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ͪव£ान गǐरमा ͧसधुं पǐरचय एव ंǓनदȶश    
 
ͪव£ान गǐरमा ͧसधंु एक ğैमाͧसक ͪव£ान पǒğका है, इस पǒğका का उɮदेæय है Ǒहदंȣ माÚयम मɅ ͪवæवͪवɮयालय 

के ͧश¢कɉ, इंजीǓनयरɉ एवं शोध छाğɉ के ͧलए ͪव£ान एवं तकनीकȧ संबंधी उपयोगी एवं अɮयतन पाɫय सामĒी 

तथा संपूरक साǑह×य कȧ ĤèतुǓत, इसमɅ वै£ाǓनक लेख, शोध लेख, तकनीकȧ लेख, तकनीकȧ Ǔनबंध, शÞद संĒह, 
शÞदावलȣ चचा[, ͪव£ान कथाएं, ͪव£ान समाचार, पुèतक समी¢ा आǑद का समावेश होता है।  
 

लेखकɉ के ͧलए Ǔनदȶश 
1. लेख कȧ सामĒी मौͧलक, अĤकाͧशत तथा Ĥमाͨणत होनी चाǑहए। 
2. लेख का ͪवषय मूलभूत ͪव£ान अनुĤयुÈत ͪव£ान तथा Ĥौɮयोͬगकȧ संबंͬ धत होना चाǑहए। 
3. लेख सरल हो िजसे ͪवɮयालय महाͪवɮयालय छाğ आसानी स ेसमझ सके। 
4. लेख लगभग 2000 से 3000 शÞदɉ का हो कृपया टाइप ͩकया हुआ यह कागज एक हȣ तरफ टाइप 

हो और èपçट हèतͧलͨखत लेख भेजɅ, इसके दोनɉ तरफ हाͧशया भी छोड़े। 
5. Ĥकाशन हेतु भेज ेगए लेख के साथ उसका सार भी Ǒहदंȣ मɅ अवæय भेजɅ, लेख मɅ आयोग ɮवारा 

Ǔनͧम[त शÞदावलȣ का हȣ Ĥयोग करɅ तथा ĤयुÈत तकनीकȧ वै£ाǓनक Ǒहदंȣ शÞद का मूल अंĒेजी Ĥया[य 
भी आवæयकता अनुसार कोçटक मɅ दɅ। 

6. æवेत-æयाम या रंगीन फोटोĒाफ/फोटोĒाÝस èवीकाय[ हɇ। 
7. लेख के Ĥकाशन के संबंध मɅ संपादक का Ǔनण[य हȣ अंǓतम होगा। 
8. लेखɉ कȧ èवीकृǓत के संबंध मɅ पğ åयवहार का कोई भी Ĥावधान नहȣं है। अèवीकृत लेख वापस नहȣं 

भेज ेजाएंगे। अतः लेखक कृपया Ǒटकटह लगा ͧलफापा साथ ना भेजɅ। 
9. Ĥकाͧशत लेखɉ के ͧलए Ĥो×साहन के तौर पर आयोग के Ǔनयमानुसार मानदेय Ǒदया जाएगा भुगतान 

लेख के Ĥकाशन के बाद हȣ ͩकया जाएगा। 
10. कृपया लेख कȧ दो पǓतया ंǓनàन पते पर भेजɅ 

संपादक, ͪव£ान गǐरमा ͧसधंु 
 वै£ाǓनक तथा तकनीकȧ शÞदावलȣ आयोग 

ͧश¢ा मंğालय (उÍचतर ͧश¢ा ͪवभाग) भारत सरकार 
पिæचमी खंड-7, रामकृçण पुरम, नई Ǒदãलȣ- 110066 

11. अपनी लेख ई-मेल (email) ɮवारा तथा सीडी (CD) मɅ भी (फाÛट के साथ) के साथ भेज सकते हɇ। 
 Email: vgs.cstt@gmail.com 
12. समी¢ा हेतु कृपया पुèतक/पǒğका कȧ दो पǓतयां भेजɅ। 
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अÚय¢ कȧ कलम से 
 
वै£ाǓनक एवं तकनीकȧ शÞदावलȣ आयोग ɮवारा ͪव£ान के अͬधकतर ͪवषयɉ कȧ शÞदावलȣ का Ǔनमा[ण काय[ ͩकया 
जा चुका है। Ǔनरंतर नए-नए ͪवषयɉ के Ĥादभुा[व के साथ-साथ नई शÞदावलȣ का भी ͪवकास हो रहा है। वाèतव मɅ 
£ान के ¢ेğ मɅ जो भी ͪवषय आता है वह अपने साथ उस ͪवषय से संबंͬधत काफȧ नए शÞदɉ को ले आता है। 
यह शÞद अͬधकतर उसी देश कȧ भाषा से जुड़े होते हɇ जहां पर इस ͪवषय का ͪवकास या अनुसंधान होता है। 
आरàभ मɅ ऐसे ͪवषय कȧ उपलÞध सारȣ सूचना अͬधकतर उसी भाषा मɅ होती है। ऐस ेहȣ नए ͪवषयɉ मɅ स े
रोबोǑटÈस (Robotics) एक ͪवषय है। 

ͪव£ान गǐरमा ͧसधुं का रोबोट ͪवशेषांक 117 ͪवषेश ǽप स ेͪव£ान के उभरते ͪवषय रोबोǑटÈस से हȣ जुड़ा है। 
इस अंक मɅ 21 लेख हɇ। इनमɅ से अͬधकांश लेख रोबोǑटÈस के ͪवकास, उनसे जुड़ी समèयाओं पर हɇ। एक लेख 
इसी ͪवषय पर आयोग ɮवारा बनायी जाने वालȣ शÞदावलȣ  के बारे मɅ भी है। इस अंक मɅ Ĥकाͧशत ͩकये जा रहे 
अͬधकतर लेख यूǓनवͧस[टȣ आफ पैĚोͧलयम एव ंइनजȸ èटडीज दहूरादनू मɅ Ǒदनांक 8 माच[ 2019 को आयोिजत 
काय[शाला मɅ Ĥèतुत ͩकये गये थे।  
 

इस ͪवशेषांक मɅ संकͧलत शोधपğ रोबोǑटÈस, AI(कृǒğम बɮुͬधमेधा), कॉिÊनǑटव  रेͫडयो मɅ आवृͪ ƣ चैनलɉ का 
आबंटन तथा कंÜयूटर कȧ बोड[ आǑद ¢ेğɉ मɅ आ रहȣ ͧभÛन Ĥकार कȧ समèयाओं के Ǔनवारण के शोध ͪवचारɉ का 
संकलन है। 

इन शोधपğɉ मɅ स ेएक मɅ कंÜयूटर को मानव संवाद हेतु भारतीय भाषाओं के सरलतम बहुभाषी पɮधǓत स ेइनपुट 
करने वालȣ इçटतम कलनͪवͬध ɮवारा (Optimum Algorithm) Keyboard के ͪवकास पर चचा[ कȧ गई है। एक 
अÛय शोधपğ मɅ अिÊन दघु[टनाओं के समय रोबोट के Ĥयोगपर जानकारȣ दȣ गई है। एक पğ मɅ सेलुलर संचार 
मɅ आवृͪ ƣ  चैनल के आवंटन के ͪवषय मɅ एक मॉडल Ĥèतुत ͩकया गया है। भीडभाड व दंगा Ǔनयंğण जैसी 
पǐरिèथǓतयɉ मɅ वायरलेस कंÜयूटर जालĐम (Wireless Computer Network) के ɮवारा सरल एवं शीē  संवाद 
èथाͪपत करने पर भी एक लखे है। कृǒğम मेधा का Ĥयोग करते हुए ͬचͩक×सा ¢ेğ मɅ रोबोǑटÈस के भाͪवçय 
उÛमुख Ĥयोगɉ पर भी बात कहȣ गई है। 

अनेक भाषाओं व अनेक मशीनɉ/उपकरणɉ के ͧलए एकȧकृत कȧबोड[ ͫडज़ाइन के मानकȧकरण पर भी आलेख है। 
मशीन अͬधगम के तकनीकȧ ͧसɮधांतɉ के साथ भारतीय भाषाओं मɅ हकलाने कȧ समèया के वगȸकरण (छेğ) कȧ 
भी बात है। इस Ĥकार सभी लेख तकनीकȧ होने के बावजूद आम पाठकɉ के ͧलए भी £ानवध[क हɇ। 

इस काय[ मɅ शÞदावलȣ या ͪवषय सàबÛधी ğुǑटयाँ  मानवीय भूल के कारण हो  सकती  है।  अतः आप पाठक 
गण इस शोध पǒğका के ͪवषय वèतु  और अÛय सुधारो के ͧलए अपना अमूãय सुझाव देकर हमɅ अनुगहृȣत करɅ। 
मɇ इस काय[ से जुड़े सभी सदèयɉ और ͪवशेष£ो का आभार Ĥगट करता हँू ।    
 

Ĥोफेसर  ͬगरȣश नाथ झा 
अÚय¢ 
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संपादकȧय 
 
ͪव£ान गǐरमा ͧसधुं के अंक (रोबोǑटÈस ͪवशेषांक) 117 को आपके सम¢ Ĥèतुत करते हुए हमɅ अपार हष[ कȧ 
अनुभूǓत हो रहȣ है। Ĥèतुत अंक मɅ रोबोǑटÈस, वायरलेस कंÜयूटर जालĐम तथा कॉिÊनǑटव  रेͫडयो से संबंͬ धत 
21 लेखɉ का संकलन ͩकया गया है। 
 
अÚय¢ महोदय के सुझाव पर रोबोǑटÈस ͪवषय पर यूǓनवͧस[टȣ आफ पेĚोͧलयम एव ंइनजȸ देहरादनू मɅ एक 
काय[शाला का 8 माच[ 2019 को आयोजन ͩकया गया था। इस काय[शाला मɅ Ĥèतुत लेखɉ के वÈताओं स ेअनुरोध 
ͩकया गया था ͩक व ेĤकाशन हेतु अपने लेखɉ को ͧलͪपबɮध कर आयोग मɅ भेजɅ। इस अंक मɅ अͬधकांश लेख 
उÛहȣ वÈताओ ंके हɇ । लेखकɉ न ेइस Ĥयास मɅ हमɅ सहयोग Ĥदान तो ͩकया, लेͩकन Ǒहदंȣ भाषा मɅ लेखन काय[ 
मɅ अͬधक जानकारȣ न होने के कारण इन लेखɉ मɅ भाषा तथा वाÈय Ĥवाह मɅ अ×यͬधक सुधार कȧ आवæयकता 
का अनुभव ͩकया गया। इस काय[ के ͧलए अÚय¢ महोदय कȧ अनुमǓत से इन लेखɉ को Ĥकाशन योÊय तैयार 
करने के ͧलए आयोग ɮवारा कुछ ͪवशेष£ɉ कȧ सहायता लȣ गई और इस काय[ को एक बैठक मɅ संपाǑदत ͩकया 
गया। 
 
रोबोǑटÈस पर Ǒहदंȣ मɅ शÞदावलȣ उपलÞध न होने के कारण तथा ͧश¢कɉ का संèथानɉ मɅ ͧश¢ा का माÚयम Ǒहदंȣ 
न होने के कारण इस काय[ को पूण[ करने मɅ कई कǑठनाईयɉ का सामना करना पड़ा है ͩफर भी मेरे ͪवचार से 
यह एक सराहनीय Ĥयास है और आशा  है पाठक इस का èवागत करɅगे। 
 
रोबोǑटÈस ͪवशेषांक अपने ͪवषय कȧ जानकारȣ के लेखɉ का संĒह है। इस ͪवशेषांक मɅ ऐसे नए तकनीकȧ ͪवषय 
पर Ǒहदंȣ जगत के सामने सवȾपयोगी तकनीकȧ ͪवषय के अनेक ǒबदंओंु पर ͪवचार ͪवमष[ ͩकया गया है। हम 
माननीय अÚय¢ महोदय के आभारȣ है िजनके माग[दश[न व Ĥो×साहन स ेहȣ यह दǽुह काय[ Ǔनयत समय पर 
ǓनçपाǑदत हो सका है। मɇ इस के परामश[/मूãयांकन एवं संपादन सͧमǓत के सभी ͪवशेष£ɉ के ĤǓत आभार £ाͪपत 
करता हंू िजनके अथक एवं समĒ Ĥयासɉ स ेहȣ इस ͪवशेषाकं कȧ संकãपना को मूǓत[ ǽप ͧमल सका। हमɅ ͪवæवास 
है ͩक ͪवशेषांक मɅ Ĥèतुत ͩकये गए इन लेखɉ स ेपाठकɉ का £ान वध[न होगा और उÛहɅ अपनी भाषा मɅ ͧलखने 
कȧ Ĥेरणा  भी ͧमलेगी। 
 
सादर धÛयवाद ! 
 

