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Subject Code: BOE093  

0Roll No: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
 

BTECH 

(SEM. VIII) THEORY EXAMINATION 2025-26 

AUTOMATION AND ROBOTICS 

TIME: 3 HRS M.MARKS: 70 

Note:  1. Attempt all Sections. If require any missing data; then choose suitably. 

SECTION A 
1. Attempt all questions in brief.        2x7 = 14 

(a) Discuss the benefits of pneumatic systems in automation. 

स्वचालन में वायवीय प्रणाललय ों के लाभ ों पर चचाा करें । 
CO-1 K1 

(b) Classify automatic transfer machines. स्वचाललत स्थानाोंतरण मशीन ों का वर्गीकरण करें । CO-2 K1 

(c) Explain forward and inverse kinematics. अग्रर्गामी और वु्यत्क्रम र्गलतकी की व्याख्या कीलिए। CO-3 K1 

(d) Explain the difference between active and passive grippers. 

एक्टिव और पैलिव लग्रपर के बीच अोंतर स्पष्ट कीलिए। 
CO-4 K1 

(e) Write two applications of robots in welding and assembly operations. 

वेक्टडोंर्ग और अिेंबली कायों में र ब ट के द  अनुप्रय र्ग ललक्टिए। 
CO-5 K1 

(f) Define automation. स्वचालन क  पररभालित करें . CO-1 K1 

(g) Explain the design of single model production lines. 

लिोंर्गल मॉडल प्र डक्शन लाइन ों के लडिाइन की व्याख्या कीलिए। 
CO-2 K1 

SECTION B 
2. Attempt any three of the following:        7 x 3 = 21 

(a) Explain the different types of automation. Discuss fixed automation, programmable 

automation, and flexible automation with examples. 

स्वचालन के लवलभन्न प्रकार ों की व्याख्या कीलिए। उदाहरण ों िलहत लनलित स्वचालन, प्र ग्राम करने 

य ग्य स्वचालन और लचीले स्वचालन पर चचाा कीलिए। 

CO-1 K3 

(b) Explain manufacturing automation. Discuss its importance and applications in modern 

manufacturing industries. 

लवलनमााण स्वचालन की व्याख्या कीलिए। आधुलनक लवलनमााण उद्य र्ग ों में इिके महत्व और 

अनुप्रय र्ग ों पर चचाा कीलिए। 

CO-2 K3 

(c) Explain different robot coordinate systems and their importance in robot motion and 

control.  

र ब ट की लवलभन्न िमन्वय प्रणाललय ों और र ब ट की र्गलत और लनयोंत्रण में उनके महत्व की व्याख्या 

करें । 

CO-3 K3 

(d) Describe servo motors and stepper motors used in robotic systems and compare their 

performance.  

र ब लटक प्रणाललय ों में उपय र्ग ह ने वाले िवो म टिा और से्टपर म टिा का वणान करें  और उनके 

प्रदशान की तुलना करें । 

CO-4 K3 

(e) 1. Discuss various applications of robots in manufacturing, including material handling 

and machine loading/unloading. 

लवलनमााण में र ब ट के लवलभन्न अनुप्रय र्ग ों पर चचाा करें , लिनमें िामग्री की आवािाही और मशीन 

द्वारा ल लडोंर्ग/अनल लडोंर्ग शालमल हैं। 

CO-5 K3 
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SECTION C 
3. Attempt any one part of the following:       7 x 1 = 7 

(a) Explain the basic elements of an automated system. Describe power, program of 

instructions, and control systems. 

स्वचाललत प्रणाली के मूलभूत तत्व ों की व्याख्या कीलिए। लवद्युत शक्टि, लनदेश कायाक्रम और 

लनयोंत्रण प्रणाललय ों का वणान कीलिए। 

CO-1 K3 

(b) Discuss fluid power systems used in automation. Compare hydraulic systems and 

pneumatic systems on the basis of performance and applications. 

स्वचालन में प्रयुि द्रव लवद्युत प्रणाललय ों पर चचाा कीलिए। प्रदशान और अनुप्रय र्ग ों के आधार 

पर हाइडर  ललक प्रणाललय ों और वायवीय प्रणाललय ों की तुलना कीलिए। 

CO-1 K3 

4. Attempt any one part of the following:       7 x 1 = 7 

(a) Describe automated flow lines in manufacturing systems. Explain single model, batch 

production and mixed model production systems with suitable examples. 

लवलनमााण प्रणाललय ों में स्वचाललत प्रवाह लाइन ों का वणान कीलिए। उपयुि उदाहरण ों के िाथ 

एकल मॉडल, बैच उत्पादन और लमलित मॉडल उत्पादन प्रणाललय ों की व्याख्या कीलिए। 

CO-2 K3 

(b) Explain multimodel and mixed-model production lines. Compare them with single 

model production lines. 

बहु-मॉडल और लमलित-मॉडल उत्पादन लाइन ों की व्याख्या कीलिए। इनकी तुलना एकल-मॉडल 

उत्पादन लाइन ों िे कीलिए। 

CO-2 K3 

5. Attempt any one part of the following:       7 x 1 = 7 

(a) Describe homogeneous transformations and Denavit-Hartenberg (D-H) notation used in 

robot kinematics.  

र ब ट की र्गलतकी में प्रयुि िमरूप रूपाोंतरण ों और डेनालवत-हाटेनबर्गा (डी-एच) िोंकेतन का 

वणान कीलिए। 

CO-3 K3 

(b) Classify robots on the basis of geometry and control classification. Explain each type 

with suitable applications. 

र ब ट ों क  ज्यालमलत और लनयोंत्रण वर्गीकरण के आधार पर वर्गीकृत करें । प्रते्यक प्रकार क  

उपयुि अनुप्रय र्ग ों के िाथ िमझाएों । 

CO-3 K3 

6. Attempt any one part of the following:       7 x 1 = 7 

(a) Explain the working and applications of rack and pinion, lead screws, and ball bearings 

in robotic systems.  

र ब लटक प्रणाललय ों में रैक और लपलनयन, लीड सू्क्र और बॉल लबयररोंर्ग की कायाप्रणाली और 

अनुप्रय र्ग ों की व्याख्या करें । 

CO-4 K3 

(b) Describe the construction and working of robotic grippers. Explain the design 

considerations for gripper mechanism. 

र ब लटक लग्रपर की िोंरचना और कायाप्रणाली का वणान कीलिए। लग्रपर तोंत्र के ललए लडिाइन 

िोंबोंधी बात ों क  स्पष्ट कीलिए। 

CO-4 K3 

7. Attempt any one part of the following:       7 x 1 = 7 

(a) 2. Explain the concept of robot cell design and control, including safety and efficiency 

considerations. 

र ब ट िेल लडिाइन और लनयोंत्रण की अवधारणा क  िुरक्षा और दक्षता िोंबोंधी लवचार ों िलहत स्पष्ट करें । 

CO-5 K3 

(b) 3. Discuss the limitations of robots in processing operations and factors affecting their 

performance. 

प्रिोंस्करण कायों में र ब ट ों की िीमाओों और उनके प्रदशान क  प्रभालवत करने वाले कारक ों पर 

चचाा करें । 

CO-5 K3 

 


