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Aa¨vq-1 
‡ivewU‡•i m~Pbv Abyaveb 

(Understand the Introduction to Robotics) 

3 

Md. Hasan Habib-Instructor (EMT)-        Robotics and Robotic Surgery-68661 



Av‡jvP¨ welq 

A‡Uv‡gkb , †iveU Ges ‡ivewU• m¤ú‡K© aviYv 

jvf Kiv| 

†ive‡Ui †kÖwYwefvM 

‡ivewUK KbwdMv‡ikb m¤ú‡K© aviYv jvf 

Kiv| 

†ive‡Ui cÖ‡qvM  †ÿÎ Rvbv 
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‡Kv‡bv gvby‡li (Human) n¯Í‡ÿc 

QvovB hLb †Kv‡bv c×wZ M‡o I‡V 

A_ev †Kv‡bv `ªe¨vw` cÖPzi cwigv‡b 

cÖwµqvRvZ Kiv nq, ZLb Zv‡K 

A‡Uv‡gkb (Automation) e‡j| 

A‡Uv‡gkb Kx ? 
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†iveU GK ai‡bi mdUIqvi 

K‡›UªvjW hš¿PvwjZ wWfvBm, hv 

wewfbœ ai‡bi dvsk‡b e¨enªZ nq  

 ভানুষলয অনুকযষন কাজ কযষে ঳ক্ষভ এভন এক 

ধযষনয মন্ত্রষক রযাফট ফষর । রযাফট ঴ষরা একটট 
Programmable Multifunctional manipulator, মা 
বফববন্ন ধযষনয কাম য঳ম্পাদষনয জনয ঩বযফেযন঱ীর 

ররাগ্রাষভয ভাধযষভ বফববন্ন উ঩াদান/঳াভগ্রী, মন্ত্রাাং঱, 
মন্ত্র঩াবে অথফা বফববন্ন বডবাই঳ ঳ভু঴ষক Move কষয।  

(Robot) †iveU Kx ? 
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†iveU-Gi Design,application Ges 

e¨env‡ii †ÿ‡Î gvby‡li †h cÖ‡Póv †m‡ÿ‡Î 

Robotics   welqwU n‡”Q Áv‡bi Avavi Ges 

ev¯Íevq‡bi GKwU w`K-wb‡`©kbv|  

Robotics welqwU A‡bK wel‡qi mv‡_ m¤ú„³| 

Mechanical cÖ‡KŠkj, Electrical cÖ‡KŠkj, 

Computer weÁvb, Rxewe`¨v Ges Ab¨ AviI 

A‡bK wel‡qi mv‡_ m¤úK©hy³| 

Robotics  ej‡Z Kx eySvq ? 



‡ive‡Ui cÖKvi I Kx Kx 

‡iveU cÖavbZ ỳB cÖKvi;  

Coordinate system robot. 

Controlling system robot. 

 JIRA-Japanese Industrial Robot 
Association  Gi gZev` Abymv‡i †iveU‡K 

Av‡iv 6 fv‡M fvM Kiv nq 
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‡ive‡Ui cÖKvi‡f`  

ক্লা঳1: রভনুষার ঴যান্ডবরাং বডবাই঳: মা অ঩াষযটয দ্বাযা একটট 
বনবদযষ্ট বডবগ্রষে অ঩াষযট কষয োষক ভযানুষার ঴যান্ডবরাং বডবাই঳ 
ফষর।  

ক্লা঳ 2: বপক্সট ব঳ষকাষষন্স রযাফট রম বডবাই঳ কেগুষরা বনবদযষ্ট 
রেষজ কাম যবনফ যা঴ কষয এফাং উক্ত কাজগুষরা ঩ূফ য রথষক বিবিে 
থাষক। ভবডপাই কষ্ট঳াধয  

ক্লা঳ 3: রববযষষফর ব঳ষকাষষন্স রযাফট এটট ক্লা঳ 2 এয  ভে  বকন্তু 
ভবডপাই কযা মাম।  
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‡ive‡Ui cÖKvi‡f`  

ক্লা঳ 4: রেফযাক রযাফট এটট একজন অ঩াষযটয দ্বাযা ঩বযিাবরে ঴ষ 
রমখাষন ঩যফেী কাজগুষরা বকবাষফ ঩বযিাবরে ঴ষফ ো ররাগ্রাষভয 
ভাধযষভ রযাফটষক জাবনষষ রদম। পষর ঩যফেীষে রযাফট ঐ 
অনু঳াষয কাজ কষয।  