(दȣपक कुमार) 
सहायक Ǔनदेशक 
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साव[जǓनक èथानɉ के ͧलए èमाट[ फायर फाइǑटगं रोबोट 

 सǐरशमा राहुल Ǔतवारȣ, रͪव तोमर 
 उƣराखंड तकनीकȧ ͪवæवͪवɮयालय (UTU) पेĚोͧलयम और ऊजा[ अÚययन ͪवæवͪवɮयालय (UPES) 
 देहरादनू, उƣराखंड देहरादनू, उƣराखंड  

 

सार  

अिÊन दघु[टनाएं ĤǓतकूल घटनाएं हɇ िजनसे भारȣ नुकसान होता है। हमारे शहरȣ वातावरण मɅ, 
घनी बिèतयɉ और भीड़ भरे वातावरण मɅ भारȣ माğा मɅ संसाधन और संपͪƣ होती हɇ, अगर 
ऐसे ¢ेğ आग से Ĥभाͪवत होत ेहɇ तो िèथǓत और भी बदतर हो जाती है। एक नागǐरक के Ǿप 
मɅ, हम आग बुझान ेके ͧलए और दमकल कͧम[यɉ के आने तक इंतजार करते हɇ। इस देरȣ स े
िèथǓत हाथ से Ǔनकल जाती है। इस लेख मɅ, हम एक èमाट[ फायरफाइǑटंग रोबोट को तैनात 
करके समèया का समाधान करते हɇ जो आग लगने कȧ िèथǓत मɅ èवायƣता स ेकाम कर 
सकता है। रोबोट, सɅसर ɮवारा Ĥदान ͩकए गए संवेदȣ Ǔनवेशɉ पर काम करता है िजस े
माइĐोकंĚोलर को अĒेͪषत ͩकया जाता है और जो रोबोट के आवæयक कायɟ को अजंाम देता 
है। आग बुझाने कȧ मशीन का उपयोग करने के बजाय, हम रोबोट के यांǒğक हाथ पर पानी 
के पाइप कȧ नलȣ को जोड़त ेहɇ। कैटरͪपलर पटǐरयɉ का उपयोग करके रोबोट को èथानांतǐरत 
ͩकया जाएगा। रोबोट साव[जǓनक èथानɉ पर उपयोग के ͧलए अ×यͬधक फायदेमंद है Èयɉͩक 
आग दोनɉ पǐरǺæयɉ मɅ जान व माल के अͬधकतम नुकसान के Ǿप मɅ पǐरलͯ¢त होती है। 

मÉुय शÞद: सɅसर, रोबोट, माइĐोकंĚोलर, जीएसएम, कैटरͪपलर Ěैक। 

पǐरचय 

ͪवकास और शहरȣकरण कȧ तीĭ शǽुआत के साथ, सभी देशɉ मɅ कई शहरȣ कɅ ġɉ ने उÛनǓत कȧ 
है। फलèवǾप ĤाकृǓतक और अĤाकृǓतक दोनɉ तरह कȧ दघु[टनाओं मɅ वɮृͬध हुई है। ऐसा हȣ 
एक हादसा है आग लगना। आग को ͩकसी åयिÈत ɮवारा गलती से या जानबूझकर लगाया  
जा सकता है या इसे तब ĤÏवͧलत ͩकया जा सकता है, जब कोई Ïवलनशील पदाथ[ ͩकसी 
Ïवलनशील सामĒी के संपक[  मɅ आता है। वत[मान मɅ, ͩकसी आग को बुझान ेया िèथǓत को 
Ǔनयǒंğत करन ेके ͧलए, मानव अिÊनशमन वैन या फायर ǒĦगेड पर लगाए गए पानी के होज़ 
का उपयोग करते हɇ। यह Ǻिçटकोण आग-सेनानी के जीवन को खतरे स ेबचाने और अÛय 
नुकसानɉ के ĤǓत अͬधक संवेदनशील बनाता है। 

आग कȧ सबस ेÏयादा चपेट मɅ आने वाले èथल साव[जǓनक èथान और औɮयोͬगक èथान हɇ। 
ऐसी जगहɉ पर मानव और भौǓतक संसाधनɉ दोनɉ कȧ घनी भीड़ होती है और यह घन×व आग 
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स ेĤभाͪवत होने पर िèथǓत को और भी बदतर बना देता है। ऐसी िèथǓतयɉ को Ǔनयंǒğत करना 
एक कǑठन और चुनौतीपूण[ काम है और बहुत स ेलोग इस ĤͩĐया मɅ अपना जीवन खो देते 
हɇ। नेशनल Đाइम ǐरकॉɬ[स Þयूरो ɮवारा जारȣ ͩकए गए आंकड़ɉ के अनुसार, आग ने 2010 - 
2014 के बीच 1,13,961 जीवन ख़×म ͩकये हɇ िजससे ĤǓतǑदन लगभग 62 लोगɉ कȧ म×ृयु 
होती है।  

रोबोट ऐसी मशीनɅ हɇ जो इंसानɉ कȧ तरह काम करन ेमɅ स¢म हɇ। व ेĤीĤोĒाम ͩकए गए 
एिÜलकेशन के आधार पर या तो èवचाͧलत Ǿप स ेकाम कर सकते हɇ या कुछ ǐरमोट कंĚोल 
अनुĤयोगɉ के आधार पर Ǔनगरानी करते हɇ। वत[मान मɅ, वायरलेस संचार Ĥोटोकॉल का उपयोग 
करके रोबोट को Ǔनयǒंğत ͩकया जाता है। रोबोट ने हर ¢ेğ मɅ अपनी उपिèथǓत दज[ कȧ है 
और मानव काय[ भार को कम करने तथा उÛनत और अͬधक कुशल तरȣके स ेकायɟ को पूरा 
करने के ͧलए इनका Ĥोटोटाइप बनाया जा रहा है। रोबोट का Ĥमुख लाभ यह है ͩक वे ऐसी 
खतरनाक िèथǓतयɉ मɅ काम कर सकते हɇ जो मनçुयɉ के ͧलए घातक साǒबत हो सकते हɇ। 
अिÊनशमन इसी Įेणी मɅ आता है। आग, गमȸ, घुटन, ͪवèफोट, पǐरसर के अंदर फंसने आǑद 
के कारण मुÉय Ǿप से आग बुझाने का काय[ करते समय कई मनçुयɉ कȧ जान चलȣ जाती है। 
अिÊन दघु[टनाओं के कारण हुए नुकसान को कम करने के ͧलए हम एक समाधान Ĥèतुत करत े
हɇ ताͩक आग बुझान ेके काय[ को और अͬधक Ĥभावशील और तेज बनाया जा सके।  

साव[जǓनक èथानɉ जसैे पĚेोल पंप, अèपताल आǑद मɅ, कई सɅसर अलग-अलग èथानɉ पर 
लगाए जात ेहɇ। एक ऐसा सɅसर आमतौर पर इèतमेाल ͩकया जाता है, वह èमोक सɅसर है, जो 
आग लगने के कारण होने वाले धंुए को भांप लेता है और सͩĐय हो जाता है। यहां हमारे लेख 
मɅ हम रोबोट के एक छोटे संèकरण का Ĥèताव करते हɇ जो िèथǓत को संभालने के ͧलए साइट 
पर आग बुझाने वालȣ पानी कȧ नलȣ ले जाने मɅ स¢म है। रोबोट èवचाͧलत तरȣके स ेकाम 
करेगा लेͩकन इसमɅ हèतचाͧलत या मानव संचाͧलत करने कȧ सुͪ वधा भी होगी। दघु[टना का 
èथान उसी सɅसर ɮवारा भेजा जाएगा िजसने आग का पता लगाया है। èथान के ĤीĤोĒाम ͩकए 
गए नÈशे के अनुसार माग[ को Ěैक करके रोबोट उस èथान पर पहंुच जाएगा। आग के आसपास 
के ¢ेğ मɅ पहंुचन ेके बाद, रोबोट अपने फायर सɅसर, हȣट सɅसर और कैमरा / ऑिÜटकल सɅसर 
का उपयोग करके सटȣक èथान कȧ खोज करेगा और ͩफर आग बुझाने के ͧलए उस पर लगे 
पानी कȧ पाइप का उपयोग करेगा। इस तरह से िèथǓत बहुत जãद संभाल लȣ जाएगी। रोबोट 
èवचाͧलत Ǿप से ͩकसी भी आकिèमकता के मामले मɅ फायर ǒĦगेड, पुͧ लस èटेशन और 
एàबुलɅस सेवाओ ंको सूͬचत करेगा। जीएसएम आधाǐरत संचार का उपयोग करके संदेश भेजा 
जाएगा। रखी गई कॉल को आपातकालȣन सेवाओ ंɮवारा Ěैक ͩकया जाएगा और आवæयकता 
पड़ने पर आगे कȧ िèथǓत उनके ɮवारा संभालȣ जाएगी। 



ISSN:2320-7736  ͪव£ान गǐरमा ͧसधं ु[अĤैल – जून, 2021] अंक  - 117 3 

 

भारत मɅ, शहरȣ फायर ǒĦगेड और सेवाएँ संसाधनɉ कȧ कमी से पीͫड़त हɇ जो अिÊन दघु[टनाओ ं
मɅ उनकȧ जवाबदेहȣ से समझौता करते हɇ। राçĚȣय अपराध ǐरकॉड[ Þयूरो के अनुसार, मानव 
संसाधनɉ मɅ 78.79% कȧ कमी और अिÊनशमन और बचाव वाहनɉ मɅ 22.43% कȧ कमी है। 
इसͧलए, èमाट[ फायरफाइǑटगं रोबोट का काया[Ûवयन भारतीय पǐरǺæय मɅ एक आवæयकता बन 
जाता है। इसमɅ बड़ी तादाद मɅ हताहतɉ कȧ संÉया को कम करने कȧ ¢मता है और इस Ĥकार 
इसके आͬथ[क नुकसान को भी कम ͩकया जा सकता है। इस पǐरयोजना के अनुĤयोग ¢ेğ गैस 
èटेशन, अèपताल, छोटे पाक[ , दकुानɅ, मॉल, पाͩकɍ ग ¢ेğ, भीड़भाड़ वाले बाजार आǑद हɇ। इसका 
उपयोग खदानɉ, ǐरÊस और अÛय संलÊन ¢ेğɉ के साथ-साथ खुले ¢ेğɉ मɅ भी ͩकया जा सकता 
है। शेष आलेख को इस Ĥकार ͪवभािजत ͩकया गया है: खंड 2 इस ͪवषय पर साǑह×य समी¢ा 
Ĥदान करेगा। खंड 3 मɅ ͪवषय वण[न Ǒदया जाएगा, खंड 4 और खंड 5 ͪवषय के ͪवͪवध आयामɉ 
को दशा[एंगे िजससे भͪवçय के काम को और अͬधक उƣरदायी बनाया जा सकता है। खंड 6 मɅ 
Ǔनçकष[ Ǒदया गया है। 

पçृठभूͧ म 

यह खंड कुछ अवधारणाओं का संͯ ¢Üत ͪववरण Ĥदान करता है, िजÛहɅ अÛय Ǻिçटकोणɉ को 
समझने के ͧलए आवæयक है जो नीचे मɅ Ǒदए गए हɇ: 

 जीएसएम: जीएसएम मोबाइल संचार के ͧलए Êलोबल ͧसèटम होता है और दसूरȣ पीढ़ȣ के 
ͫडिजटल नेटवक[  के बीच संचार के ͧलए इस ेउपयोग ͩकया जाता है। आज यह लगभग 
90% मोबाइल युिÈतयɉ से जुड़ा है और इसका उपयोग संचार के ͧलए ͩकया जाता है। कई 
Ĥोटोकॉल जीएसएम मॉडल के आधार पर ͫडज़ाइन ͩकए गए हɇ। GSM का ͪवकास ETSI 
याǓन यूरोपीय दरूसंचार मानक संèथान ɮवारा ͩकया गया था। 

 माइĐोकंĚोलर: माइĐोकंĚोलर इंटȣĒेटेड सͩक[ ट होते हɇ और आजकल के इलेÈĚाǓनक ͧसèटम 
मɅ उपयोग ͩकए जाते हɇ। व ेĤणाͧलयɉ के मिèतçक हɇ और कायɟ कȧ गणना और ǑĚगर के 
ͧलए िजàमेदार हɇ। यह एक कंÜयूटर कȧ तरह है लेͩकन बहुत छोटा है और आमतौर पर 
एक ͪवͧशçट काय[ के ͧलए उपयोग ͩकया जाता है। वे Ïयादातर काय[ उÛमखु होते हɇ और 
कàÜयूटेशनल भाषा का उपयोग करते हɇ और इसमɅ एक या अͬधक Ĥोसेसर कोर या सीपीय ू
भी होते हɇ। 

 सɅसर: सɅसर एक उपकरण या घटक है जो ͩकसी भी घटना या उसके वातावरण मɅ पǐरवत[न 
कȧ घटना को महसूस करता है। इसके बाद Ǒदखे ͩफिजकल ͧसÊनल को ͫडिजटल ͧसÊनल 
मɅ बदल Ǒदया जाता है और आगे भेज Ǒदया जाता है ताͩक आगे कȧ कार[वाई हो सके। 
तापमान, आईआर, अãĚासोǓनक, èपश[, दबाव, धुआं और गैस, Ǔनकटता सɅसर आǑद कई 
Ĥकार के सɅसर हɇ। 
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 रोबोट: रोबोट ͩकसी ͫडवाइस कȧ तरह एक मशीन है, जो इवɅट-कंडीशन-एÈशन मॉडल के 
आधार पर मानव कȧ तरह कायɟ को करने कȧ ¢मता रखती है। यह एक ĤोĒाàड मशीन 
है और यह या तो जीएसएम जैसे वायरलेस संचार मॉडल का उपयोग कर काम कर सकती 
है या अपने ĤीĤोĒाͧमगं के आधार पर èवचाͧलत तरȣके स ेकाम कर सकती है। कई तरह 
के रोबोट होते हɇ जैसे काटȶͧसयन, डेãटा, पोलर आǑद। 

रोबोट का वण[न 

इस पǐरǺæय मɅ रोबोट का Ǒदल इसके सɅसर मɅ ǓनǑहत है, जो हर पल अपने भͪवçय कȧ कार[वाई 
का फैसला करेगा। 
Ýलेम सɅसर: फायर सɅसर या Ýलेम ͫडटेÈटर एक सɅसर होता है जो आग / लौ को भांप लतेा 
है और ͫडजाइन के अनुसार ͧसèटम को एक ĤǓतͩĐया देता है। सɅसर कȧ लौ का पता लगाने 
मɅ स¢म बनाता है। 10 मीटर कȧ रɅज के साथ यह सɅसर हमɅ लौ कȧ तीĭता और उसके èथान 
का पता लगाने मɅ स¢म बनाता है। 

 कैमरा: कैमरा थम[ल इमेिजंग का उपयोग करेगा ताͩक आग और इसकȧ तीĭता कȧ पहचान 
कȧ जा सके। आग लगने कȧ िèथǓत मɅ, संलÊन ¢ेğɉ मɅ भारȣ धुएं कȧ उपिèथǓत के कारण 
घटना ¢ेğ कȧ पहचान करना मुिæकल हो जाता है। 

 बàपर सɅसर: इनका उपयोग रोबोट मɅ टकराव से बचने और घटना ¢ेğɉ तक पहंुचन ेके 
ͧलए चुने गए माग[ मɅ बाधाओं कȧ पहचान करन ेके ͧलए ͩकया जाता है। वे रोबोट को 
ͬगरती वèतुओं कȧ पहचान करने मɅ स¢म बनात ेहɇ और इस तरह टकराव से बचते हɇ। 

