के ɬलए यह 
सबसे उपयु·त उपकरण है। 
Q9. What is the first step before beginning any 
mechanical installation of an industrial robot? / 
Ȟकसी औǂोȞगक रोबोट कɷ याȞंİक Āथापना शुǫ करने से पहले 
पहला कदम èया होना चाȝहए? 
(a) Power on the robot / रोबोट को चालू करना 
(b) Wear appropriate PPE and verify lockout/tagout / 
उपयु·त PPE पहनना और लॉकआउट/टैगआउट कʚ पुɫȻ करना 
(c) Start programming / ĒोĀाɷमʗग शƫु करना 
(d) Call a supervisor / पयµवे³क को बुलाना 
Ans. b | Sol. /ȶा¸या: Safety comes first; PPE and LOTO 
prevent accidents during installation. / सुर³ा पहले आती 
है; PPE और LOTO Ɂापना के दौरान Ƭघµटनाǧ को रोकते हǍ। 
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Q10. What does a green tag in a lockout/tagout 
procedure usually indicate? / लॉकआउट/टैगआउट 
ĵȞħया मǽ हरे टैग का सामाõयतः èया अथǷ होता है? 
(a) System under maintenance / Ēणाली रखरखाव मǊ ह ै
(b) Ready for operation / संचालन के ɬलए तैयार 
(c) System locked permanently / Ēणाली Ɂायी ƫप से लॉक 
ह ै
(d) Not in use / उपयोग मǊ नहǁ 
Ans. b | Sol. /ȶा¸या: Green tags often indicate 
equipment is safe and ready for startup. / हरे टैग यह 
दशाµते हǍ ɪक उपकरण सुरɭ³त और चालू करने के ɬलए तैयार है। 
Q11. During installation, what must be checked in 
the robot base bolts? / Āथापना के दौरान रोबोट बेस बोüट मǽ 
èया जांचना आवþयक है? 
(a) Their size only / केवल उनका आकार 
(b) Tightness and torque specification / कसाव और टॉकµ  
ɪवɪनदǋश 
(c) Paint color / रंग 
(d) Brand name / Ĕांड का नाम 
Ans. b | Sol. /ȶा¸या: Incorrect torque can lead to 
instability or damage during operation. / गलत टॉकµ  से 
संचालन के दौरान अɧɁरता या ³ɪत हो सकती है। 
Q12. What should be done if the robot arm is 
misaligned after installation? / यȝद Āथापना के बाद 
रोबोȜटक आमǷ गलत संरेȥखत है, तो èया Ȟकया जाना चाȝहए? 
(a) Force it manually / जबरद×ती ɪहलाना 
(b) Restart the system / ɬस×टम को पुनः चालू करना 
(c) Calibrate the axis again / अ³ǖ को पुनः कैɬलĔेट करना 
(d) Paint over it / उस पर पǊट करना 
Ans. c | Sol. /ȶा¸या: Recalibrating the axis ensures 
accurate position tracking. / अ³ को पुनः कैɬलĔेट करने से 
सटʘक ɧɁɪत Ĉैɶकʗग सɪुनɭȷत होती है। 
Q13. Before powering a robot for the first time, 
what must be confirmed? / रोबोट को पहली बार चालू 
करने से पहले èया पȟुǐ करना आवþयक है? 
(a) That it is fully painted / ɪक वह पूरी तरह से पǊट ɪकया गया है 
(b) That all tools are attached / सभी टूÒस जुड़े Ƙए हǍ 
(c) All mechanical and electrical connections are 
complete and safe / सभी याɪंčक और ɪवȡुत कनǸेन पूणµ और 
सुरɭ³त हǍ 
(d) That it’s stored in a box / ɪक यह एक बॉ·स मǊ रखा गया ह ै
Ans. c | Sol. /ȶा¸या: Verifying connections prevents 
damage, malfunction, or safety hazards. / कनǸेन कʚ 
पɫुȻ करने से ³ɪत, खराबी या सुर³ा जोɯखम से बचा जा सकता है। 
Q14. What is the primary purpose of installing limit 
switches on robot joints? / रोबोट जोड़ पर Ȣलȟमट ȦĀवच 
लगाने का मéुय उƻþेय èया है? 