ক্লা঳ 5: বনউষভবযকযার কষরার রযাফট রম রযাফট ররাগ্রাভ দ্বাযা 
িাবরে ঴ষ ো রেণীয অন্তবভ যক্ত।  

ক্লা঳ 6 :ইষেবরষজে রযাফট ঩বযষফষ঱ ফুষে ব঳দ্ধান্ত বনষে ঩াষয 
অথফা ঩বযষফষ঱য ঩বযফেযন ঴঑ষায ঩য কাজ কযষে ঩াষয োষক 
ইষেবরষজে রযাফট ফষর। 
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ØxwZq K¬vm 

Pj‡Q 

11 

‡ivewU‡•i m~Pbv Abyaveb 

(Understand the Introduction to Robotics) 
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‡ivewUK KbwdMv‡ikb‡K 6 wU av‡c fvM Kiv 

n‡q‡Q| 

(K) Kv‡Z©wmqvb       (L) wmwjÛvwiK¨vj 

(M) †cvjvi            (N) †¯‹iv  

(O) ¯úvBb             (P) †cÛzjvg 

‡ivewUK KbwdMv‡ik‡bi eY©bv  
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  †h †iveU wZbwU wjwbqvi R‡q›U 

Øviv ˆZwi Ges hv Dc‡i , 

wb‡P, mvg‡b, wcQ‡b DVvbvgv 

Ki‡Z cv‡i Zv‡K Kv‡Z©wmqvb 

KbwdMv‡ikb †iveU e‡j| 

GwU‡K †iK‡U½yjvi 

KbwdMv‡ikbI ejv nq| 

GwU‡K 3P e‡j| P -Gi A_© 

Prismatic(Linear joint)| 

(K) Kv‡Z©wmqvb KbwdMv‡ikb 
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  †h †ive‡U ỳwU wjwbqvi 

R‡q›U Ges GKwU 

wi‡fvjyU R‡q›U 

_v‡K,Zv‡K wmwjÛvwiK¨vj 

KbwdMv‡ikb e‡j| 

GwU‡K  R 2P e‡j| 

GLv‡b R Øviv Revolute 

eySvq| 

(L) wmwjÛvwiK¨vj KbwdMv‡ikb 
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  †h †ive‡U GKwU 

wjwbqvi R‡q›U Ges ỳwU 

wi‡fvjyU R‡q›U 

_v‡K,Zv‡K ‡cvjvi ev 

†ùwiK¨vj 

KbwdMv‡ikb e‡j| 

GwU‡K  2RP e‡j| 

(M)‡cvjvi ev †ùwiK¨vj KbwdMv‡ikb 
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  †¯‹iv †ive‡U wZbwU wi‡fvjyU 

R‡q›U _v‡K hv, †iveUwU‡K 

nwiR›Uvj †cø‡b gyf Ki‡Z 

mvnvh¨ K‡i| Zv Qvov G †¯‹iv 

KbwdMv‡ikb GKwU †em 

wjwbqvi R‡q›U _v‡K, hv 

†iveU‡K Vertically gyf 

Ki‡Z mvnvh¨ K‡i| 

(N) †¯‹iv KbwdMv‡ikb  
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  G KbwdMv‡ikb †iveU‡K 

3R  ejv nq| GwU‡K 

gvby‡li evûi mv‡_ Zzjbv 

Kiv nq| BÛvw÷ªqvj 

‡ive‡Ui Rb¨ G 

KbwdMv‡ikb  e¨en«Z nq|  

(O) ¯úvBb KbwdMv‡ikb  
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  †h †ive‡Ui †ÿ‡Î GKwU Linear 
motion -Gi mv‡_ `ywU  

Perpendicular  rotary 
movement  wgwjZ nq Zv‡K †cÛzjvg 

KbwdMv‡ikb e‡j| †ive‡Ui †cÛzjvg 

KbwdMvw‡ikb Ggbfv‡e wWRvBb Kiv 

nq, hv‡Z Kvh©‡ÿ‡Îi AwaK Payload  

ÿgZv we`¨gvb _v‡K| †cÛzjvg 

KbwdMv‡ikb †iveU g~jZ †mLv‡bB 

e¨envi Kiv nq, †hLv‡b gvby‡li c‡ÿ 

KvR Kiv AZ¨šÍ SzuwKc~Y© Ges wec¾bK| 

(P) ‡cÛzjvg KbwdMv‡ikb  



Abykxjbx cÖ‡kœvËi 

AwZ mswÿß t -1, 2, 3 

mswÿß t -1, 2, 4 

iPbv gyjK t -2 

[wet `ªt GKvwaKevi †ev‡W© Avmv mKj AwZ mswÿß Ges mswÿß cÖ‡kœv co‡Z n‡e] 