 तापमान सɅसर: İोत से Ǔनकलने वालȣ गमȸ का पता लगाने और थम[ल इमेिजंग कैमरा 
ɮवारा उ×पाǑदत पǐरणामɉ को बढ़ाने के ͧलए उपयोग ͩकया जाता है। यह रोबोट को आग 
स ेसुरͯ¢त दरूȣ बनाए रखने मɅ भी स¢म बनाता है। 

 èमोक सɅसर: ये व ेउपकरण होते हɇ िजनका उपयोग अवांछनीय èथान पर आग लगने कȧ 
िèथǓत मɅ धुएं का पता लगाने के ͧलए ͩकया जाता है। धूĨपान का पता लगाने मɅ मुÉय 
Ǿप से दो Ĥकार तकनीक का उपयोग ͩकया जाता है, एक है ऑिÜटकल साधनɉ ɮवारा और 
दसूरा भौǓतक साधनɉ ɮवारा। फोटोइलेिÈĚक डायोड का उपयोग ऑिÜटकल साधनɉ मɅ ͩकया 
जाता है जबͩक भौǓतक साधनɉ मɅ आयनीकरण का उपयोग ͩकया जाता है। èमोक ͫडटेÈटर 
åयिÈतगत बैटरȣ इकाइयɉ ɮवारा संचाͧलत होत ेहɇ। व ेमुÉय इकाइयɉ और बैटरȣ बैकअप के 
साथ भी जड़ुे हɇ। 

माइĐोकंĚोलर: माइĐोकंĚोलर मेमोरȣ के साथ कई Ĥोसेसर का एक संयोजन है, जो ĤोĒाम 
अनुसार इनपुट आउटपुट पǐरधीय उपकरण है। सभी वाछंनीय उ×पादनɉ का उ×पादन करने के 
ͧलए एकȧकृत तरȣके स ेकाम कर रहे हɇ। यह एकाकȧ ͬचप पर एक साधारण कंÜयूटर है िजसमɅ 
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मेमोरȣ, रैम, Ĥोसेसर के साथ समाकͧलत या एकȧकृत है। इसमɅ इनपुट और आउटपुट पǐरधीय 
भी हɇ। माइĐोĤोसेसर 4kHz आवृͪ ƣ पर काम करता है और इसके कारण यह तुलना×मक Ǿप 
स ेकम ǒबजलȣ कȧ खपत करता है और लागत भी कम  है। यह सरल ͫडिजटल ͧसÊनल 
Ĥोसेसर हɇ जो इनपुट को संसाͬधत करत ेहɇ और आउटपुट देत ेहɇ। उÛहɅ ͪवͧभÛन ĤोĒाͧमगं 
भाषाओ ंजसैे सी, पायथन, जावािèĐÜट आǑद का उपयोग करके ĤोĒाम ͩकया जा सकता है। 
पहले माइĐोकंĚोलर फायरवेयर के भंडारण के ͧलए माèक रोम का उपयोग करते थे, आजकल 
EPROM का उपयोग करते हɇ। सवȾ मोटस[ का उपयोग करन ेके बजाए, हम डीसी मोटस[ का 
उपयोग करने का Ĥèताव करते हɇ Èयɉͩक व ेगǓत और टाक[  दोनɉ के संबंध मɅ अͬधक शिÈतशालȣ 
हɇ। मोटर को चालक उपकरणɉ ɮवारा और गǓत Ǔनयंğण के माÚयम स ेǓनयǒंğत ͩकया जाता 
है। 

 
ͬचğ 1: अिÊनशमन रोबोट का काय[ करना 

èमाट[ फायरफाइǑटगं रोबोट कȧ हाड[वेयर आवæयकताओं मɅ कैपेͧ सटर, बैटरȣ, डायोड, रेͧसèटस[, 
एनकोडर, ͫडकोडर और रोबोट बॉडी शाͧमल हɇ जो धातु के साथ उÍच गलन ǒबदं ुऔर 6V कȧ 
2 डीसी मोटस[ होती हɇ। रोबोट के काम मɅ कुल तीन मोटस[ का इèतेमाल ͩकया जा रहा है। 
रोबोट के दोनɉ ͩकनारɉ पर ¢ैǓतज Ǿप स ेरखे गए दो मोटरɉ को रोबोट के ͪवèथापन और 
संचलन मɅ मदद ͧमलेगी जबͩक रोबोट कȧ भुजा पर रखी गई तीसरȣ मोटर एक कोण पर हाथ 
के समायोजन के ͧलए िजàमेदार होगी जहा ं से पानी Ǔछड़का जा सकता है। डीसी मोटर 
इलेÈĚोमैÊनेǑटóम के ͧसɮधांत पर काम करती हɇ और एक ͪवɮयुत मोटर होने के नाते, यह 
Ĥ×य¢ वत[मान पर चलता है। चंुबकȧय ¢ेğ मɅ रखे जान ेपर कंडÈटर एक बल का अनुभव 
करेगा जो कंडÈटर से गुजरने वालȣ चंुबकȧय शिÈत का सीधे आनुपाǓतक होगा। 
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रोबोट का काम 

अिÊनशमन रोबोट को पानी के Ǔनकटवतȸ èथान पर रखा जाएगा, एक पĚेोल पंप मɅ, इसे उस 
èथान के ठȤक नीचे रखा जाएगा जहां पानी का पाइप मौजूद है। समय कȧ बचत के ͧलए, हम 
पहले से हȣ पानी के पाइप को रोबोट कȧ ऊपरȣ बांह से जोड़ सकते हɇ। आग ĤÏवͧलत होने पर 
छत पर रखे धुएं के सɅसर मɅ आग लगने के कारण धुएं का एहसास होता है। èमोक सɅसर 
घटना को पहचान लेता है और आग के èथान कȧ िèथǓत को रोबोट के माइĐोकंĚोलर को भेज 
देता है। माइĐोकंĚोलर रोबोट को कार[वाई मɅ लॉÛच करने का Ǔनण[य लेगा या नहȣं। जब 
माइĐोकंĚोलर रोबोट को भेजने का फैसला करता है तो रोबोट के कैटरͪपलरɉ को èथानांतǐरत 
करने के ͧलए एक कमांड दȣ जाती है और उÛहɅ वांǓछत èथान तक पहंुचन ेके ͧलए èटȣयर 
ͩकया जाता है। राèते मɅ बाधा स ेटकराने से बचने के ͧलए बàपर सɅसर का उपयोग ͩकया 
जाता है। आग के èथान पर पहंुचकर, गमȸ सɅसर और लौ सɅसर सामǑूहक Ǿप से आकलन 
करɅगे और आग कȧ सटȣक िèथǓत का पता लगाएंगे। Ïवाला के बारे मɅ जानकारȣ का पता 
लगान ेऔर Ĥसंèकरण के बाद लौ सɅसर भी Ƀधन लाइनɉ को ǓनिçĐय करने के ͧलए एक संकेत 
भेजेगा जो दहनशील होते हɇ। यह ͩकसी भी पǐरǺæय को रोक देगा जहां ͪवèफोट हो सकता है। 
रोबोट आपातकालȣन सेवाओं, जैसे पुͧ लस, अèपताल और फायर ǒĦगेड को कॉल करेगा। यǑद 
िèथǓत रोबोट के Ǔनयğंण से बाहर हो जाती है, तो आपातकालȣन सेवाओ ंको इस पर पकड़ 
ͧमलेगी। èथान पर पहंुचन ेके बाद, संबंͬधत डेटा को माइĐोकंĚोलर के पास भेजा जाता है जो 
तब घटना ¢ेğ कȧ ओर पानी कȧ नलȣ पाइप के कोण को समायोिजत करने के ͧलए कमांड 
देगा। सɅसर लगातार माइĐोकंĚोलर को डेटा का Ǔनरȣ¢ण करɅगे और èĚȣम करɅगे जो आग ेकȧ 
कार[वाई करेगा। एक ͪवशेष कोण मɅ एक बार रखा गया पानी का नलȣ का पाइप माइĐोकंĚोलर 
कमांड ɮवारा चालू कर Ǒदया जाएगा और पानी का Ĥवाह आग को बुझा देगा। सɅसर लगातार 
िèथǓत कȧ Ǔनगरानी करɅगे, ऐसे समय मɅ जब गमȸ और फायर सɅसर आग का Ǔनरȣ¢ण या 
पता लगाने मɅ स¢म नहȣं हɇ, रोबोट पानी कȧ नलȣ से पानी रोक देगा और अपने पूव[Ǔनधा[ǐरत 
èथान पर वापस आ जाएगा। 

भͪवçय का काम 

 भͪवçय मɅ, अिÊनशमन रोबोट को अͬधक सवंेदनशील और कुशल बनान ेके ͧलए कई इंटरफेस और 
सɅसर स ेलैस ͩ कया जा सकता है। मानव कȧ उपिèथǓत का पता लगाने के ͧ लए सɅसर को Ĥ×यारोͪपत 
ͩकया जा सकता है, यǑद ͩकसी मानव का पता चला है, तो èथान को ल ेजान ेवाल ेसंदेश को 
अĒेͪषत ͩकया जा सकता है, ताͩक जीवन को बचाने के ͧलए आपातकालȣन कार[वाई कȧ जा सके। 

 यǑद कई रोबोट काम पर हɇ, तो रोबोट èवयं मानव को टैग कर सकता है और उसे इमारत के बाहर 
खींच सकता है। उसके बाद यह अÛय रोबोटɉ के साथ सहयोग करके अपना काम ͩफर स ेशुǾ कर 
सकता है। 
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 आग लगने कȧ घटना के दौरान, मÉुय मɮुदा जो मनुçयɉ के ͧलए घातक साǒबत होता है, वह काब[न 
मोनोऑÈसाइड का संचय है। ऑÈसीजन कȧ अपया[Üत उपिèथǓत के कारण, काब[न डाइऑÈसाइड के 
बजाय काब[न मोनोऑÈसाइड का Ǔनमा[ण होता है। काब[न मोनोऑÈसाइड मɅ ऑÈसीजन कȧ तुलना 
मɅ हȣमोÊलोǒबन को बांधने कȧ अͬधक आ×मीयता होती है िजसके पǐरणामèवǾप शरȣर मɅ 
काबȾÈजाइमोÊलोǒबन का Ǔनमा[ण होता है। काब[न मोनोऑÈसाइड का 300-600 पीपीएम मनुçयɉ के 
ͧलए घातक हो सकता है। इस मामले मɅ, रोबोट को पानी कȧ नलȣ के पाइप के साथ टैग ͩकए गए 
एक अǓतǐरÈत पाइप से लसै ͩकया जा सकता है। यह सामने कȧ ओर एक मखुौटा ल ेजाएगा, और 
जब मानव ɮवारा डाला जाएगा, तो ऑÈसीजन जारȣ ͩकया जाएगा, िजससे मानव के ͧलए साँस 
लेना आसान हो जाएगा Èयɉͩक काब[न मोनोऑÈसाइड जोͨखम एÈसपोज़र के 5-10 ͧमनट के भीतर 
घातक हो सकता है, इसͧलए त×काल कार[वाई आवæयक है। 

 रोबोट के सɅसर यानी इंटरनेट ऑफ ͬथÊंस के बीच एक छोटा नटेवक[  बनाया जा सकता है, जो 
ǐरयल टाइम डेटा और चुनौǓतयɉ के आधार पर èमाट[ Ǔनण[य लेने के ͧलए आपस मɅ समÛवय और 
सहयोग कर सकता है। यह चुनौतीपूण[ िèथǓतयɉ मɅ रोबोट को और अͬधक संवेदनशील बना देगा। 

Ǔनçकष[ 

आग को पूव[जɉ ɮवारा जीने के ͧलए एक İोत के Ǿप मɅ माना जाता था, लेͩकन आज के 
अभूतपूव[ पैमाने पर बǓुनयादȣ ढांचे के ͪवकास न ेभीड़ और Ǔघस-ेͪपटे ढाचंɉ का Ǔनमा[ण ͩकया 
है जहां आग के बीच फंसना एक आम और साथ हȣ एक घातक दघु[टना बन गया है। इस लेख 
मɅ, हम सɅसर और रोबोट के ͧमले जुले उपयोग का Ĥèताव करते हɇ ताͩक आग उस आग को 
बुझाने के ͧलए जãद से जãद और Ĥभावी ढंग स ेउस पǐरǺæय के संबंध मɅ काम कर सके 
जहा ंमनçुय काम करत ेहɇ। èमाट[ अिÊनशमन रोबोट मनçुयɉ कȧ ओर से काय[ करेगा और 
वायरलेस संचार ɮवारा Ǔनयंǒğत ͩकया जाएगा या भͪवçय मɅ èवचाͧलत तरȣके से काम कर 
सकता है। रोबोट पय[व¢ेण के ǒबना भी काम कर सकता है और समèया को हल ͩकए ǒबना 
इसे ͪवनाशकारȣ पैमाने पर पहंुचा सकता है। लेख मɅ Ǒदए गए ¢ेğ साव[जǓनक èथानɉ जसैे गैस 
èटेशन, पĚेोल पंप, अèपताल आǑद के हɇ, लेͩकन इसका उपयोग Ǔनजी èथानɉ मɅ भी ͩकया जा 
सकता है।  
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रोबोट से रोबोǑटÈस तक: एक भारतीय पǐरĤेêय 
डॉ. बी. इÝतेखार हुसैन 

बापतला इंजीǓनयǐरगं कॉलेज, बापटला, गुंटूर िजला, आंĢ Ĥदेश 
बी. खलȣल रहमान 

यूǓनवͧस[टȣ ऑफ पेĚोͧलयम एंड एनजȸ èटडीज (UPES), देहरादनू 

 
सार  
भारत मɅ रोबोट का Ĥयोग शुǾ होने स ेआज तक के ¢ेğ मɅ बड़े पैमाने पर तकनीकȧ ĤगǓत 
हुई है। उनम ेस,े भारतीय भाषाओं का अनुवाद और ͧलÜयंतरण ͪवशेष ǽͬच का ͪवषय रहा है। 
रोबोट ĤोĒाͧमगं भाषाओ ंके अलावा, आवाज कȧ पहचान, वèतु पहचान, िèĐÜट पहचान, इमेज 
Ĥोसेͧसगं, मशीन लǓनɍग, िèĐÜट लेखन, आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस आǑद न ेमानव जीवन को 
पहले से कहȣं अͬधक सरल और आसान बना Ǒदया है। यह लेख भारतीय संदभ[ मɅ उपयोग कȧ 
जाने वालȣ ͪवͧभÛन तकनीकɉ और उनके अनुĤयोगɉ को Ĥदͧश[त करता है। 
 
