
 1 

Seat No. / Enrolment No.:  

 

GUJARAT TECHNOLOGICAL UNIVERSITY 
Diploma Engineering – SEMESTER – 6– EXAMINATION – Summer-2026 

 

Subject Code: 4361906 Date: 22-05-2026 

Subject Name: Robotics and Industrial Automation 

Time: 10:30 AM TO 01:00 PM Total Marks: 70 
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 Robot and Robotics. 03 

પ્રશ્ન.1 (અ) રોબોટ અને રોબોટટક્સ વ્યાખ્યાયયત કરો. ૦૩ 

 (b) Explain different components of robots with neat sketch. 04 

 (બ) સઘુડ સ્કેચ સાથે રોબોટ્સના યિયિધ ઘટકો સમજાિો. 
 

૦૪ 

 (c) Explain various methods to program the Robot’s work cycle. 07 

 (ક) રોબોટના કાયયચક્રને પ્રોગ્રામ કરિાની યિયિધ પદ્ધયતઓ સમજાિો. ૦૭ 

  OR  

 (c) Explain Robot Programming language in detail. 07 

 (ક) રોબોટ પ્રોગ્રાયમિંગ ભાષાને યિગતિાર સમજાિો. ૦૭ 

Q.2 (a) Define actuator and end effector. 03 

પ્રશ્ન.2 (અ) એક્ટયએુટર અને એન્ડ ઇફેક્ટરને વ્યાખ્યાયયત કરો. ૦૩ 

 (b) Describe selection factor of grippers and actuators. 04 

 (બ) ગ્રગ્રપસય અને એક્ટયએુટરના પસદંગી પટરબળનુ ંિર્યન કરો. ૦૪ 

 (c) Illustrate various magnetic grippers in detail. 07 

 (ક) યિયિધ ચુબંકીય ગ્રગ્રપસયન ેયિગતિાર સમજાિો. ૦૭ 

  OR  

Q.2 (a) State the advantages and disadvantages of pneumatic grippers. 03 

પ્રશ્ન.2 (અ) ન્યમેુટટક ગ્રગ્રપસયના ફાયદા અને ગેરફાયદા જર્ાિો. ૦૩ 

 (b) Differentiate between stepper, servo and induction motor. 04 

 (બ) સ્ટેપર, સિો અને ઇન્ડક્શન મોટર િચ્ચે તફાિત આપો. ૦૪ 

 (c) Illustrate various electrical actuators in detail. 07 

 (ક) યિયિધ ઇલેક્ટ્ક્િકલ એક્ટયએુટરને યિગતિાર સમજાિો. ૦૭ 

Q. 3 (a) Describe various types of robotic joint.  03 

પ્રશ્ન.3 (અ) યિયિધ પ્રકારના રોબોટટક જોઈન્ટનુ ંિર્યન કરો. ૦૩ 

 (b) Explain different types of kinematic chain. 04 

 (બ) યિયિધ પ્રકારની કાઇનેમેટટક ચેઇન સમજાિો. ૦૪ 

 

(c) The coordinates of a point Pabc = (5,3,4)T in the body coordinate frame OABC are 

rotated through 450 about OZ axis. Determine the coordinates of the vector Pxyz with 

reference to base reference coordinate frame. 

07 
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(ક) બોડી કોઓટડિનેટ ફે્રમ OABC મા ંPabc = (5,3,4)T ગ્રબિંદુના કોઓટડિનેટ્સ OZ અક્ષ આસપાસ 

450 દ્વારા ફેરિિામા ંઆિે છે. બેઝ રેફરન્સ કોઓટડિનેટ ફે્રમના સદંભયમા ંિેક્ટર Pxyz ના 
કોઓટડિનેટ્સ નક્કી કરો. 

૦૭ 

  OR  

Q. 3 (a) Describe various types of kinematic links. 03 

પ્રશ્ન.3 (અ) યિયિધ પ્રકારની કાઇનેમેટટક ગ્રલિંક્સનુ ંિર્યન કરો. ૦૩ 

 (b) Explain forward and reverse kinematics. 04 

 (બ) ફોરિડય અને ટરિસય કાઇનેમેટટક સમજાિો. ૦૪ 

 

(c) The coordinates of a point Qabc are given by (6, 4, 3)T, which are rotated about X-

axis of the reference frame XYZ, by angle of 300. Determine the coordinates of the 

point Qxyz. 

07 

 

(ક) ગ્રબિંદુ Qabc ના કોઓટડિનેટ્સ (6, 4, 3)T દ્વારા આપિામા ંઆિે છે જે સદંભય ફે્રમ XYZ ના X-

અક્ષની આસપાસ 300 ના ખરૂ્ા દ્વારા ફેરિિામા ંઆિે છે. ગ્રબિંદુ Qxyz ના કોઓટડિનેટ્સ નક્કી 
કરો. 

૦૭ 

Q. 4 (a) Describe the basic function of electronic sensor. 03 

પ્રશ્ન.4 (અ) ઇલેક્િોયનક સેન્સરના મળૂભતૂ કાયયનુ ંિર્યન કરો. ૦૩ 

 (b) Explain binary and analog sensors. 04 

 (બ) બાઈનરી અને એનાલોગ સેન્સર સમજાિો. ૦૪ 

 (c) Illustrate any three non-contact proximity sensor in detail. 07 

 (ક) કોઈપર્ ત્રર્ નોન કોન્ટેક્ટ પ્રોક્સીમીટી સેન્સર યિગતિાર સમજાિો. ૦૭ 

  OR  

Q. 4 (a) State the reliable features of sensors and transducers. 03 

પ્રશ્ન.4 (અ) સેન્સર અને િાન્સડયસુરના ફીચસય જર્ાિો. ૦૩ 

 (b) Explain Range Sensors in details. 04 

 (બ) રેન્જ સેન્સસયને યિગતિાર સમજાિો. ૦૪ 

 (c) Illustrate any three internal state sensors used in robotics. 07 

 (ક) રોબોટટક્સમા ંિપરાતા કોઈપર્ ત્રર્ ઇન્ટનયલ સેન્સસય સમજાિો. ૦૭ 

Q.5 (a) List the advantages and disadvantages of Automation. 03 

પ્રશ્ન.5 (અ) ઓટોમેશનના ફાયદા અને ગેરફાયદાની યાદી બનાિો. ૦૩ 

 (b) Explain need/aim of automation. 04 

 (બ) ઓટોમેશનની જરૂટરયાત/ધ્યેય સમજાિો. ૦૪ 

 (c) Illustrate various types of automation in detail. 07 

 (ક) યિયિધ પ્રકારના ઓટોમેશનન ેયિગતિાર સમજાિો. ૦૭ 

  OR  

Q.5 (a) List the advantages and limitations of Flexible Manufacturing System. 03 

પ્રશ્ન.5 (અ) ફ્લેક્ક્સબલ મેન્યફેુક્ચટરિંગ યસસ્ટમના ફાયદા અને મયાયદાઓની યાદી બનાિો. ૦૩ 

 (b) Explain Group Technology in detail. 04 

 (બ) ગ્રપુ ટેક્નોલોજીને યિગતિાર સમજાિો. ૦૪ 

 (c) Illustrate Automated storage and retrieval system (ASRS) in detail. 07 

 (ક) ઓટોમેટેડ સ્ટોરેજ અને રીિાઈિલ સીસ્ટમને યિગતિાર સમજાિો.    ૦૭ 

 

****** 