Z_¨ msMÖnt 

1. Robotics and Control-Rezaul , Siddikur Rahman (Text book) 

2. www.wikipedia.org 

3. www.google.com 
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Aa¨vq-2 
‡iveU Uviwg‡bvjwR Abyaveb 

(Understand the Robot Terminology) 

Md. Hasan Habib-Instructor (EMT)-        Robotics and Robotic Surgery-68661 
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Av‡jvP¨ welq 

†iveU Uviwg‡bvjwR m¤ú‡K© aviYv jvf Kiv| 

‡ive‡Ui g~j Dcv`vb 

g¨vwbcy‡jUi, K‡›Uªvjvi, BÛ B‡d±i m¤ú‡K© 

Rvbv | 

†ive‡Ui cvIqvi mvcøvB BDwbU m¤ú‡K© aviYv 

jvf Kiv| 

21 
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 রযাফট শুধুভাত্রএকটট স্বষাংক্রিষ মন্ত্রই নষ 

এয ঳াষথ ঳াংমুক্ত থাষক অনযানয বফববন্ন 

বডবাই঳ । োই ঩ুন যঙ্গ রযাফষটয ঳াষথ মুক্ত 

অনযানয উ঩াদান, মন্ত্র঩াবে ঑ বফষ঱ল বফষ঱ল 

বডবাই঳ষক একষত্র রযাফষটয টাযবভষনারক্রজ 
ফষর । 

†iveU Uviwg‡bvjwR Kx ? 
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 মবদ঑ রযাফষটয ভযাকাবনকার, ইষরকটিকযার ঑ 

কম্পম্পউষট঱নার গঠন ববন্ন ববন্ন েথাব঩ োষদয 
অবধকাাং঱ই ৬ টট উ঩াদান Common থাষক । 

         ১। একটট Manipulator অথফা  ফা঴ভ   

  ২। এক ফা একাবধক Sensor . 

  ৩। একটট controller ( Brain/ভক্রিষ্ক )                                                                                         

  ৪। processer. 

  ৫। Software এফাং 

  ৬। একটট Power conversion unit 

 

‡ive‡Ui g~j Dcv`vb Kx ? 
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রযাফষটয Joint-
এয ভাধযষভ 

঳াংমুক্ত দৃশ 

ফা঴ভ ঳ভুষ঴য 

অনুিভই ঴ষে 
ভযাবন঩ুষরটয । 

 

 

g¨vwbcy‡jUi ej‡Z Kx eySvq ? 
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 রযাফটটক ব঳ষেষভ অ঩াষয঱ষনয ঴াটয ঴র 

কষরারায (Controller)। কষরারায ররাগ্রাভ 

ধাযন কষয এফাং ঐ অনুমাষী রযাফষটয 

র঩বযষপযার বডবাই঳ ঳ভু঴ষক বযিারনা 

কষয থাষক । 

(Controller) K‡›Uªvjvi Kx ? 
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  রযাফষটয 

ভযাবন঩ুষরটষযয 

ফা঴ভ য ঳াষথ 

বফববন্ন কাষজয 

উ঩ষমাগী রম 

বডবাই঳ ঳াংমুক্ত 
থাষক োষক End 
effector ফষর । 

End effector- BÛ B‡d±i Kx ? 



†ive‡Ui cvIqvi mvcøvB BDwbU 

      ঩া঑ষায ঳াোই ইউবনট ঳াধাযণে 

কষরারায ঑ Manipulator’s –এ ঩া঑ষায 

঳যফায঴ কষয থাষকফ । রযাষফাটটক 

ব঳ষেষভ ২ ধযষনয ঩া঑ষায ফযাফ঴ায কযা 
঴ষ । কনষিার অ঩াষয঱ষনয জনয AC 
Power ফযা঴ায কযা ঴ষ । অনয ঩া঑ষাযটট 