ऐǓतहाͧसक पçृठभूͧ म 
'रोबोट' शÞद मूल ǽप से अंĒेजी भाषा का नहȣं है। यह èलाͪवक भाषा के शÞद रोबोटा से बना 
है िजसका अथ[ Įम अथवा काय[ से है। चेक भाषा मɅ 1921 मɅ कैरेल कपक ɮवारा उनके साइंस 
ͩफÈशन शो ǽèसुम यूǓनवस[ल रोबोɪस ͧलया गया था। सर आइजैक अͧसमोव ने दǓुनया मɅ 
'रोबोǑटÈस' शÞद गढ़ा था और उÛहɉने 1942 मɅ अपनी ͪव£ान कथा कहानी 'रउनरौÛद' मɅ 
रोबोǑटÈस के तीन कानूनɉ को ͪवकͧसत ͩकया था, जो उãलेखनीय है Èयɉͩक इन कानूनɉ को 
आज टेÈनीͧशयनɉ ɮवारा पूरȣ तरह स ेमाना जाता है। यह घटनाĐम 1947 मɅ, भारत कȧ 
आजादȣ स े पहले हुआ था, तब तक भारतीय दाश[Ǔनकɉ ɮवारा ͩकसी योगदान का 
उãलेख नहȣं ͩकयागया।  
भारत कȧ èवतंğता के बाद, भारतीय Ĥौɮयोͬगकȧ सèंथान  खड़गपुर जसैे तकनीकȧ संèथानɉ 
ने 1950 मɅ अनुसंधान के माÚयम स ेइस ेͪवकͧसत करने के Ĥयास शǾु ͩकये थे। आज भी 
कोई भी मैकेǓनकल इंजीǓनयǐरगं ͪवभाग के तहत अपनी रोबोǑटÈस Ĥयोगशाला मɅ आई.आई.टȣ. 
खड़गपुर के व£ैाǓनकɉ ɮवारा Ǔनͧम[त ͪवͧभÛन युगɉ के ͪवͧभÛन रोबोटɉ को देखा जा सकता है।  
  
याǒंğक इंजीǓनयरȣ, इलेÈĚॉǓनÈस और दरूसंचार इंजीǓनयरȣ, कंÜयूटर ͪव£ान और इंजीǓनयरȣ, 
इलेिÈĚकल इंजीǓनयरȣ, इंèǫमɅटेशन इंजीǓनयरȣ, मेÈĚोǓनÈस, जैव-ͬचͩक×सा इंजीǓनयरȣ, 
मानͪवकȧ और साǑह×य जैसे ͪवͧभÛन ¢ेğɉ को एकȧकृत करके रोबोǑटÈस का ¢ेğ अंतर-ͪवषय 
बन गया है। लोगɉ का मानना है ͩक रोबोǑटÈस के अÚययन स ेअंतर-अनुशासना×मक 
शोध शǾु हो गया है। भारत सरकार ने आई.आई.टȣ. खड़गपुर के साथ ͧमलकर आई.आई.टȣ. 
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मुंबई, आई.आई.टȣ. चेÛनई, आई.आई.टȣ. कानपुर, आई.आई.टȣ. Ǒदãलȣ जैसे राçĚȣय मह×व के 
कई संèथानɉ कȧ èथापना 1950 और 60 के दशक मɅ कȧ। जब यह संèथान, सोͪवयत संघ, 
जम[नी, संयÈुत राÏय अमेǐरका, यूनाइटेड ͩकंगडम जसैे ͪवकͧसत देशɉ के सहयोग से èथाͪपत 
ͩकए गए थे।  
 
अब ये सèंथान रोबोǑटÈस के ¢ेğ मɅ Ǔनरंतर अनुसधंान मɅ या तो एक अलग अनुसंधान कɅ ġ 
या उ×कृçटता के कɅ ġ के Ǿप मɅ या ͩकसी ͪवशेष ͪवभाग के तहत अनुसधंान Ǒहत के एक Ǒहèसे 
के Ǿप मɅ संलÊन हɇ। अनुसंधान ͩक Ǻिçट से ͪवͧभÛन सèंथानɉ और सरकारɉ को परèपर जोड़ा 
गया है। 
 
श¢ैͨणक पǐरǺæय 
भारत मɅ आई.आई.टȣ. इस ¢ेğ मɅ इतने उÛनत हो गए हɇ ͩक वे रोबोǑटÈस के ¢ेğ मɅ एकल 
ͫडĒी, दोहरȣ ͫडĒी या ͪवशेष ͫडÜलोमा काय[Đमɉ के साथ èनातक, èनातकोƣर और अनुसधंान 
पाɫयĐमɉ के तहत अलग स े पेशकश कर रहे हɇ। आज मानव संसाधन ͪवकास मğंालय 
(MHRD) के तहत अͨखल भारतीय तकनीकȧ ͧश¢ा पǐरषद (AICTE) और ͪवæवͪवɮयालय 
अनुदान आयोग (UGC) जैसे भारत मɅ उÍच ͧश¢ा Ĥणालȣ के शासी Ǔनकाय सèंथानɉ मɅ 
रोबोǑटÈस जसैे ऐड-ऑन पाɫयĐम शुǾ करने के ͧलए Ĥो×साǑहत कर रहे हɇ।  
 
इन पाɫयĐमɉ के èनातकɉ को र¢ा अनुसंधान और ͪवकास संगठन (DRDO), व£ैाǓनक और 
औɮयोͬगक अनुसंधान पǐरषद (CSIR), èĚाइकर, हाई-टेक रोबोǑटÈस, बॉश, टाइटन, टȣसीएस 
इनोवेशन लैÞस, ईटन कॉपȾरेशन, एबीबी रोबोǑटÈस जसैे ͪवͧभÛन संगठनɉ मɅ Ǔनयोिजत ͩकया 
जा सकता है। परȣ रोबोǑटÈस, कावासाकȧ रोबोǑटÈस, ͧसèटमेǑटÈस अपने शोध को जारȣ रखने 
या उɮयोगɉ मɅ उनका Ĥयोग कर रहे हɇ। इन सèंथानɉ मɅ ͪवͧभÛन उप ͪवषयɉ का ͪवèतार स े
अÚययन हो रहा है जैस े मैकेǓनÈस और मǓैनपलेुटस[ का Ǔनयğंण, रोबोǑटक इंजीǓनयǐरगं मɅ 
डायनाͧमÈस, ऑटोमेशन टेÈनोलॉजी, कंÜयूटर ͪवज़न के ͧलए मशीन लǓनɍग, आǑट[ͩफͧशयल 
इंटेͧलजɅस, ͫडिजटल इमेज Ĥोसेͧसगं या इमेज ͧसÊनल Ĥोसेͧसगं, कंĚोल ͧसèटम, सɅसर और 
एÈɪयूएटर आǑद शाͧमल हɇ। रोबोǑटÈस ĤǓतयोͬगता जैसे रोबोकॉन इंͫडया Ǔनयͧमत अतंराल पर 
एक ͪवͧभÛन सèंथान / èथान आमतौर पर महाराçĚ इंèटȣɪयूट ऑफ टेÈनोलॉजी एकेडमी ऑफ 
इंजीǓनयǐरगं, पुण ेमɅ आयोिजत कȧ जाती है, इसी Ĥकार e-एͧशया-Ĥशांत Ĥसारण संघ ɮवारा 
आयोिजत एͧशया Ĥशांत ¢ेğ के ͪवͧभÛन देशɉ मɅ राçĚȣय èतर पर ABU ROBOCON के 
नाम पर आयोिजत होती है। आई.आई.टȣ. बॉàब ेमɅ यंğ रोबोǑटÈस ĤǓतयोͬगता होती है (ABU) 
िजसे देखन ेके ͧलए इन èथानɉ पर बड़ी भीड़ जमा होती है। मांग को पूरा करने के ͧलए कॉलेज 
रोबोǑटÈस पर पाɫयĐम संचाͧलत करने के ͧलए आग ेआ रहे हɇ। बापटला इंजीǓनयǐरगं कॉलेज 
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मɅ जम[नी से आयाǓतत एक KUKA रोबोट है जो पारंपǐरक Ǿप से ͩकसी भी भारतीय भाषा मɅ 
ͧलख सकता है। 
 

औɮयोͬगक ĤǓतçठान 
भाèकर गुÜता ɮवारा यह बताया गया है ͩक भारत मɅ लगभग दस èटाट[-अप कंपǓनयां केवल 
ͪवǓनमा[ण के ͧलए नहȣं बिãक ई-कॉमस[, èवाèØय देखभाल, रसद आǑद जसैे ͩकसी भी ¢ेğ मɅ 
एकȧकरण के साथ ͪवकͧसत होन ेवालȣ आशा स ेअͬधक बढ़ȣ हɇ। कृǒğम मेघा के Ĥयोग के 
कारण सूचीबɮध कंपǓनयां इस Ĥकार हɇ: अͧसमोव रोबोǑटÈस Ĥाइवेट ͧलͧमटेड कोचीन, इसमɅ 
केरल को èवचालन आवæयकताओ ंको पूरा करन ेकȧ ͪवशेष£ता है। ͫडफैÈटो रोबोǑटÈस एंड 
ऑटोमेशन Ĥाइवेट ͧलͧमटेड बɅगलुǽ ͪवͧभÛन उɮयोगɉ के ͧलए ͪवǓनमा[ण और सेवाओं के ͧलए 
रोबोǑटÈस समाधान Ĥदान करता है। ĒेऑरɅज एक बहुराçĚȣय Ĥौɮयोͬगकȧ कंपनी है जो ͪवतरण 
और पǓूत [ कɅ ġɉ मɅ èवचालन के ͧलए उÛनत रोबोǑटÈस Ĥणाͧलयɉ को ͫडजाइन, Ǔनमा[ण और 
इंèटाल करती है। ĒेऑरɅज ͫडज़ाइन, ͪवǓनमा[ण और गोदामɉ, पǓूत [ कɅ ġɉ और ͪवतरण कɅ ġɉ मɅ 
उÛनत रोबोट गोदाम èवचालन Ĥणाͧलयɉ को इंèटाल करता है। ͬĒडबॉɪस, अहमदाबाद भारत 
कȧ एक नव तकनीक और इनोवेशन-रोबोǑटÈस कंपनी है जो रोबोǑटÈस-आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस 
और मशीन ͪवजन के ¢ेğ मɅ काम करती है। i2u2 एक टेलȣĤेसɅस रोबोट कंपनी है। इससे आप 
ͩकसी भी संगत आईओएस, एĜंॉयड, ͪवडंोज ͫडवाइस स ेलॉग इन करके Ǔनयğंण लेने, दǓुनया 
मɅ कहȣं से संपक[  करन े के ͧलए अनुमǓत देता है। ͧमलĒो ǒबजनेस एंड नॉलेज 
सॉãयूशंस, गुड़गांव, हǐरयाणा मɅ रोबोǑटक, मोǒबͧलटȣ और होम ऑटोमेशन के ¢ेğ मɅ नवीनतम 
ĤगǓत को अपनाने के साथ तकनीकȧ Ǿप से मानवीय उ×पादɉ के साथ दǓुनया भर मɅ åयिÈतयɉ 
और पǐरवारɉ को सशÈत बनाने के उɮदेæय पर काय[ कर रहा है।  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 ͬचğ 1. एक रोबोट जो ͩकसी 

भी भाषा मɅ ͧलख सकता है 
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मुकंुद फ़ूɬस Ĥाइवेट ͧ लͧमटेड, बɅगलǽु एक ऐसी कंपनी है जो ͫ डजाइन और उ×पादɉ को ͪ वकͧसत 
करती है िजससे भारतीय खाɮय पदाथ[ èवचाͧलत Ǿप स ेबनाए जा सकते हɇ। रोबोट अलाइव 
नई कंपनी है जो ͪवशेष Ǿप स ेभारत मɅ एसएमई ¢ेğ के ͧलए अͧभनव और èवदेशी समाधान 
Ĥदान करने वाले रोबोǑटÈस और èवचालन के ¢ेğ मɅ काम कर रहȣ है। साèğा रोबोǑटÈस 
इंͫडया Ĥाइवेट ͧलͧमटेड, एना[कुलम, केरल कȧ एक ऐसी कंपनी है जो वाèतͪवक भौǓतक 
उपकरणɉ के मानव जैसे èवचाͧलत काया[×मक परȣ¢ण के ͧलए रोबोट समाधान बनाती और 
ͪवतǐरत करती है। इनके अलावा, नोवोटेक रोबो एक अĒणी रोबो कंपनी है जो वष[ मɅ Ĥͧश¢ण 
ĤाÜत कर रहे ͪवɮयाͬथ[यɉ के बीच अͪवकͧसत और ͪवकासशील देशɉ के अतंर को समाÜत करता 
है। ͬथकं लÞैस, रोबोसॉāटͧसèटàस, iरोबोट, परȣ रोबोǑटÈस और अÛय कई उɮयोगɉ के सͩĐय 
Ǿप से रोबोǑटÈस के ¢ेğ मɅ नवाचार, ͪवकास और काया[Ûवयन पǐरयोजनाओं मɅ संलÊन रहे हɇ। 
 
गेड ऑटोनॉमस ͧ सèटàस Ĥाइवेट ͧलͧमटेड िजसका मुÉयालय मुंबई मɅ है, एक उÛनत सामािजक 
और सेवा रोबोट कंपनी है। यह  ͪवशेष£ता वाला èटाट[अप है। कंपनी कȧ शीष[ योगदान 
एडवरĚॉन है, जो एक ͪवपणन और ͪव£ापन रोबोट है िजसे संगीत बजाने, लोगɉ स ेबात करन े
और ͪवͧभÛन Ĥकार के èमाट[ उपकरणɉ के साथ संवाद èथाͪपत करन ेके ͧलए ͫडज़ाइन ͩकया 
गया है। एडवरĚॉन कȧ िèथǓत तकनीक रोबोट को यह जानने कȧ अनुमǓत देती है ͩक वह कहा ं
है और उसे कहां जाना है, साथ हȣ साथ लोगɉ और वèतुओं के आसपास सुरͯ¢त और सुचाǾ 
Ǿप से कैसे चलना है। रोबोट मोबाइल जानकारȣ डेèक, एक टूर गाइड, एक Ħाडं शुभंकर या 
दकुानɉ, शॉͪपगं मॉल, åयापार मेलɉ, Ĥदश[Ǔनयɉ, सĒंहालयɉ और ͪवͧभÛन ͪवपणन पǐरयोजनाओ ं
के ͧलए मनोरंजन के Ǿप मɅ सेवा Ĥदान कर सकता है। 
 
