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Instructions:
1. Attempt all questions.
2. Make Suitable assumptions wherever necessary.
3. Figures to the right indicate full marks.
4. Use of simple calculators and non-programmable scientific calculators are
permitted.
5. English version is authentic.

Marks
Q.1 (a) Define Robotics and Robotics Arm Manipulators. 03

 (અ) રોબો�ટ�સ અને રોબો�ટ�સ આમ
 મે�ન��ુલેટસ
ન ે�યા�યા�યત કરો. ૦૩
 (b) Describe the characteristics and applications of medical Robotics

arms.
04

 (બ) મે�ડકલ રોબો�ટ�સ આ�સ
ની લા��ણકતાઓ અને એ#�લકેશ%સ&ું વણ
ન કરો. ૦૪
 (c) Describe the basic components of a robotics arm manipulators. 07

 (ક) રોબો�ટ�સ આમ
 મે�ન��ુલેટસ
ના )ૂળ,ૂત ઘટકો&ુ ંવણ
ન કરો. ૦૭
 OR
 (c) Explain each types of robotics manipulators based on structure ,

mobility and function.
07

 (ક) બંધારણ ,મો/બલીટ0 અને કાય
  આધ�રત બધા રોબો�ટ�સ આમ
 ના   1કાર &ુ
વણ
ન કરો.

૦૭

Q.2 (a) Prepare list the advantages and limitations of different joint and
linkage configuration.

03

 (અ) �વ�વધ સં�ુ�ત અને જોડાણ 3પરેખાંકનના ફાયદા અને મયા
દાઓની 8ૂ�ચ તૈયાર કરો. ૦૩
 (b) Describe gear system and transmission system  with diagram. 04

 (બ)આકૃ�ત સાથે ગીયર /સ>ટમ અને ?ા%સ�મશન /સ>ટમ&ું વણ
ન કરો. ૦૪
 (c) Describe different types of End effectors and gripper with

advantages and limitations.
07

 (ક) �વ�વધ 1કારના એ%ડ ઇફે�ટસ
 અને �Aપર&ું ફાયદા અને મયા
દાઓ સાથે વણ
ન કરો. ૦૭
 OR
 (a) Prepare list  different types of joints with diagram. 03

 (અ)આકૃતી સાથે �વ�વધ 1કારના જોઇ%ટ ની યાદ0 તૈયાર કરો. ૦૩

 (b) Describe different types of gear used in robotics arm manipulators. 04

Page 1 of 3



 (બ) રોબો�ટ�સ આમ
 મેની��ુલેટર  માં વપરાતા �વ�વધ �ગયર &ુ વણ
ન કરો. ૦૪

 (c) Describe different actuator system and comparison of actuation
system.

07

 (ક) �વ�વધ એ�B�ુએટર /સ>ટમ વણ
ન કરો. અને એ�B�ુએશન /સ>ટમની Cુલના કરો. ૦૭
Q.3 (a) Define control system in robotics arm manipulators . 03

 (અ) રોબો�ટ�સ આમ
 મે�ન��ુલેટસ
માં �નયંDણ /સ>ટમને �યા�યા�યત કરો. ૦૩
 (b) Distinguish between open loop and closed loop control system in

robotics arm manipulators.
04

 (બ) રોબો�ટ�સ આમ
 મે�ન��ુલેટસ
માં ઓપન Eૂપ અને �લોઝ Eૂપ ક%?ોલ /સ>ટમ
વBચેનો તફાવત જણાવો.

૦૪

 (c) Explain the principle of feedback systems and their importance in
control system.

07

 (ક) �નયંDણ 1ણાલીમાં ફ0Gબેક /સ>ટમ નો /સHાIત અને  તેમ&ું મહKવ સમLવો. ૦૭
 OR
 (a) Define importance of control system in robotics arm manipulators. 03

 (અ) રોબો�ટ�સ આમ
 મે�ન��ુલેટસ
માં �નયંDણ /સ>ટમના મહKવને �યા�યા�યત કરો. ૦૩

 (b) Explain types of sensor used in robotics arm manipulators with
applications.