঴ষরা Manipulator’s ববন্ন ববন্ন অষক্ষ 

঩া঑ষায ঳যফায঴ কযা ।  
27 



†ive‡Ui cvIqvi mvcøvB BDwbU 

঩া঑ষায ঳াোই ইউবনটষক 
঳াধাযণে 

৩ বাষগ বাগ কযা ঴ষ। 

1. Hydraulic power supply 

2. Pneumatic power supply 

3. Electric power supply 
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†ive‡Ui cvIqvi mvcøvB BDwbU 

Hydraulic power supply 
: রম রযাষফাট ঱ক্রক্ত 

স্থানান্তষযয জনয কাম যকযী 

উ঩াদান ব঴ষ঳ষফ েযর 

঩দাথ য ফযাফ঴ায কযা ঴ষ । 
োষক Hydraulic power 
supply ফষর । ঳াধাযণে 

ফ঵ আকাষযয রযাষফাট এয 
রক্ষষত্র Hydraulic power 
supply ব঳ষেভ ফযাফ঴ায 

কযা ঴ষ । 29 



†ive‡Ui cvIqvi mvcøvB BDwbU 

Pneumatic power 
supply :- রম রযাষফাট ঱ক্রক্ত 

স্থানান্তষযয জনয কাম যকযী 

উ঩াদান ব঴ষ঳ষফ ফাো঳ রক 

ফযাফ঴ায কযা ঴ষ । োষক 
Pneumatic power supply 

ফষর । ঳াধাযণে ভধযভ 

আকাষযয রযাষফাট এয 
রক্ষষত্র Pneumatic power 
supply ব঳ষেভ ফযাফ঴ায 

কযা ঴ষ । 30 Md. Hasan Habib-Instructor (EMT)-        Robotics and Robotic Surgery-68661 



†ive‡Ui cvIqvi mvcøvB BDwbU 

Electric power supply :- 
রম রযাষফাট ঱ক্রক্ত 

স্থানান্তষযয জনয কাম যকযী 

উ঩াদান ব঴ষ঳ষফ 
Electricity ফযাফ঴ায কযা 

঴ষ োষক Electric power 
supply ফষর । ঳াধাযণে 

র াট আকাষযয রযাষফাট 

এয রক্ষষত্র Electric power 
supply ব঳ষেভ ফযাফ঴ায 

কযা ঴ষ । 
31 



Abykxjbx cÖ‡kœvËi 

AwZ mswÿß t -1, 3, 5, 8 

mswÿß t -2, 7 

iPbv gyjK t -3 

[wet `ªt GKvwaKevi †ev‡W© Avmv mKj AwZ mswÿß Ges mswÿß cÖ‡kœv co‡Z n‡e] 

Z_¨ msMÖnt 

1. Robotics and Control-Rezaul , Siddikur Rahman (Text book) 

2. www.wikipedia.org 

3. www.google.com 
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Aa¨vq-3 
‡iveU ‡UK‡bvjwR ‡j‡fj Abyaveb 

(Understand the Robot Technology Levels) 

Md. Hasan Habib-Instructor (EMT)-        Robotics and Robotic Surgery-68661 
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Av‡jvP¨ welq 

†iveU ‡UK‡bvjwR m¤ú‡K© aviYv jvf Kiv| 

‡ive‡Ui mKj ‡UK‡bvjwRi ˆewkô¨ m¤ú‡K© 

Rvbv| 

†ive‡Ui ‡c †jvW Ges mvB‡Kj UvBg 

m¤ú‡K© aviYv jvf Kiv| 
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  ‡hLv‡b †ive‡Ui weKvk mvab, wWRvBb, †iveU ˆZwi Ges 

e¨envi wb‡q Av‡jvPbv Kiv nq, Zv‡K †iveU †UK‡bvjwR 

e‡j| 

  ‡iveU¸‡jvi mvavibZ wZbUv †UK‡bvjwR †j‡f‡ji n‡q 

_v‡K 

  1.†jv †UK‡bvjwR †iveU 

  2.wgwWqvg ‡UK‡bvjwRi †iveU 

  3.nvB †UK‡bvjwR †iveU 

†iveU ‡UK‡bvjwR Kx ? 
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1| gyf‡g›U wbw`©ó ev wmgve×Zv _v‡K 

2| w¯úW †iÄ 80 n‡Z 160 †mwg/‡m mxgvi g‡a¨ 

_v‡K 

3| 2 A_ev 4 wWwMÖ ‡Kv‡Y gyf Ki‡Z cv‡i 

4| wiwc‡UwewjwU 0.15 wgwg nq 

5| †jvW K¨vcvwmwU 150 MÖvg n‡Z 15 †KwR nq 

6| bb mvi‡fv K‡›UªvjW wm‡÷g‡gi n‡e| 

†jv †UK‡bvjwR †ive‡Ui ˆewkó¨ 
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1| poin to poin  mvi‡fv K‡›U¨vj wm÷‡gi n‡e 