भारतीय रोबोǑटÈस को आगे बढ़ाने के ͧलए सेÖटर फॉर आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस एंड रोबोǑटÈस 
(CAIR) भी एक मह×वपूण[ कɅ ġ है। भारत के सबसे पुराने रोबोǑटÈस अनुसंधान संगठनɉ मɅ से, 
CAIR कȧ èथापना 1986 मɅ हुई थी। भारतीय र¢ा मğंालय के भीतर िèथत एक Ĥयोगशाला 
के Ǿप मɅ र¢ा अनुसंधान एव ंͪवकास संगठन (DRDO-CAIR) ने शǾु मɅ रोबोǑटÈस, एआई 
और Ǔनयğंण Ĥणालȣ के ¢ेğɉ पर Úयान कɅ Ǒġत ͩकया है। नवंबर 2000 मɅ, CAIR ने कई अÛय 
ͪवभागɉ मɅ काम करने वाले अनुसंधान एवं ͪवकास समहूɉ को DRDO ने अपने भीतर आ×मसात 
ͩकया है। पǐरणामèवǾप, सीएआईआर ͪवͧभÛन ¢ेğɉ मɅ भारत कȧ अĒणी और Ĥमाͨणत 
Ĥयोगशाला बन गई है।  
 
CAIR 2008 मɅ ISO 9001 रोबोǑटÈस सोसायटȣ ऑफ इंͫडया भारत मɅ रोबोǑटÈस शोधकता[ओं 
और उनके समक¢ɉ के बीच संवाद को Ĥो×साǑहत करने के ͧलए काम कर रहा है। यह संगठन 
राçĚȣय èतर के सàमेलन भी आयोिजत करता है, समाचार पğ और पǒğकाओं को Ĥकाͧशत 
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करता है और अÛय वैिæवक रोबोǑटÈस-उÛमुख संगठनɉ के साथ पǐरयोजनाओं को सहयोग Ĥदान 
करता है जैसे, ͪवɮयुत और इलेÈĚॉǓनÈस इंजीǓनयस[ सèंथान (IEEE) और अमेǐरकन सोसाइटȣ 
ऑफ मैकेǓनकल इंजीǓनयस[ (ASME)। 
 
रोबोट ĤोĒाͧमगं भाषा और मानक 
हाल हȣ मɅ रोबोट ĤोĒाͧमगं भाषाओं कȧ एक ͪवèततृ Įृंखला ͪवकͧसत कȧ गई है। इनमɅ CIM 
èटेशन रोबोǑटÈस, डेिãमया (D5/V5), रॉब कद, जैसे रोबोट ͧसमुलेशन और ऑफ-लाइन 
ĤोĒाͧमगं भाषाएँ शाͧमल हɇ, रोबोट èटूͫडयो, रोबो गाइड, मोटोͧसम, कुकͧसम, Ĥोसेस  ͧसमुलेट 
आǑद ͪवͧभÛन मानकɉ को यूएस ऑÈयूपेशनल हेãथ एंड सेÝटȣ एडͧमǓनèĚेशन (OSHA ) 
ɮवारा जोड़ा गया है िजÛहɅ उɮयोगɉ मɅ सुर¢ा पहलू के साथ रोबोट का उपयोग करने के ͧलए 
Ĥयोग ͩकया जाता है। इस ेANSI-RIA कहते हɇ और अंतरा[çĚȣय इलेÈĚोटेिÈनकल कमीशन 
(IEC) अतंरा[çĚȣय मानकɉ सभी ͪवɮयुत, इलेÈĚॉǓनक और संबंͬधत Ĥौɮयोͬगͩकयɉ के ͧलए 
सामǑूहक Ǿप से "इलेÈĚोटेÈनोलोजी" के Ǿप मɅ जाना जाता है। 
 
रोबोट ĤǓतयोͬगता 
समय-समय पर ͪवͧभÛन घटनाओं के Ǿप मɅ åयिÈतयɉ, ͪवɮयाͬथ[यɉ, संगठनɉ आǑद कȧ Ǔछपी 
हुई ĤǓतभाओं को उजागर करने के ͧलए भारत मɅ ͪवͧभÛन èथानɉ पर कई 
ĤǓतयोͬगताएं आयोिजत कȧ जाती हɇ। एसटȣईएम फाउंडेशन भारत मɅ èकूल और कॉलेज के 
ͪवɮयाͬथ[यɉ के ͧलए रोबोǑटÈस और अनुसंधान आधाǐरत ͧश¢ण काय[Đमɉ के हèत¢ेप के साथ 
एसटȣईएम (ͪव£ान, Ĥौɮयोͬगकȧ, इंजीǓनयरȣ और गͨणत) ͧश¢ा को बढ़ावा देने मɅ अĒणी 
है। भारत एसटȣईएम भारत मɅ वãड[ रोबोट ओलंͪपयाड एसोͧसएशन कȧ सहयोगी कंपनी है। ͪवæव 
रोबोट ओलंͪपयाड™ ͪव£ान, Ĥौɮयोͬगकȧ और ͧश¢ा के ͧलए एक घटना है जो चुनौतीपूण[ और 
शैͯ ¢क रोबोǑटÈस ĤǓतयोͬगताओं के माÚयम स ेअपनी रचना×मकता और समèया सुलझाने के 
कौशल को ͪवकͧसत करने के ͧलए दǓुनया भर के युवाओं को एक साथ लाता है। ͪवæव रोबोट 
ओलंͪपयाड इंͫडया (डÞãयूआरओ इंͫडया) 2006 स ेआयोिजत 9 से 25 वष[ कȧ आय ु के 
ͪवɮयाͬथ[यɉ के ͧलए भारत मɅ सबसे बड़ी रोबोǑटÈस ĤǓतयोͬगताओ ंमɅ से एक है। यह एसटȣईएम 
फाउंडेशन ɮवारा आयोिजत एक गैर-लाभकारȣ ĤǓतयोͬगता है। हर साल इन ĤǓतयोͬगताओ ंके 
ͪवजतेा अंतरा[çĚȣय èतर पर भारत का ĤǓतǓनͬध×व करन ेके ͧलए ͪवæव आयोजनɉ मɅ जात ेहɇ। 
 
ͪवæव रोबोǑटक चैिàपयनͧशप (WRC) ͪवɮयाͬथ[यɉ के ͧ लए आज के ĤǓतèपधȸ समय मɅ रोजगार 
मɅ ĤािÜत के ͧलए काफȧ लाभदायक है। इस तकनीक WRC का अनुभव ͪवɮयाͬथ[यɉ को उनके 
¢ेğ मɅ नवीनतम जानकाǐरया देता है और घटनाओं का आयोजन करता है। ͪवͪवध ͪवषयɉ को 
शाͧमल करते हुए, तकनीकȧ ¢ेğ मɅ WRC घटनाओं कȧ एक Įृंखला आयोिजत कȧ जाती 
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है। रोबोफेèट इंͫडया कॉलेज के माÚयम स ेचतुथ[ क¢ा मɅ ͪवɮयाͬथ[यɉ के ͧलए नोवाटेक रोबो 
का èवायƣ रोबोǑटÈस काय[Đम है। ͪवɮयाथȸ टȣम èवतंğ Ǿप स ेकाय[ करन ेऔर ͪवͧभÛन 
Ĥकार कȧ ĤǓतयोͬगताओ ंमɅ Ěाͩफयɉ के ͧलए ĤǓतèपधा[ करने के ͧलए अपन ेरोबोट को ͫडजाइन, 
Ǔनमा[ण और काय[Đम करते हɇ। रोबोǑटÈस ओलंͪपयाड टेÈनो Ēेͪवटȣ सॉãयूशंस ɮवारा आयोिजत 
ͩकया जाता है जो एक ͧश¢ा, लैब और तकनीकȧ समाधान कंपनी है और 2008 से रोबोǑटÈस 
और एंबेडेड ͧसèटम के ¢ेğ मɅ है। रोबोǑटÈस ओलंͪ पयाड एडु Ĥाइम टेÈनोलॉजीज Ĥाइवेट 
ͧलͧमटेड, Ĥाइम पाɫयĐम के आͪवçकारक ɮवारा समͬथ[त है। èकूलɉ के ͧलए Ĥाइम पाɫयĐम 
एक पɮधǓतगत ͧश¢ण Ĥणालȣ है जो रोबोɪस का उपयोग करके भौǓतकȧ, गͨणत, सूचना 
Ĥौɮयोͬगकȧ और इंजीǓनयरȣ को जोड़ती है। रोबोǑटÈस ओलंͪ पयाड एक चैिàपयनͧशप है जो 
भारत मɅ èकूलȣ ͪवɮयाͬथ[यɉ के ͧलए रोबोǑटÈस मɅ सबसे कठोर और ͪवͪवध ĤǓतयोͬगता Įृंखला 
के Ǔनमा[ण कȧ Ǻिçट स ेआयोिजत कȧ जाती है। 
 
भारत मɅ रोबोट के अनुĤयोग 
रोबोट ͩकसी भी उɮयोग मɅ नीरस, गंदे या जोͨखम भरे काय[ करने के ͧलए मानव कȧ जगह 
ले सकता है। भͪवçय मɅ भारत रोबोǑटÈस को अपनाने, वæैवीकरण और उÍच औɮयोगीकरण 
के ͧलए तैयार है। यह देखते हुए ͩक भारत पहले से हȣ पूरȣ दǓुनया के ͧलए एक ͪवǓनमा[ण कɅ ġ 
बना हुआ है, Ǔनमा[ण के हर पहल ू मɅ रोबोट का उपयोग कंपǓनयɉ कȧ ĤगǓत सुǓनिæचत 
करेगा। बदले मɅ यह इस तकनीक के ͧलए कुशल जनशिÈत कȧ आवæयकता को 
बढ़ाएगा। आधुǓनक रोबोǑटÈस इंजीǓनयर उन मशीनɉ को ͪ वकͧसत करन ेके ͧ लए ͪ वषय ͪ वशेष£ɉ 
के साथ संवाद कर रहे हɇ। भारत मɅ रोबोǑटÈस उɮयोग गुजरात, हǐरयाणा और महाराçĚ जसै े
राÏयɉ के साथ उÍच ͪवकास के ͧलए आशावान है। भारत मɅ रोबोǑटÈस ¢ेğ को Ĥभाͪवत करन े
वालȣ कई चुनौǓतयɉ के बीच, उनमɅ स ेĤाथͧमक योगदानकता[ओं से सेवा लेने कȧ आवæयकता 
होगी। आयाǓतत हाड[वेयर घटकɉ और साथ हȣ Ĥͧश¢ण कͧम[यɉ पर लागत के कारण रोबोट 
तकनीक को अपनाने का कुल खच[ बहुत अͬधक है। जैसा ͩक रोबोǑटÈस एक बहु-ͪवषयक ¢ेğ 
है, गुणवƣा ĤǓतभा को ĤाÜत करना और बनाए रखना एक बड़ा मुɮदा है। मानव Įम कȧ कम 
लागत कȧ तुलना मɅ रोबोǑटÈस अपनाने कȧ पूंजी-गहन ĤकृǓत èपçट Ǿप से उƣराɮ[ध के प¢ मɅ 
पैमाने को बताती है। शै¢ͨणक Ǻिçटकोण स,े भारतीय पǐरǺæय मɅ रोबोǑटÈस के राèते मɅ आन े
वालȣ कुछ चुनौǓतयां इस Ĥकार हɇ: 
 

a. रोबोǑटÈस ĤकृǓत मɅ बहुआयामी होने के कारण, भारत मɅ शीष[ ͪवɮयालयɉ मɅ 
ͪवɮयाͬथ[यɉ को छोड़कर, अÛय ͪवɮयाͬथ[यɉ को इस ¢ेğ मɅ ͪवशेष£ बनने के ͧलए 
चार से पांच इंजीǓनयरȣ ͪवषयɉ मɅ आवæयक £ान कȧ कमी है। 

b. ͪवषय पढ़ाने के ͧलए अÍछे संकाय कȧ कमी। 
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c. भारत मɅ कुछ ¢ेğɉ और तकनीकȧ / इंजीǓनयरȣ सèंथानɉ को छोड़कर, रोबोǑटÈस एक 
ͪवषय के Ǿप मɅ इंजीǓनयǐरगं के ͪवɮयाͬथ[यɉ को अÍछȤ तरह स ेनहȣं पढ़ाया जाता 
है। 

d. उन हाड[वेयर कंपǓनयɉ कȧ अनुपिèथǓत जो इस उɮयोग को पूरा कर सकती है। साथ 
हȣ आवæयक घटकɉ कȧ खरȣद के ͧलए चीन, अमेǐरका और यूरोप जसैे देशɉ पर 
Ǔनभ[रता एक बड़ी कǑठनाई है। 

 