04

 (બ)એ#�લકેશનો સાથે રોબો�ટ�સ આમ
 મે�ન��ુલેટસ
માં ઉપયોગમાં લેવાતા સે%સરના 1કારો
સમLવો.

૦૪

 (c) Explain PID control algorithm  and its application  in robotics. 07

 (ક)  રોબો�ટ�સમા ં પીઆઈડO �નયંDણ અPગો�રધમ અને તેની એ#�લકેશન સમLવો. ૦૭
Q.4 (a) Identify basic programming language used  in robotics 03

 (અ) રોબો�ટ�સમા ંવપરાતી )ૂળ,ૂત 1ોAાQમRગ ભાષાન ેઓળખો. ૦૩
 (b) Explain graphical user interfaces in programming robotics arm

manipulators.
04

 (બ) રોબો�ટ�સ આમ
 મે�ન��ુલેટસ
 ના  1ોAાQમRગમાં Aા�ફકલ �ુઝર ઇ%ટરફેસ
 સમLવો.

૦૪

 (c) Describe the basic components of a teach pendent. 07

 (ક) ટ0ચ પે%ડ%ટના )ૂળ,ૂત ઘટકો&ું વણ
ન કરો. ૦૭
 OR
 (a) Define basic features of programming languages. 03

 (અ) )ૂળ,ૂત 1ોAાQમRગ ભાષાઓની લા��ણકતાઓ �યા�યા�યત કરો. ૦૩
 (b) Describe different Programming software that enable GUI based

programming for Robotics arm.
04

 (બ) જે રોબો�ટ�સ હાથ માટે U�ુઆઈ આધા�રત 1ોAાQમRગને સ�મ કરે છે
તે �વ�વધ 1ોAાQમRગ સોWટવેર&ું વણ
ન કરો. 

૦૪

 (c) Describe safety precaution and troubleshooting  as per ISO 10218
and OSHA regulation.

07
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 (ક) ISO 10218 અને OSHA �નયમન )ુજબ સલામતીની સાવચેતી અને સમ>યા �નવારણ&ું વણ
ન
કરો.

૦૭

Q.5 (a) Identify industrial applications of robotics arm manipulators. 03

 (અ) રોબો�ટ�સ આમ
 મે�ન��ુલેટસ
ના ઔYો�ગક એપલીકેશન  ઓળખો. ૦૩

 (b) Describe various medical and service applications of robotics arm manipulators. 04
 (બ) રોબો�ટ�સ આમ
 મે�ન��ુલેટસ
ની �વ�વધ તબીબી અને સZવRસ એ#�લકેશનો&ુ ંવણ
ન કરો. ૦૪
 (c) Explain the importance of troubleshooting in maintaining  robotics

arm manipulators.
07

 (ક) રોબો�ટ�સ આમ
 મે�ન��ુલેટસ
ન ેLળવવામા ંસમ>યા�નવારણ&ું મહKવ સમLવો. ૦૭
 OR
 (a) Prepare list the  advantages of using robotics arm manipulators in

industrial applications.
03

 (અ)ઓYો�ગક કાય
[મોમાં રોબો�ટ�સ આમ
 મે�ન��ુલેટસ
નો ઉપયોગ કરવાના ફાયદાની 8ૂ�ચ તૈયાર કરો. ૦૩
 (b) Explain a maintenance schedule and troubleshooting plan for a

robotics arm manipulators.
04

 (બ) રોબો�ટ�સ આમ
 મે�ન��ુલેટસ
 માટે Lળવણી&ું સમયપDક અને સમ>યા�નવારણ યોજના સમLવો. ૦૪
 (c) Describe emerging trends and developments in robotics arm

manipulators.
07

 (ક) રોબો�ટ�સ આમ
 મે�ન��ુલેટસ
માં ઉભરતા ઇમર\જRગ ?]ડ  અને �વકાસ&ું વણ
ન કરો. ૦૭

***
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