2|  6 Degrees  ‡Kv‡Y gyf Ki‡Z n‡e 

3| 70 kg pay loads K¨vcvwmwU _vK‡e 

4| †jv †UK‡bvjwR  †ive‡Ui †P‡q Kg m~² n‡e 

5| B‡jKUªwbK ‡Kv‡›Uªvj cÖK…wZi n‡e 

6| wgwWqv K÷ Ges maintenance cost   
wgwWqvg n‡e| 

wgwWqvg †UK‡bvjwR †ive‡Ui ˆewkó¨ 
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continuous path servo control wm‡÷g n‡e| 

6 A_ev 10 wWwMÖ wd«Wg †Kv‡Y gyf Ki‡Z cvi‡e| 

gvB‡µvcÖ‡mmi Ges gvB‡µv Kw¤úDUvi K‡›Uªvj wm‡÷g 

n‡e| 

`vwg Ges †gBb‡Ub¨vÝ LiP †ewk n‡e| 

Ab¨ †gwkb‡K K‡›Uªvj Ki‡Z cv‡i| 

eo ai‡bi †÷v‡iR wWfvBR _v‡K| 

mvwU©s, I‡qjwWb, †cw›Us Ges A¨v‡m¤^wjs Kvh© K‡i| 

nvB †UK‡bvjwR †ive‡Ui ˆewkó¨ 



39 

†c ‡jvW  GKwU †iveU Zvi †Kv‡bv  

specification cwieZ©b ev cªfvwe bv 

K‡i  me©‡”Pv †h cwigvb IRb enb Ki‡Z 

cv‡i Ges †h cwigvb †jvW wb‡q KvR 

Ki‡Z cv‡i Zv‡K pay load e‡j| 

 

‡c-†jvW ej‡Z Kx eySvq ? 
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  ‡iveU GK ¯’vb n‡Z Ab¨ ¯’v‡b Operation -G 

Move Ki‡Z †h mgq jv‡M Zv‡K mvB‡Kj UvBg 

e‡j| 

mvB‡Kj UvBg ỳwU wel‡qi Dci wbf©i K‡i 

1. Pay Load 

2. Length of the Manipulator’s arm 

mvB‡Kj UvBg Kx ? 



Abykxjbx cÖ‡kœvËi 

AwZ mswÿß t -9, 20 

mswÿß t -3, 4, 7, 9, 10 

iPbv gyjK t -5 

[wet `ªt GKvwaKevi †ev‡W© Avmv mKj AwZ mswÿß Ges mswÿß cÖ‡kœv co‡Z n‡e] 

Z_¨ msMÖnt 

1. Robotics and Control-Rezaul , Siddikur Rahman (Text book) 

2. www.wikipedia.org 

3. www.google.com 
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Aa¨vq-4 
‡iveU wm‡÷‡gi K‡›Uªvjv‡ii avibv 

(Understand the Controller of Robotic System) 
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Av‡jvP¨ welq 

†iveU K‡›Uªvjvi Kx Ges Gi KvR m¤ú‡K© 

aviYv jvf Kiv| 

‡ive‡Ui K‡›Uªvjv‡ii mvavib wdPvi m¤ú‡K© 

Rvbv| 

‡ive‡Ui gv÷vi K‡›Uªvj †evW© m¤ú‡K© Rvbv| 

43 
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রযাফটটক ব঳ষেষভ অ঩াষয঱ষনয ঴াটয 

঴র কষরারায (Controller)। 
কষরারায ররাগ্রাভ ধাযন কষয এফাং 

ঐ অনুমাষী রযাফষটয র঩বযষপযার 

বডবাই঳ ঳ভু঴ষক ঩বযিারনা কষয 

থাষক । 

†iveU K‡›Uªvjvi Kx ? 
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1| ‡gbycy‡jUi Gi c„_K c„_K K‡¤úv‡b›U ¸‡jv MwZ 

GKwU Kvw•ÿZ wm‡Kv‡q‡Ý Ges wbw`©ó †cv‡q›U G 

Avi¤^ I ‡kl K‡i| 

2| cwmkb Ges wm‡Kv‡qÝ Gi ga¨Kvi WvUv †g‡gvwi 

†Z Rgv iv‡L 

3| ‡mÝi Gi gva¨‡g IDUmvBU Gi mv‡_ ms‡hvM 

Ki‡Z †iveU AbygwZ cÖ`vb K‡i| 

†iveU K‡›Uªvjv‡ii KvR  



46 

mvavib K‡›Uªvjv‡ii ỳwU †gBb K‡¤úv‡b›U i‡q‡Q 

1| †cÖvMÖvg †g‡gvwi I 

2| K¤úv‡iUi| 

†cÖvMÖvg †g‡gvwit ‡cÖvMÖvg †ggwi Kv‡Ri wbw`©ó avc 

mg~n †÷vi K‡i| cÖ‡qvRb Abymv‡i H Kvh© m¤ú~Y© 

K‡i| Zv Qvov GwU WvUv †÷vi K‡i iv‡L| 

K‡›Uªvjv‡ii mvavib wdPvi 
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K¤úv‡iUit 