परमाण ुĤौɮयोͬगͩकयɉ का åयापक Ǿप से परमाण ुऊजा[, अंतǐर¢, धातु, वèğ, मोटर वाहन 
और ͪवǓनमा[ण उɮयोगɉ जैसे कई ¢ेğɉ मɅ उपयोग ͩकया जाता है। इसके अलावा, भारत मɅ 
èवाèØय ¢ेğ न ेऑपरेशन ͬथएटरɉ और यहां तक ͩक पुनवा[स कɅ ġɉ मɅ åयापक Ǿप स ेजीवन 
कȧ गुणवƣा बढ़ाने के ͧलए रोबोट तकनीक का उपयोग शुǾ ͩकया है। रोबोǑटÈस एक बढ़ता 
हुआ ¢ेğ साǒबत हुआ है और हाल के Ǒदनɉ मɅ कई राèते खुल गए हɇ। कई ͪवशेष£ɉ का मानना 
है ͩक रोबोǑटÈस औɮयोͬगक èवचालन के ͧलए सबसे उपयुÈत है िजसमɅ ͪवǓनमा[ण, पैकेिजंग 
और संयोजन शाͧमल हɇ। वाèतव मɅ, रोबोǑटÈस और ऑटोमेशन मɅ औɮयोͬगक पǐरǺæय मɅ 
ĐाǓंत लाने कȧ ¢मता है, जो कंÜयूटर ͧसèटम ɮवारा सेवाओं और अÛय ¢ेğɉ मɅ लाए गए 
पǐरणाम के समान होने का वादा करता है। èवचालन ¢ेğ मɅ रोबोǑटÈस ने उ×पादकता, सुर¢ा 
के साथ-साथ अǓंतम उ×पाद कȧ गुणवƣा को बेहतर बनाने के ͧलए अपने योगदान को साǒबत 
ͩकया है, जबͩक मानव ऑपरेटरɉ को अͬधक मूãय वͬध[त भूͧमकाएं लेने कȧ अनुमǓत दȣ 
है [6]। अब रोबोǑटक भुजा बन रहȣ हɇ जो अतंǐर¢ èटेशनɉ मɅ उपयोग कȧ जाती है, यह अतंǐर¢ 
èटेशनɉ का Ǔनमा[ण और मरàमत का काय[ करती है। रोबोट अतंǐर¢ यान और सौर मंडल  मɅ 
Ēहɉ के बाकȧ Ǒहèसɉ कȧ खोज कर सकता है। 
 

टाटा मोटस[ उ×पादन के ͧ लए औɮयोͬगक रोबोǑटÈस और èवचालन का उपयोग करता है। ǐरपोटɟ 
स ेपता चलता है ͩक टाटा मोटस[ मɅ उ×पादन के ͧलए ĤयुÈत बल मɅ 20% कȧ कमी आई 
है। साथ साथ इनका कारोबार 250% बढ़ गया है। कहा जाता है ͩक पणु ेमɅ एक संयğं मɅ , 
टाटा न े100 रोबोट èथाͪपत ͩकए हɇ। सैमसंग, एलजी, ͩफͧलÜस, हɉडा, रेनो, सुजुकȧ, हंुडई और 
फोड[ जसैी बहु-राçĚȣय कंपǓनयɉ के कई भारतीय सहायक भी औɮयोͬगक रोबोट का उपयोग 
करत ेहɇ। "मेक इन इंͫडया" अͧभयान भारतीय ͪवǓनमा[ण और èटाट[अप के ͧलए बहुत लाभĤद 
है। इसͧलए जब देश मɅ और अͬधक उɮयोग सामने आएंगे तो ऐसे मɅ औɮयोͬगक रोबोǑटÈस 
के पनपने कȧ संभावना बढ़ेगी। 
 
जहा ं तक काय[बल के Ĥͧश¢ण का संबंध है, इस ¢ेğ मɅ भी Ĥयास ͩकए जा रहे 
हɇ। पुण ेमɅ कूका ĚेǓनगं अकादमी, उɮयोग के साथ-साथ इंजीǓनयǐरगं छाğɉ को पेशेवर  Ĥͧस¢ण 
Ĥदान कराती है । यह अकादमी टाटा मोटस[ के कम[चाǐरयɉ को Ĥͧशͯ¢त करन ेऔर उनकȧ 
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सहायता करने के ͧलए èथाͪपत कȧ गई थी, जब वे कूका रोबोट का उपयोग कर रहे थे 
[7]। वाèतव मɅ वैिæवक नौकरȣ साइट के आंकड़ɉ के अनुसार, मई 2015 और मई 2018 के बीच 
रोबोǑटÈस Ĥोफाइल के ͧलए नौकरȣ चाहन ेवालɉ कȧ सÉंया मɅ 186% कȧ वɮृͬध हुई है। 
 

Ǔनçकष[ 
भारतीय उɮयोगɉ मɅ रोबोटȣकरण ऊपयोगी है या नहȣं, इस पर कोई Ǔनण[य लेने के ͧलए चचा[ 
हो रहȣ है। रोबोट कȧ लागत कम हो गई है। गुणवƣा मɅ काफȧ सुधार हुआ है। रोबोट का पेबैक 
समय अब एक से दो साल के आसपास है। इसͧलए छोटे और मÚयम आकार के उɮयोग बढ़ती 
ĤǓतèपधा[ को मात देने के ͧलए èवचालन कȧ ओर देख रहे हɇ। तकनीकȧ ͪवकास के कारण 
रोबोǑटÈस का उपयोग ͩकया जाना चाǑहए। भारत मɅ Ǔनकट भͪवçय मɅ रोबोǑटÈस ¢ेğ के  
तकनीकȧ ͪवशेष£ɉ  के ͧलए उÏÏवल कǐरयर कȧ उàमीद कȧ जा सकती है। भारत मɅ रोबोǑटÈस 
Ǔनèसंदेह भͪवçय मɅ सबसे अͬधक मांग वाले कǐरयर ͪवकãपɉ मɅ स ेएक बनन ेकȧ राह पर है। 
 

संदभ[ 
1. Richard D.Klafter et. al “Robotic Engineering: An Integrated Approach”, Prentice Hall of India 

Private Limited, New Delhi. 

2. Home page of https://www.iitsystem.ac.in browsed on 14.02.2019. 

3. Bhasker Gupta posted on 24.02.2017 in Analytics India Magazine “10-robotics-startups-india-

pushing-boundaries-area” browsed home page of magazine on 14.02.2019. 

4. John Edwards, “Robotics in India Starts Small but Is Growing Fast”, posted on 15.03.2016, 

Robotics Business Review. 

5. Posted by: Scientific India magazine “Robotics In India” in ‘Technology’, posted on 13.11.2015 

browsed on 15.02.2019. 

6. Apoorva Verma, answered via quora.com on 27.07.2018. 

7. Blogs of iNurture Education Solutions Private Limited, Bengaluru Posted on 10.05.2016. 

8. Leslie D'Monte, “Maharashtra has most robotics jobs in India”, posted on livemint.com, Updated 

on 05.07.2018. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ISSN:2320-7736  ͪव£ान गǐरमा ͧसधं ु[अĤैल – जून, 2021] अंक  - 117 17 

 

उभरते भारत के ͧलए रोबोǑटÈस के अनुĤयोगɉ मɅ  
एक दरूदशȸ पǐरǺæय 

गगन दȣप ͧसहं, अǓनल कुमार, डॉ अजय Ĥसाद एव ंडॉ मनीष Ĥतीक 
èकूल ऑफ कंÜयूटर साइंस, पेĚोͧलयम और ऊजा[ अÚययन ͪवæवͪवɮयालय, देहरादनू, उƣराखंड 

 
 

सार  

इन Ǒदनɉ पूरे ͪवæव मɅ कई Ĥकार के ͪवकास काय[ हो रहे हɇ। इनमɅ रोबोǑटÈस एक Ĥमुख ¢ेğ 
है जहां नवाचारɉ का दायरा असीͧमत है, इन Ǒदनɉ इंजीǓनयर और सॉÝटवेयर डेवलपस[ उन 
रोबोटɉ को ͫडजाइन करने कȧ कोͧशश कर रहे हɇ, जो मनçुयɉ के अͬधक करȣब हो सकत ेहɇ। 
रोबोट आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस (AI) और मशीन अͬधगम (ML) Ĥौɮयोͬगकȧ के एकȧकरण के 
माÚयम से उÛनǓत कर रहे हɇ और ͪपछलȣ पीǑढ़यɉ कȧ तुलना मɅ बहुत अɮयतन हो गए हɇ। 
अͬधकांश ͪवकͧसत देशɉ मɅ रोबोǑटÈस मɅ कई आæचय[जनक आͪवçकार हुए हɇ, उदाहरण के ͧलए 
हाल हȣ के éयूमनॉइड सोͩफया। अगर हम भारत मɅ रोबोǑटÈस कȧ तकनीक मɅ नई ĐाǓंत लाना 
चाहते हɇ तो हमɅ भारतीय रोबोǑटÈस उɮयोग मɅ भारतीय ¢ेğीय भाषाओं का भी एकȧकरण करना 
होगा। इस शोध पğ के माÚयम स ेलेखक न ेरोबोǑटक से सàबंͬधत अनुसंधानɉ कȧ समी¢ा कȧ 
है। लेखक उɮयोग और अÛय खोजɉ के ͧलए एक Ĥèताͪवत मॉडल के साथ आए, िजसके 
माÚयम से हमारे देश के Ēामीण ¢ेğɉ के ͧलए रोबोǑटÈस का अनुĤयोग ͪवकͧसत ͩकया जा 
सकता है। यह मॉडल रोबोǑटÈस मɅ वाèतͪवक ĐाǓंत ला सकता है और हमारे Ēामीण ¢ेğɉ और 
इसके लोगɉ के ͪवकास को बढ़ावा दे सकता है। कɅ ġȣय बजट 2019 के अनुसार, भारत सरकार 
रोबोǑटÈस, मशीन लǓनɍग, आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस जसै े¢ेğɉ मɅ अनुसंधान और ͪवकास मɅ 
Ǔनवेश करेगी। मशीन लǓनɍग, आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस और अÛय तकनीकȧ ¢ेğɉ मɅ अनुसंधान 
और ͪवकास के ͧलए एक राçĚȣय काय[Đम èथाͪपत करेगा। इस शोध पğ के माÚयम स ेहमन े
कई भारतीय रोबोटɉ का ͪवæलेषण तैयार ͩकया है, इसके माÚयम स ेहम अͬधक बेहतर रोबोटɉ 
के ͪवकास के ͧलए Ĥेǐरत हो सकते हɇ जो भारतीय ¢ेğीय भाषाओं मɅ संवाद कर सकते हɇ। 
 
मुÉय शÞद: रोबोǑटÈस, सॉÝटवेयर डेवलपस[, आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस, मशीन लǓनɍग, रोबोट अनुĤयोग 
 
पǐरचय 
ͪपछले कई वषɟ से रोबोट तंğ का åयापक Ǿप से औɮयोͬगक उ×पादन और गोदामɉ मɅ उपयोग 
ͩकया जा रहा है, जहा ंएक Ǔनयंǒğत वातावरण कȧ गारंटȣ होती है। कृͪष और वाǓनकȧ मɅ, 
Ĝाइवरलेस वाहनɉ मɅ अनुसंधान 1960 के दशक कȧ शǽुआत मɅ èवचाͧलत èटȣयǐरगं ͧसèटम 
और èवायƣ ĚैÈटर [1] पǐरयोजनाओं पर बुǓनयादȣ शोध के साथ शǾु हुआ। हाल हȣ मɅ, कृͪष 



ISSN:2320-7736  ͪव£ान गǐरमा ͧसधं ु[अĤैल – जून, 2021] अंक  - 117 18 

 

मɅ रोबोट Ĥणाͧलयɉ के ͪवकास ने एक बढ़े हुए दायरे का अनुभव ͩकया है। िजसने कई ͪवशेष£ɉ 
को åयवहार Ǻिçटकोण के आधार पर अͬधक तक[ संगत और अनुकूलनीय वाहनɉ को ͪवकͧसत 
करने कȧ संभावनाओं का पता लगान ेका नेत×ृव ͩ कया है। नया संयुÈत अनĤुयोग सɅसर ͧसèटम, 
संचार Ĥौɮयोͬगकȧ, Êलोबल पोिजशǓनगं तंğ (जीपीएस) और भौगोͧलक सूचना Ĥणालȣ 
(जीआईएस) ने शोधकता[ओं को कृͪष और बागवानी ¢ेğ मɅ उÍच मूãय वालȣ फसलɉ के ͧलए 
नए èवायƣ वाहनɉ को ͪवकͧसत करने मɅ स¢म ͩकया है, साथ हȣ साथ पǐरǺæय के Ĥबंधन के 
ͧलए भी काय[ ͩकया है। संतरे और बागवानी फसलɉ के ͧलए कई èवायƣ Ĥोटोटाइप का वण[न 
ͩकया गया है, जसैे संतरे [2], èĚॉबेरȣ [3] और टमाटर [4]। ये तकनीक कई वषɟ से ͪवकͧसत 
देशɉ मɅ उपयोग कȧ जाती हɇ लेͩकन अगर हम भारत के पǐरǺæय को देखɅ तो हमारे देश के 
ͩकसान न तो तकनीकȧ Ǿप से स¢म हɇ और न हȣ उनके पास ऐसी तकनीकɉ को अपनाने के 
ͧलए ͪवƣीय सहायता है। इसͧलए, वे इन मशीनɉ को अपने कृͪष उɮदेæय के ͧलए नहȣं खरȣद 
सकते। हमारȣ तकनीक और कृͪष उɮयोग के बीच कȧ खाई को तभी हटाया जा सकता है जब 
हम भारतीय ¢ेğीय भाषाओं पर आधाǐरत सèती मशीनɉ को ͫडजाइन करने मɅ स¢म हɉ। इसमɅ 
कोई संदेह नहȣं है ͩक हमारे भारतीय शोधकता[ और उɮयोग, रोबोǑटÈस तकनीक का उपयोग 
करके ऐसी मशीन को ͫडजाइन करने मɅ स¢म हɇ जो èवचाͧलत भी हɇ। लेͩकन हमारे ͩकसान 
उनका उपयोग तब तक नहȣं कर पाएंगे जब तक ͩक वे अपनी ¢ेğीय भाषा मɅ कमांड èवीकार 
करने के ͧलए ͫडज़ाइन नहȣं ͩकए जाते [5]।  
 