(a) Increase flexibility / लचीलापन बढ़ाना 
(b) Define motion limits to avoid over-travel / ओवर-
Ĉैवल से बचने के ɬलए गɪत सीमा ɪनधाµɨरत करना 
(c) Control temperature / तापमान ɪनयंɪčत करना 
(d) Display robot name / रोबोट का नाम ɩदखाना 
Ans. b | Sol. : Limit switches prevent damage by 
restricting movement beyond mechanical boundaries. 
/ ɬलɫमट ɲ×वच यांɪčक सीमाǧ से परे गɪत को रोककर ³ɪत से बचाते हǍ। 
Q15. Why is it necessary to perform homing of all  

robot axes after installation? / Āथापना के बाद सभी 
रोबोट अZाǽ का होȮम˷ग करना èयाǽ आवþयक है? 
(a) To decorate the robot / रोबोट को सजाने के ɬलए 
(b) To define origin positions for motion control / गɪत 
ɪनयčंण के ɬलए मूल ɧɁɪत को पɨरभाɪषत करने के ɬलए 
(c) To increase arm length / भुजा कʚ लंबाई बढ़ाने के ɬलए 
(d) To save electricity / ɪबजली बचाने के ɬलए 
Ans. b | Sol. : Homing sets the reference for accurate 
path planning and safety coordination. / होɷमʗग सटʘक पथ 
योजना और सुर³ा समÊवय के ɬलए संदभµ ɪनधाµɨरत करता है। 
Q16. An operator observes that the oil in a 
hydraulic machine is contaminated with dust and 
metal particles. Based on the image, which 
component should be checked or replaced first to 
protect the machine system? / एक ऑपरेटर देखता है Ȟक 
हाइडǹोȢलक मशीन का तेल धूल और धातु कणाǽ से Ǩȟषत हो गया है। 
Ƞचİ के आधार पर, मशीन ĵणाली कɷ सुरZा के Ȣलए सबसे पहले 
Ȟकस घटक कɷ जांच या बदलना चाȝहए? 
(a) Oil filter / तेल ɪफ़Òटर 
(b) Paint nozzle / पǊट नोज़ल 
(c) Welding torch / वेɾȳʗग टॉचµ 
(d) Drill chuck / ɪĊल चक 

 
Ans. A Sol. : The oil filter removes contaminants such 
as dust, dirt, and metal particles from hydraulic oil. A 
clogged or damaged filter can allow contaminants to 
circulate through the system, causing wear and 
damage to hydraulic components./तेल ɪफ़Òटर हाइĊोɬलक 
तेल से धूल, गंदगी और धातु कणǖ जैसे Ēƭषकǖ को हटाता है। यɩद ɪफ़Òटर 
जाम या ³ɪतĀ×त हो जाए, तो ये कण पूरे ɬस×टम मǊ घमूकर हाइĊोɬलक 
घटकǖ को नुकसान पƘँचा सकते हǍ।  
Q17. Safety light curtains in a robotic cell are used 
to / रोबोȜटक सेल मǽ सुरZा लाइट कटǿन का उपयोग होता है 
(a) Cool the area / ³ेč को ठंडा करने के ɬलए 
(b) Detect human entry into danger zones / खतरे वाले 
³ेč मǊ मानव Ēवेश का पता लगाने के ɬलए 
(c) Control robot speed / रोबोट गɪत ɪनयंɪčत करने के ɬलए 
(d) Store data / डेटा ×टोर करने के ɬलए 
Ans. b | Sol. : Light curtains shut down robot motion if 
beams are interrupted / लाइट कटǋन यɩद बीम अवƪȜ हो जाए 
तो रोबोट कʚ गɪत को बंद कर देते हǍ। 
Q18. What could cause electrical noise in robot 
signal cables? / रोबोट Ȣसêनल केबल मǽ Ȟवǂुत शोर का कारण 
èया हो सकता है? 
(a) Over-tightened bolts / अÆयɫधक कसे Ƙए बोÒट 
(b) Poor shielding and grounding / खराब शीɾȳʗग और 
Āाउंɶडʗग 
(c) ainted surface / पǊट कʚ गई सतह 
(d) Extra lubrication / अɪतɨर·त ɬचकनाई 
Ans. b | Sol. : Unshielded or poorly grounded cables 
pick up interference, affecting signal quality. / ɪबना 
शीɾȳʗग या खराब Āाउंɶडʗग वाली केबल ह×त³ेप ĒाËत करती हǍ, ɮजससे  
ɬस¹नल गुणवȒा Ēभाɪवत होती है। 
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