K¤úv‡iU‡ii KvR 

n‡jv Zzjbv Kiv| 

K¤úv‡iUi wdW  

  e¨vK WvUv Gi mv‡_ 

†cÖvMÖvgW WvUv Zzjbv 

K‡i Ges  H Z_¨ 

†ggwi‡Z iv‡L Ges 

†m Abyhvqx KvR 

K‡i| 

K‡›Uªvjv‡ii mvavib wdPvi 
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  Controller -Gi evB‡i Teach pendant bv‡g GKwU 

wWfvBm Av‡Q, hv †cÖvMÖvg c‡q›U teaching Gi mgq 

e¨envi Kiv nq| GLv‡b GKwU Cathode Ray 
Tube(CRT) e¨envi Kiv nq hv Program location 
select Ki‡Z e¨eüZ nq 

  Acv‡ikb PjvKvjxb mgq K‡›Uªvjvi †_‡K Output 
signal servo valve -G Av‡m| Servo valve wU 

Electronically ON-OFF switch Gi gva¨‡g K‡›Uªvj 

Kiv hvq| 

K‡›Uªvjv‡ii mvavib wdPvi 
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   Servo valve Gi ga¨ w`‡q nvB‡WªvwjK wmwjÛv‡i Fluid 

wbqš¿b nq Ges wmwjÛviwU PjvPj K‡i| d‡j wmwjÛv‡ii 

mv‡_ jvMv‡bv End effector Kvh©ÿg nq| wmwjÛv‡ii 

mv‡_ GKwU wdWe¨K mvwK©U  jvMv‡bv _v‡K hv 

Comperator G Signal cÖ`vb K‡i| hvi d‡j 

Comperator memgq Positional data †K 

Update Ki‡Z cv‡i| Update data comparator 
-Gi gva¨‡g Servo valve -G cÖ‡ek K‡i| Gfv‡e 

ciewZ©‡Z wmwjÛv‡ii Continuous movement 
cwiPvwjZ nq 

K‡›Uªvjv‡ii mvavib wdPvi 



2q K¬vm 

Pj‡Q 
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   gv÷vi K‡›Uªvj ‡evW© nj K‡›Uªvjv‡ii cÖavb K‡›Uªvj mvwK©U| 

BbcyU/AvDUcyU wmMb¨vj, †cwi‡divj wWfvBm, g¨vwbcy‡jU‡ii Acv‡ikb 

K‡›Uªv‡ji Rb¨ †h †evW© e¨envi Kiv nq ZvB nj gv÷vi K‡›Uªvj ‡evW© | 

gv÷vi K‡›Uªvj ‡evW© 
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  gv÷vi K‡›Uªvj ‡ev‡W©i g‡a¨B cÖK…Zfv‡e me Component 
Ae ’̄vb K‡i| GwU‡K Mother Board I ejv nq| GLv‡b 

RAM, ROM,EROM BZ¨vw` †g‡gvwi _v‡K| GLv‡b CRT 
display unit interfacing Gi Rb¨ Controller _v‡K| 

Zv Qvov GLv‡b wKQz Sensor interface printed circuit 
_v‡K, hv K‡›Uªvjv‡ii g‡a¨ Ab¨vb¨ wcÖ‡›UW mvwK©U †ev‡W©i g‡a¨ 

Communication ˆZwi K‡i ZvB GLv‡b Input/Output  
communication port _v‡K| gyjZ GKwU gv÷vi K‡›Uªvj 

‡evW© gvB‡µvcÖ‡mmi BDwbU, evm, †g‡gvwi †evW©, m&i‡fv K‡›Uªvj 

†evW©, B›Uvi‡dwms †evW© wb‡q MwVZ| 

gv÷vi K‡›Uªvj ‡evW© 



Abykxjbx cÖ‡kœvËi 

AwZ mswÿß t -11, 13 

mswÿß t -1, 7 

iPbv gyjK t -2, 7 

[wet `ªt GKvwaKevi †ev‡W© Avmv mKj AwZ mswÿß Ges mswÿß cÖ‡kœv co‡Z n‡e] 