भारत कȧ जीडीपी के 17-18% मɅ Ĥाथͧमक ¢ेğ मɅ कृͪष का सबसे बड़ा योगदान है [6]। कृͪष 
Ĥधान देश होने के नाते, ͪवकास को बढ़ावा देने के ͧलए नवीनतम तकनीक को अपनाना एक 
èवाभाͪवक ͪवकãप है। 2022 तक सरकार का लêय ‘मेक इन इंͫडया’ पहल के तहत ͪवǓनमा[ण 
¢ेğ स ेजीडीपी कȧ Ǒहèसेदारȣ को 25% तक बढ़ाना है [7]। भारत मɅ सेवा ¢ेğ िजसमɅ ͪवƣ, 
पǐरवहन, साव[जǓनक Ĥशासन और र¢ा जैस ेउप-¢ğे शाͧमल हɇ, जीडीपी वɮृͬध को काफȧ बढ़ाता 
है। नतीजतन, रोबोǑटÈस स ेĤाÜत होन ेवाले लाभ का भी उपरोÈत ¢ेğɉ पर Ĥभाव डालने का 
अनुमान है। भारतीय अथ[åयवèथा (ͪवƣ वष[ 2019) के ͧलए 7-7.5% कȧ अनुमाǓनत वाͪष[क 
जीडीपी ͪवकास दर के माÚयम से [8], यह जनसÉंया के 2.2% कȧ वाèतͪवक ¢मता को बढ़ाने 
के ͧलए ͪववेकपूण[ होगा जो अलग-अलग तरȣके स ेͩकया जाता है [9]। तकनीकȧ ͪवकास इस 
¢ेğ मɅ बाधाओं पर काबू पान ेमɅ मदद कर सकता है, उनके जीवन कȧ गुणवƣा मɅ सुधार कर 
सकता है और अथ[åयवèथा के ͧलए उनकȧ ¢मता मɅ पूरा योगदान कर सकता है। 
आईओटȣ-स¢म आपूǓत[ शृंखला, उÛनत एनाͧलǑटÈस, एआई और एमएल तकनीक आपूǓत [ 
शृंखला मɅ अͬधक Ǻæयता, लचीलापन और पǐरचालन द¢ता को शाͧमल करके ͪवǓनमा[ण ¢ेğ 
को बदल रहे हɇ। उÛनत के अĒणी उपयोग मामलɉ मɅ से कुछ ͪवæलेषण, ͪवǓनमा[ण मɅ एआई 
और रोबोǑटÈस भी ͪवǓनमा[ण मɅ शाͧमल हɇ।  
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कृͪष और संबɮध ¢ेğɉ जैस ेवाǓनकȧ और म×èय पालन मɅ भारत के सकल घरेलू उ×पाद (2013) 
का 13% और काय[बल का 50% स े अͬधक का योगदान है [10]। अपया[Üत मांग कȧ 
भͪवçयवाणी, सǓुनिæचत ͧसचंाई कȧ कमी, ͧमɪटȣ का ¢रण, कȧटनाशकɉ और उव[रकɉ का 
अ×यͬधक उपयोग / दǽुपयोग, ͩकसानɉ के ͧलए पूंजी कȧ उपलÞधता और असंगǑठत और कम 
तकनीकȧ Ĥथाएं वत[मान मɅ इस ¢ेğ कȧ Ĥचͧलत चुनौǓतयां खेती को रोबोǑटÈस एवम एआई 
संचाͧलत बुɮͬधमान समाधानɉ से बहुत फायदा हो सकता है जो ͩक कृͪष उ×पादɉ के बेहतर 
उ×पादन, Ĥसèंकरण, भंडारण, ͪवतरण और खपत करने मे स¢म हɇ [11]।  
 
फसलɉ के बारे मɅ साइट-ͪवͧशçटता और समय पर डेटा उव[रकɉ और रसायनɉ, फसल èवाèØय 
और रोग, फैलाने, खेत जानवरɉ के èवाèØय कȧ Ǔनगरानी, और फसल काटने वालȣ èवायƣ 
मशीनɉ के माÚयम से बुɮͬधमान खेत मशीनीकरण पर उͬचत इनपटु कȧ सुͪ वधा Ĥदान करता 
है, इस Ĥकार ĤǓत वग[ गज इकाई उपज मɅ सुधार होता है [12]। इसके अलावा रोबोǑटÈस, 
एआई, आईओटȣ और एमएल ͧसèटम कम बबा[दȣ और खराब होने के साथ कमोͫडटȣ पैकेिजगं/ 
भंडारण को अͬधक Ĥभावी बना सकते हɇ [13]।  
 

भारतीय रोबोट / मानवसम (éयूमनॉइड) का ͪवæलेषण 
éयूमनॉइड रोबोट ͪपछले कुछ समय से भारत मɅ लोकͪĤयता हाͧसल कर रहे हɇ। यɮयͪप देश 
अभी भी ͪवकͧसत देशɉ कȧ तुलना मɅ कृǒğम बɮुͬधमƣा और रोबोǑटÈस के ͪवकास के साथ 
दसूरɉ कȧ तुलना मɅ पीछे है। हालांͩक, भारतीय èटाट[अप, साथ हȣ सरकार, नव Ĥौɮयोͬगͩकयɉ 
को एकȧकृत करने के ͧलए तीĭ गǓत से काम कर रहे है। IFR के एक शोध के अनुसार, भारत 
मɅ रोबोट कȧ ǒबĐȧ 27% बढ़कर 2,627 इकाइयɉ के एक नए ͧशखर पर पहंुच गई, जो ͩक 
लगभग थाईलɇड कȧ तरह है [14]।  
 
हम सभी ने सोͩफया का नाम सुना है, वह एक कृǒğम बुɮͬध वाला रोबोट है और वह इǓतहास 
का पहला रोबोट है, िजसके पास सऊदȣ अरब देश कȧ नागǐरकता है। 
 यहां हम ऐस ेरोबोटɉ के बारे मɅ चचा[ करɅगे जो भारतीयɉ ɮवारा ͫडजाइन ͩकए गए हɇ 

और भारत मɅ इÛहɅ ͪवकͧसत ͩकया गया है। रांची के åयिÈत रंजीत Įीवाèतव ने, 
‘सोͩफया’ का भारतीय सèंकरण ͪवकͧसत ͩकया है, जो हांगकांग िèथत कंपनी ɮवारा 
ͪवकͧसत एक सामािजक मानवीय रोबोट है, िजसका नाम ‘रिæम’ है जो अĒंेजी के 
साथ Ǒहदंȣ, भोजपुरȣ और मराठȤ बोल सकता है। रिæम दǓुनया का पहला Ǒहदंȣ भाषी 
यथाथ[वादȣ éयूमनॉइड रोबोट और भारत का पहला ͧलप-ͧसंͩ कंग रोबोट है। रिæम 
भाषाई åयाÉया (LI), कृǒğम बɮुͬधमƣा (AI), Ǻæय डेटा और चेहरे कȧ पहचान Ĥणालȣ 
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का उपयोग करता है। ‘रिæम’ रंजीत ɮवारा ͪवकͧसत एक ͪवशेष Ǿप से ͫडजाइन 
सॉÝटवेयर और भाषाई åयाÉया Ĥणालȣ के तहत काय[ करता है। LI कोड बातचीत 
कȧ भावना का ͪवæलेषण करता है जबͩक AI ĤोĒाम ͫडवाइस से ĤǓतͩĐया Ǔनकालन े
के ͧलए बातचीत का ͪवæलेषण करता है। 

 रिæम को 50,000 ǽपये कȧ अãप लागत स ेदो वषɟ मɅ बोलने कȧ ¢मता के साथ 
ͪवकͧसत ͩकया गया। रोबोट मɅ ͧलप-ͧसंͩ कंग के अलावा कई ͪवशेषताएं हɇ। यह चेहरे, 
आंख, हɉठ और भɋह के भाव देता है और यह अपनी गद[न को Ǒहला सकता है। 
रिæम ͩकसी åयिÈत के साथ घंटɉ बात कर सकता है और यह उस åयिÈत कȧ 
पहचान भी कर सकता है । 

 अब हम एक और रोबोट कȧ ͪवशेषताओं पर चचा[ कर रहे हɇ िजसका नाम ‘लêमी’ 
है िजस ेजापान के सॉÝटबɇक ɮवारा ͪ वकͧसत ͩ कया गया था। आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस 
(AI) ɮवारा संचाͧलत अनुकूल रोबोट ने चेÛनई, तͧमलनाडु िèथत ͧसटȣ यूǓनयन बɇक 
मɅ हाल हȣ मɅ बड़े मंच पर अपनी शुǽआत कȧ। यह 125 से अͬधक ͪवषयɉ पर 
Ēाहकɉ के साथ चैट कर सकता है, िजसमɅ ऋण, खाता शेष और लेन-देन संबंधी 
जानकारȣ, वत[मान Þयाज दरɉ जसैे Ĥæन शाͧमल हɇ। लêमी भारत मɅ पहलȣ बार 
अपनी तरह का éयूमनॉइड है, िजसे Ēाहकɉ से ͪवनĨता पूव[क वाता[लाप के ͧलए बɇक 
ɮवारा पेश ͩकया गया है। 

 यहां हम एक और रोबोट कȧ ͪवशेषताओं पर चचा[ कर रहे हɇ, िजसका नाम 'MANAV' 
है और यह 3-डी ͪĤटेंड Üलािèटक से बना है। ‘MANAV’ 2 फȧट ऊंचाई, 2kg वजन 
वाला, 21 ͫडĒी घुमाव सुͪवधा के साथ संचाͧलत है। MANAV हमारे ɮवारा Ǒदए गए 
Ǔनदȶशɉ का पालन कर सकता है। इसकȧ आंखɉ मɅ दो कैमरे और कानɉ मɅ दो हेडफोन 
हɇ। यह हेडèटɇड, पुश-अÜस जसैी आæचय[जनक गǓतͪवͬधयां कर सकता है और फुटबॉल 
भी खेल सकता है। यह मानव कȧ तुलना मɅ बेहतर न×ृय कर सकता है और 
शोधकता[ओं के ͧलए रोबोǑटÈस मɅ सीमाओं का पता लगाने के ͧलए आदश[ है। रोबोट 
MANAV कȧ कȧमत 1.5 से 2.5 लाख के बीच होती है जो åयावसाǓयक Ǿप स े
उपलÞध ͩकसी भी अÛय रोबोट कȧ तुलना मɅ बहुत कम है। साथ हȣ उपभोÈताओं कȧ 
इÍछानुसार इन रोबोटɉ को Ēाहक कȧ आवæयकताओं के अनुसार अनुकूͧलत भी ͩकया 
जा सकता है। 

 अब हम एक और रोबोट को उजागर करते हɇ िजसका नाम 'ͧमğा' है। पहला èवदेश 
Ǔनͧम[त मानवॉयड रोबोट मनुçयɉ के साथ èमाट[ तरȣके से बातचीत करने मɅ स¢म 
है। पांच फȧट लंबा éयूमनॉइड रोबोट फाइबरÊलास से बना है और इसे Ēाहकɉ को 
Ĥासंͬगक मदद, èवायƣ नेͪ वगेशन और चेहरे और भाषण पहचान का उपयोग करन े
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के ͧलए बधाई देने के ͧलए ĤोĒाम ͩकया गया है। इसकȧ छाती पर एक टचèĐȧन 
भी है िजसका उपयोग बातचीत करने के ͧलए ͩकया जा सकता है जहां भाषण सभंव 
नहȣं है। यह एक बार चाज[ करने पर आठ घंटे काम कर सकता है। यह कई भाषाओं 
को भी समझ सकता है। éयूमनॉइड रोबोट को ͪपछले साल Êलोबल एंटरĤेÛयोरͧशप 
सͧमट (जीईएस) सàमेलन मɅ Ĥधान मğंी नरɅġ मोदȣ और इवांका Ěàप ɮवारा लॉÛच 
ͩकया गया था। बɅगलǽु िèथत रोबोǑटÈस èटाट[अप इÛवɅटो मɅ रोबोǑटÈस ɮवारा 
ͪवकͧसत, रोबोट को केनरा बɇक और पीवीआर ͧसनेमा के गͧलयारɉ मɅ बɅगलुǽ मɅ 
पाया जा सकता है, Ēाहकɉ के साथ चैट कर सकते हɇ और उनका èवागत महसूस 
कर सकते हɇ। ͧमğा को ͩफनलɇड के हेलͧसकंȧ मɅ एक वाͪष[क Ĥौɮयोͬगकȧ सàमेलन 
èलश 17 मɅ भी Ǒदखाया गया था। इस घटना के दौरान, रोबोट ने न केवल दश[कɉ 
का Úयान आकͪष[त ͩकया, बिãक एक यूरोपीय फम[ के साथ साझदेारȣ के अवसर भी 
ĤाÜत ͩकए। 

 हैदराबाद िèथत एआई और एमएल èटाट[अप एच-बॉट रोबोǑटÈस ने कानून åयवèथा 
और यातायात Ĥबंधन मɅ सहायता के ͧलए एक पुͧ लस रोबोट ͪवकͧसत ͩकया है। 
éयूमनॉइड रोबोट, िजस ेͪपछले साल हैदराबाद मɅ तैनात ͩकया गया था, कैमरɉ और 
अãĚासोǓनक, Ǔनकटता और तापमान सɅसर जसैे ͪवͧभÛन सɅसर कȧ एक सरणी से 
सुसिÏजत है। रोबोट को काया[लयɉ, मॉल, हवाई अɬडɉ, ͧसÊनल पोèट और अÛय 
साव[जǓनक èथानɉ कȧ र¢ा करने के ͧलए ͫडज़ाइन ͩकया गया है। यह èवायƣ Ǿप 
से सुर¢ा का Éयाल रख सकता है। बीटा सèंकरण रोबोट भारत मɅ सभी भारतीय 
घटकɉ का उपयोग करके बनाया गया है। 

 बɅगलǽु हवाई अɬडे पर जाने वाले याǒğयɉ को जãद हȣ एक ͪवशेष रोबोट सहायक 
(KEMPA) ɮवारा बधाई दȣ जा सकती है। इसे केàपेगौड़ा अंतरराçĚȣय हवाई अɬडे 
कȧ जǾरतɉ के अनुǾप बनाया गया है। KEMPA नाम का छोटा बॉट सहायक, अĒंेजी 
मɅ याǒğयɉ के सवालɉ के साथ-साथ कÛनड़ मɅ भी जवाब देगा। éयूमनॉइड एअर 
इंͫडया पर बɅगलुǽ िèथत èटाट[अप साइना टेÈनोलॉजीज ɮवारा बनाया गया है। उÛनत 
éयूमैनॉइड पूरȣ तरह से बɅगलुǽ मɅ ͫडज़ाइन ͩकया गया है। KEMPA को उड़ान और 
चेक-इन ͪववरण और उड़ानɉ के बारे मɅ अÛय जानकारȣ Ĥदान करने के ͧलए ĤोĒाम 
ͩकया गया है। जबͩक ‘बॉट’ अभी भी ͪवकͧसत ͩकया जा रहा है और आͬधकाǐरक 
लॉÛच के ͧलए तैयार हो रहा है। यह याǒğयɉ के साथ आकिèमक बातचीत मɅ भी 
राÏय मɅ घूमने के èथानɉ का सुझाव देता है। 

