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GUJARAT TECHNOLOGICAL UNIVERSITY
DIPLOMA IN ENGINEERING – SEMESTER 6 – EXAMINATION – SUMMER 2026

Subject Code: 4364102 Date: 12/05/2026
Subject Name: ROBOTIC ARM MANUPLUATOR  

Time: 10:30 AM TO 01:00 PM Total Marks: 70
Instructions : 
1. Attempt all questions.
2. MakeSuitable 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.

Q.1
�� ૧

(a) Define: Robotics and Robotic Arm Manipulator. 03
(અ) �યા�યા આપો: રોબો�ટ�સ અને રોબો�ટક આમ� મેિન��લુટેર. ૦૩

(b) Classify Robotic Arm Manipulators. 04
(બ) રોબો�ટક આમ� મેિન��લુટેસ�� ુ ંવગ કરણ કરો. ૦૪

(c) Explain the basic components of Robotic Arm Manipulator. 07
(ક) રોબો�ટક આમ� મેિન��લુટેરના "ળૂ%તૂ ઘટકો સમ(વો.

અથવા
OR

૦૭

(c) Describe the characteristics of Industrial Robotic Arm Manipulator and also list the
applications of it.

07

(ક) ઔ*ો+ગક રોબો�ટક આમ� મેિન��લુટેરની લા-+ણકતાઓ વણ�વો અને તેના ઉપયોગો
પણ 0+ૂચબ2 કરો.

૦૭

Q.2
�� ૨

(a) Describe different types of Joints and Linkages. 03
(અ) સાધંા (Joints) અને જોડાણ (Linkages) ના િવિવધ Cકારો વણ�વો. ૦૩

(b) Explain Electrical Actuators. 04
(બ) િવDતુ એ�F�એુટસ� (Electrical Actuators) સમ(વો. ૦૪

(c) Explain different types of Gears used and its role in robotic systems. 07
(ક) રોબો�ટક િસMટNસમા ંવપરાતા +ગયસ�ના િવિવધ Cકારો અને તેની %િૂમકા સમ(વો.

અથવા
OR

૦૭

Q.2
�� ૨

(a) Explain different types of Gears. 03
(અ) +ગયસ�ના િવિવધ Cકારો સમ(વો. ૦૩

(b) Describe the Belt, chain, and shaft drive systems used in robotic arms. 04
(બ) રોબો�ટક આNસ�મા ંવપરાતી બOેટ, ચઈેન અને શSેટ Tાઈવ િસMટNસ વણ�વો. ૦૪
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(c) Explain types of Grippers with advantages and limitations of each. 07

(ક) +Uપસ�ના Cકારો સમ(વો અને દરWકના ફાયદા તથા મયા�દાઓ જણાવો. ૦૭

Q.3
�� ૩

(a) State the importance of control system in automation of RAM. 03
(અ) RAM ના ઓટોમેશનમા ંક\]ોલ િસMટમ� ુ ંમહ__વ જણાવો. ૦૩

(b) Explain Open loop and Closed loop systems in context of Robotics. 04
(બ) રોબો�ટ�સના સદંભ�મા ંઓપન aપૂ અને �લોbડ aપૂ િસMટમ સમ(વો. ૦૪

(c) Explain the types of sensors used in robotics. 07
(ક) રોબો�ટ�સમા ંવપરાતા સે\સસ�ના Cકારો સમ(વો.

અથવા
OR

૦૭

Q.3
�� ૩

(a) State the importance of Feedback systems in robotic. 03
(અ) રોબો�ટ�સમા ંફcડબકે િસMટNસ� ુ ંમહ__વ જણાવો. ૦૩

(b) Describe the challenges facing in sensor integration. 04
(બ) સે\સર ઈ\ટcUશેનમા ંઆવતા પડકારો વણ�વો. ૦૪

(c) Explain methods of PID tuning. 07
(ક) PID ટgિુનhગની પ2િતઓ સમ(વો. ૦૭

Q.4
�� ૪

(a) Compare the basic programming languages C, Python and PLC. 03
(અ) C, Python અને PLC "ળૂ%તૂ CોUાિમhગ ભાષાઓની mલુના કરો. ૦૩

(b) Explain the Emergency stop mechanism in robotic arm manipulator. 04
(બ) રોબો�ટક આમ� મેિન��લુટેરમા ંઇમo\સી Mટોપ િમકWિનઝમ સમ(વો. ૦૪

(c) Explain components and functions of Teach Pendant in detail with diagram. 07
(ક) ટcચ પે\ડ\ટના ઘટકો અને કાયq આrૃિત સાથ ેિવગતવાર સમ(વો.

અથવા
OR

૦૭

Q.4
�� ૪

(a) Describe importance of Graphical User Interfaces (GUIs) used in robotic arm
manipulators.

03

(અ) રોબો�ટક આમ� મેિન��લુટેસ�મા ંવપરાતા Uા�ફકલ �ઝૂર ઈ\ટરફWસ (GUI) � ુ ંમહ__વ
વણ�વો.

૦૩

(b) Describe Step-by-step approaches for diagnosing and fixing common robotic arm
problems.

04

(બ) સામા\ય રોબો�ટક આમ� સમMયાઓ ઓળખવા અને 0ધુારવા માટWની પગલા-ંદર-
પગલા ંC�xયા વણ�વો.

૦૪

(c) Illustrate the safety standards and protocols for robotic arm. 07
(ક) રોબો�ટક આમ� માટWના 0રુ-ા ધોરણો અને CોટોકોOસ દશા�વો. ૦૭
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Q.5
�� ૫

(a) Explain the maintenance schedule for Robotic Arm Manipulator. 03
(અ) રોબો�ટક આમ� મેિન��લુટેર� ુ ં(ળવણી સમયપyક (Maintenance Schedule)

સમ(વો.

૦૩

(b) Describe the future developments in Collaborative Robots (Cobots). 04
(બ) કોલબેોરW�ટવ રોબો|સ (Cobots) મા ંભિવ~યના િવકાસ વણ�વો. ૦૪

(c) Explain the applications of RAM in Medical field in detail. 07
(ક) તબીબી -yેમા ંRAM ના ઉપયોગો િવગતવાર સમ(વો.

અથવા
OR

૦૭

Q.5
�� ૫

(a) Describe various industrial applications of robotic arm manipulators. 03
(અ) રોબો�ટક આમ� મેિન��લુટેસ�ના િવિવધ ઔ*ો+ગક ઉપયોગો વણ�વો. ૦૩

(b) Explain importance of Artificial Intelligence and Machine Learning Integration into
robotic arms.

04

(બ) રોબો�ટક આNસ�મા ંઆ�ટ��ફિશયલ ઇ\ટW+લજ\સ અને મશીન લિન�ગ ઇ�\ટUશેન� ુ ંમહ__વ
સમ(વો.

૦૪

(c) Describe the methods for diagnosing sensor issues, actuator faults, and communication
errors.

07

(ક) સે\સર સમMયાઓ, એ�F�એુટર ખામીઓ અને સચંાર %લૂો ઓળખવાની પ2િતઓ
વણ�વો.

૦૭

*****
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