Z_¨ msMÖnt 

1. Robotics and Control-Rezaul , Siddikur Rahman (Text book) 

2. www.wikipedia.org 

3. www.google.com 
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(Understand the Concepts of Hydraulic and Pneumatic System) 
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Av‡jvP¨ welq 

nvB‡WªvwjK Gi g~jbxwZ m¤ú‡K© aviYv jvf 

Kiv| 

nvB‡WªvwjK A¨vKPy‡qUi , ‡WªvwjK wiRvfv©i 

m¤ú‡K© Rvbv| 

nvB‡WªvwjK A¨vKPy‡qU‡ii e¨vL¨v| 

‡ivewU g¨vwbcy‡jU‡ii Rb¨ wbD‡gwUK 

wm‡÷‡gi e¨vL¨v| 
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nvB‡WªvwjK (Hydraulics) GKwU wMÖK Word 
hvi A_© nj cvwb(Water) | A_v©r 

nvB‡WªvwjK‡mi Dci Study ej‡Z cvwbi †d¬v 

wb‡q Study †K eySvq| cvwb‡K Nozzle Gi 

g‡a¨ w`‡q UvievBb ‡eø‡Wi Dci †djv nq| cvwb 

UvievB‡bi †eø‡Wi Dci ÷ªvBK Ki‡Q d‡j †eøW 

Nyi‡Q| G‡ÿ‡Î Pjgvb cvwbi MwZkw³  UvievBb 

Gi †ivUvwi †gvk‡b cwibZ n‡q‡Q| 

nvB‡WªvwjK Gi g~jbxwZ 
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  nvB‡WªvwjK A¨vKPz‡qUi GK ai‡bi wWfvBm, hv 

nvB‡WªvwjK GbvwR©‡K †gKvwbK¨vj GbvwR©‡Z 

iycvšÍi K‡i| 

nvB‡WªvwjK A¨vKPy‡qUi 
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  nvB‡WªvwjK (Hydraulics) wm‡÷‡gi 

Acv‡ikb nvB‡WªvwjK Fluid Gi Dci wbf©i 

K‡i| ‡ivewU g¨vwbcy‡jUi Acv‡ik‡bi Rb¨ 

†h Fluid e¨envi Kiv nq Zv Pipe jvB‡b 

mxgve× _v‡Kbv eis GKwU RvqMvi g‡a¨ 

Ae ’̄vb K‡i, hv‡K (Reserver) wiRvifv©i 

e‡j| 

    nvB‡WªvwjK wiRvfv©i 
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  রযাফটটক্স রটকষনারক্রজষে দুই ধযষনয অযাকিভ ষষটয 

যষষষ  

    ১. সিলিন্ডার (Cylinder)  ২. মোটর 
(Motor) 

  ব঳বরন্ডায-ব঳বরন্ডায এক ধযষনয বরবনষায 

অযাকিভ ষষটয ।বরবনষায ঱ব্দটটয অথ য ঴ষরা 

ব঳বরন্ডাষযয output- এ বরবনষায রপা঳ য রডষবর঩ 
কযা । ঴াইষরাবরক ঳াবকযষট িায ধযষনয ব঳বরন্ডায 
ফযফ঴ায কযা ।  

  1.Ram Cylinder    3.Double-acting cylinder 

  2.Telescoping cylinder     4. Double rod cylinder   

 

nvB‡WªvwjK A¨vKPy‡qU‡ii e¨vL¨v 
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  Ram cylinder: বনষিয বিষত্র  একটট  Ram cylinder 
রদখাষনা ঴ষরা । ব঳বরন্ডাষযয ববেয মখন fluid  
রষফ঱ কষয েখন ram cylinder-এয উ঩য একটট 
force কাজ কষয । পষর cylinder rod upward 
movement কষয । অনযবদষক Fluid মখন 

Cylinder রথষক রফয ঴ষষ আষ঳ েখন Cylinder 
rod down movement ঴ষ । 

nvB‡WªvwjK A¨vKPy‡qU‡ii e¨vL¨v 
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      Telescoping cylinder:বিষত্র 

রটবর঳কব঩াং ব঳বরন্ডায রদখাষনা 
঴ষরা । এটট Ram cylinder-এয 

ভষোই । এখাষন ভাত্র একটট Inlet 
আষ  মায ভধয বদষষ Fluid 
Cylinder-এ রষফ঱ ঑ রফয ঴ষে 

঩াষয । বফববন্ন Diameter- এয 

Telescoping parts একত্র কষয 

একটট Telescoping cylinder 
রস্তুে ঴ষ।  

nvB‡WªvwjK A¨vKPy‡qU‡ii e¨vL¨v 
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  Double-acting cylinder: বনষিয বিষত্র একটট 

Double-acting cylinder রদখাষনা ঴ষরা । 

Double-acting cylinder-এ দুটট Oil port থাষক 

।এই দুটট র঩াষটযয ভষধয একটট বদষষ Fluid রষফ঱ 

কষয অনযটট বদষষ Fluid রফয ঴ষষ থাষক । োয 

কাযষন ব঳বরন্ডাযটট দুই বদষক Move কযষে ঩াষয 
। 

nvB‡WªvwjK A¨vKPy‡qU‡ii e¨vL¨v 

Md. Hasan Habib-Instructor (EMT)-        Robotics and Robotic Surgery-68661 
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  Double rod cylinder: এখাষন Double acting cylinder-
এয ভষো দুটট Fluid port থাষক, মায একটটয ভধয বদষষ 

Fluid গভন কষয এফাং অনযটটয ভধয বদষষ Fluid রফয 

঴ষে ঩াষয । Double acting Cylinder এফাং Double rod 
cylinder-এয ভষধয ঩াথ যকয ঴ষরা Double acting 
cylinder-এ দুটট Rod back to back থাষক, মায পষর 

ব঳বরন্ডাষযয দুবদষক Equal force ক্রিষা কষয ।  

nvB‡WªvwjK A¨vKPy‡qU‡ii e¨vL¨v 



2q K¬vm 

Pj‡Q 
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  রযাফটটক ভযাবন঩ুষরটষযয জনয বনউষভটটক ব঳ষেভ ঴ষরা 

঴াইষরাবরক ব঳ষেষভয ভষো । বনষভটটক ব঳ষেভ ঑ 

঴াইষরাবরক ব঳বেষভয ঩াথ যকয ঴ষরা- ঴াইষরাবরক ব঳ষেষভ 
Fluid-রক রর঳াষযয ভাধযষভ Transfer কযা ঴ষ, অনযবদষক 

বনউষভষটক ব঳ষেষভ Air-রক রর঳াষযয ভাধযষভ Transfer 
কযা ঴ষ । ঴াইষরাবরক ব঳ষেষভ ঳াধাযণে বাযী Weight-রক 

Positional কযা ঴ষ । অনযবদষক বনউষভটটক ব঳ষেষভ 

঴ারকা Weight-রক Positional কযা ঴ষ । অষনক রক্ষষত্র 

঴াইষরাবরক ব঳ষেভ ঑ বনউষভটটক ব঳ষেভ একষত্র ফযফ঴ায 

কযা ঴ষ । ঳াধাযণে বাযী কাষজয জনয ঴াইষরাবরক 

ব঳ষেভ ফযফ঴ায কযা ঴ষ, অনযবদষক ঴ারকা কাষজয জনয 
বনউষভটটক ব঳ষেভ ফযফ঴ায কযা ঴ষ ।  

g¨vwbcy‡jU‡ii wbD‡gwUK wm‡÷‡gi e¨vL¨v 
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   বনউষভটটক ব঳ষেষভ একটট  Air compressor এফাং একটট 

Air storage tank  থাষক । এ  component গুষরা একটট 

বনবদযষ্ট রক্রিষাষ pressure তেবয কষয থাষক । এখাষন 

Generating source (Electric motor) এফাং load-এয ভধয 

একটট Safety shut off valve থাষক, ইষরকটিক রভাটয Air 
compressor-এয রর঳ায বনষন্ত্রণ কষয থাষক । এখাষন একটট 

Four way কষরার Valve থাষক, মা একটট Double acting 
actuator-রক বনষন্ত্রণ কষয । Spool valve air flow এফাং 
Direction control কষয । রাইষনযAir pressure-এয উ঩য 

বনবযয কষয Double acting cylinder উ঩ষয ঑ বনষি 

উঠানাভা কষয । 

g¨vwbcy‡jU‡ii wbD‡gwUK wm‡÷‡gi e¨vL¨v 



Abykxjbx cÖ‡kœvËi 

AwZ mswÿß t -15, 16, 17 

mswÿß t - 9, 15 

iPbv gyjK t -3, 7 

[wet `ªt GKvwaKevi †ev‡W© Avmv mKj AwZ mswÿß Ges mswÿß cÖ‡kœv co‡Z n‡e] 

Z_¨ msMÖnt 

1. Robotics and Control-Rezaul , Siddikur Rahman (Text book) 

2. www.wikipedia.org 

3. www.google.com 

 

 

68 