 टाटा संस और ͧसगंापुर एयरलाइंस के संयुÈत उɮयम ͪवèतारा ने एक अनोखा कृǒğम 
बɮुͬधमƣा आधाǐरत रोबोट बनाया है, िजसे ‘RADA’ नाम से सरल कायɟ हेत ु
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èवचाͧलत ͩकया जाता है और Ēाहकɉ के अनुभव मɅ सुधार ͩकया जाता है। RADA 
को ͪवèतारा के Ǒदãलȣ के इंǑदरा गांधी अंतरा[çĚȣय हवाई अɬडे के टͧम[नल लाउंज मɅ 
Ēाहकɉ कȧ सहायता के ͧलए रखा जाएगा, ताͩक वे अपनी उड़ानɉ मɅ सवार हो सकɅ । 
यह बॉट ɮवारा सुनाए गए अलग-अलग संदेशɉ कȧ मदद से ͪवèतारा के उ×पाद और 
सेवाओं को बढ़ावा देने मɅ भी मदद करेगा। चार पǑहयɉ के चेͧसस पर Ǔनͧम[त, RADA 
360 ͫडĒी घूम सकता है और इसमे स£ंाना×मक संपक[  के ͧलए तीन इनǒबãट कैमरे 
हɇ। इन घटकɉ को एक Ĥभावी आवाज-Ĥौɮयोͬगकȧ के साथ जोड़कर, ͪवèतारा न े
उभरते और भͪवçय के ǽझानɉ को परूा करने के ͧलए एक सरल समाधान Ĥदान 
करने के ͧलए रोबोट ͪवकͧसत ͩकया है। RADA को Ēाहक कȧ ĤǓतͩĐया के बाद, 
भͪवçय मɅ उपयोग के मामलɉ के ͧलए काय[¢मता और सुͪवधाओं के संदभ[ मɅ समय 
कȧ अवͬध मɅ ͪवकͧसत ͩकया जाएगा। यह ĤǓतिçठत सèंथानɉ के छाğɉ के सहयोग 
से टाटा इनोवेशन लैब के Ĥौɮयोͬगकȧ ͪवशेष£ɉ और Ĥͧश¢ुओं कȧ अपनी टȣम ɮवारा 
पǐरकिãपत, ͫडजाइन और Ǔनͧम[त है। 

 ͪपछले साल मुंबई मɅ लॉÛच ͩकये गए ‘इरा’ को रोबोǑटÈस और एआई Ĥौɮयोͬगͩकयɉ 
का उपयोग करके ͪवकͧसत ͩकया गया है। अͧसमोव रोबोǑटÈस के साथ साझेदारȣ मɅ 
ͪवकͧसत, कोिÍच, आईआरए (v1.0) मɅ िèथत एक èटाट[-अप, Ēाहकɉ को शुभकामना 
देने के ͧलए बनाया गया था, उÛहɅ शाखा मɅ संबंͬ धत काउंटर जैस ेͩक नकद जमा, 
ͪवदेशी मुġा, ऋण, अÛय के बीच माग[दश[न करने के ͧलए बनाया गया था। इसमɅ 
वॉयस ǐरकिÊनशन और फेस ǐरकिÊनशन जैसे गुण हɇ, जो AI और ML जसैी तकनीकɉ 
का उपयोग करने मɅ स¢म है। 

 ‘इÛġो’(INDRO)  कͬथत तौर पर भारत मɅ Ǔनͧम[त सबसे लंबा éयूमनॉइड रोबोट है। 
शोधकता[ संतोष वासुदेव हुलावाले ɮवारा बनाया गया यह एक èवायƣ रोबोट है, जो 
आसानी से उपलÞध कम लागत वालȣ सामĒी जसैे एãयूमीǓनयम, लकड़ी, काड[बोड[, 
Üलािèटक इ×याǑद के साथ एक èवायƣ रोबोट के अंदर बनाया गया था। एक शोध 
पğ के अनुसार, INDRO का उपयोग मनोरंजन जैसे हãके कायɟ के ͧलए ͩकया जा 
सकता है। ͧश¢ा और कुछ घरेलू काम भी करता है। ऑटोनॉमस éयूमनॉइड रोबोट 
पूरȣ तरह से èवायƣ नहȣं है और इसे èवायƣ और मैÛयुअल दोनɉ तरह से Ǔनयǒंğत 
ͩकया जा सकता है। इसमɅ 31 मोटर हɇ और यह मानव कȧ तरह काय[ कर सकता 
है। इसके अलावा, यह अपने हाथɉ से 2 ͩकलो तक वजन वालȣ वèतुओं को उठा 
सकता है।  

 डीआरडीओ रोबोट ɮवारा द¢ को इन-इंͫडया बनाया गया था, जो मुÉय Ǿप से 
इàĤोवाइÏड एÈसÜलोͧसव ͫडवाइसेज (आईईडी) का पता लगाने और पुनĤा[Üत करन े
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के ͧलए बनाया गया है। र¢ा अनुसंधान और ͪवकास संगठन (DRDO) ɮवारा 
ͪवकͧसत, रोबोट को 2011 के आसपास भारतीय सेना मɅ शाͧमल ͩकया गया था। 
कͬथत तौर पर, 20 द¢ रोबोट पहले से हȣ भारतीय सेना ɮवारा उपयोग ͩकए जा 
रहे हɇ। एÈस-रे Ǻिçट का उपयोग करते हुए, द¢ खतरनाक वèतु कȧ पहचान कर 
सकता है और इसे पानी के जेट के साथ फैला सकता है। द¢ सीढ़ȣ पर चढ़ने और 
या Đॉस-कंĚȣ इलाकɉ पर बातचीत करने मɅ स¢म है और भीड़भाड़ वाले इलाके स े
दरू एक संǑदÊध वाहन को टो करने मɅ स¢म है। इसके अǓतǐरÈत, यह 2.5 ͩ कलोमीटर 
कȧ दरूȣ से संचाͧलत ͩकया जा सकता है और अपने उÍच ¢मता वाले बÛदकू के 
साथ कार ͪवèफोटकɉ को सभंाल सकता है। कͬथत तौर पर, 2015 मɅ इसे अपĒेड 
होने के बाद न केवल हãका, तेज और ऊबड़ हो गया बिãक रासायǓनक, जैͪ वक, 
रेͫडयोलॉिजकल और परमाणु खतरे का पता लगाने वाले तंğ स ेभी लैस हो गया है। 
नया द¢ एãयूमीǓनयम ͧमĮ धातु से बना है, िजसने पुराने संèकरण कȧ तुलना मɅ 
वजन कम ͩकया है और तीन गुना तेज हो गया है, जो èटȣल से बना था। 

 

अमेǐरका, ǒĦटेन, जापान, जम[नी, कोǐरया और चीन रोबोट èवचालन मɅ भारत से आगे हɇ। 
हालांͩक, भारत मɅ भी बहुत तेजी से बढ़ने कȧ उàमीद है। इंटरनेशनल फेडरेशन ऑफ रोबोǑटÈस 
(IFR) के अनुसार, 2014 मɅ, भारत मɅ 2,100 औɮयोͬगक रोबोट बेचे गए थे और अनुमान है 
ͩक आने वाले वषɟ मɅ यह संÉया बढ़कर 6,000 हो सकती है। 2014 मɅ भारत मɅ बहुउɮदेशीय 
औɮयोͬगक रोबोट का पǐरचालन èटॉक 11,760 था। 2015 मɅ अनुमाǓनत आंकड़ा 14,300 था 
और 2018-2019 तक यह बढ़कर 27,100 तक पहंुचने कȧ उàमीद है [15],[16]। 
 
यहां हम देख सकते हɇ ͩक दͯ¢ण कोǐरया, जापान, अमेǐरका और चीन कȧ तुलना मɅ भारत 
का रोबोǑटÈस उɮयोग अभी भी छोटा है। भारत मɅ ĤǓत 10,000 कम[चाǐरयɉ मɅ केवल तीन 
रोबोट हɇ [17]। लेͩकन यह कुछ समय पहले कȧ बात है ͩक जब देश रोबोǑटÈस ͫडजाइन और 
ͪवकास मɅ एक Ĥमुख ͨखलाड़ी बन गया है [18]। भारत मɅ रोबोǑटÈस उɮयोग बनने के ͧलए 
पहले से कई बुǓनयादȣ त×व हɇ, िजनमɅ èथाͪपत åयवसाय, श¢ैͨणक अनुसंधान, सरकारȣ सहायता 
और एक तेजी से उɮयमशील åयवसाय समुदाय शाͧमल हɇ [19]। लेͩकन जब तक हम भारत 
कȧ ¢ेğीय भाषाओं के साथ इन रोबोट मशीन को एकȧकृत नहȣं करते हɇ, तब तक यह हमारे 
देश के सभी लोगɉ के ͧलए फायदेमंद नहȣं हो सकता है। शोधकता[ओं को रोबोǑटÈस मɅ भारतीय 
भाषा के अनुĤयोगɉ के साथ इस तरह के आͪवçकार करने पर Úयान कɅ Ǒġत करना चाǑहए। 
 
 
 



ISSN:2320-7736  ͪव£ान गǐरमा ͧसधं ु[अĤैल – जून, 2021] अंक  - 117 24 

 

IOT और AI का उपयोग करके भावी पीढ़ȣ के रोबोǑटÈस के ͧलए Ĥèताͪवत मॉडल 
 

यहां हम एक ऐसे मॉडल का Ĥèताव कर रहे हɇ जो आज के रोबोǑटÈस के पǐरǺæय को बदल 
सकता है। इस मॉडल मɅ हम इंटरनेट, आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस, आईओटȣ उपकरणɉ के साथ 
मशीन लǓनɍग शाͧमल हɇ। अगर शोधकता[ रोबोǑटÈस उɮयोग मɅ इस Ĥèताͪवत मॉडल पर काम 
कर सकते हɇ तो यह हमारे ͩकसानɉ और अÛय लोगɉ के ͧलए भी एक वरदान होगा। रोबोट 
अपने माͧलक को वाèतͪवक समय डेटा Ĥदान कर सकते हɇ। रोबोट को आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस 
का उपयोग करके ͫडजाइन ͩकया जाएगा और मशीन लǓनɍग के अलोगोǐरथàस को उनके 
सॉÝटवेयर मɅ ĤोĒाम ͩकया जाएगा। सभी रोबोटɉ को इस तरह से ĤोĒाम ͩकया जाएगा ͩक वे 
भारत कȧ ¢ेğीय भाषाओं मɅ संवाद कर सकɅ । 
यह रोबोट उÛहɅ हमारे ͩकसानɉ के साथ उनकȧ भाषा पर संवाद करने कȧ ¢मता Ĥदान करेगा। 
अब कृǒğम तकनीक और मशीन सीखने का संयोजन उÛहɅ ¢मता Ĥदान करेगा ताͩक वे अͬधक 
से अͬधक काम करते समय सीख सकɅ । उदाहरण के ͧलए यǑद रोबोट फसलɉ कȧ ͧसचंाई या 
Ǔनराई करने के ͧलए खेतɉ मɅ काम करते हɇ, तो वे अलग-अलग चरणɉ मɅ काम करते समय 
नई और अलग चीजɅ सीखɅगे। यह उÛहɅ मशीन सीखने कȧ तकनीक का उपयोग करके èवयं 
सीखने वाले रोबोट बनाता है जैसे हम मनुçय अपने अनुभव से सीखते हɇ [20]। 
 
ये रोबोट अब IOT उपकरणɉ और सɅसरɉ से लैस हो सकते हɇ ताͩक वे भूͧम / ͧमɪटȣ कȧ 
गुणवƣा, उसमɅ उव[रकɉ कȧ मौजूदगी / अनुपिèथǓत, बीज बोने के ͧलए ͧमɪटȣ मɅ नमी कȧ 
मौजूदगी, मौसम कȧ भͪवçयवाणी के ͪववरणɉ को एकğ कर सकɅ । ऐसे रोबोटɉ को इंटरनेट 
Èलाउड से जोड़ा जाना चाǑहए और ͩफर इन ¢ेğɉ मɅ ͩकसानɉ को उनकȧ ¢ेğीय भाषाओं मɅ 
ͪवèततृ जानकारȣ दȣ जानी चाǑहए। रोबोट से जानकारȣ ĤाÜत करने के बाद, ͩकसान èमाट[ फोन 
या अÛय उपकरणɉ के माÚयम से उन रोबोटɉ को आदेश दे सकते हɇ जो खेतɉ मɅ काम कर रहे 
हɇ ताͩक अͬधकतम फसल ĤाÜत करने के ͧलए खेती का काम ͩकया जा सके। 
 
लेͩकन हमɅ एक ईमानदार शोधकता[ओं के Ǿप मɅ उɮयोग के साथ काम करना होगा ताͩक इन 
उ×पादɉ को Ûयूनतम लागत और अͬधकतम सटȣकता के साथ Ǔनͧम[त ͩकया जा सके। उदाहरण 
के ͧलए हम ओपन सोस[ सॉÝटवेयर का उपयोग कर सकते हɇ ताͩक सॉÝटवेयर पर लागत को 
कम ͩकया जा सके। यहां, लेखक एलेÈसा के साथ अमेज़ॅन वेब सेवाओं के साथ éयूमनॉइड 
रोबोटɉ को एकȧकृत करने का भी सुझाव देते हɇ, ताͩक उपयोगकता[ èवतंğ Ǿप से रोबोट के 
साथ संवाद कर सकɅ । लेͩकन इसके ͧलए भी हमɅ अपने नए ͫडजाइन ͩकए गए ͧसèटम मɅ 
भारतीय ¢ेğीय भाषाओं कȧ ͪवशेषताएं Ĥदान करने कȧ आवæयकता है। ͩफर इसे ͩकसानɉ ɮवारा 
अपनाया जाएगा और रोबोǑटÈस के ¢ेğ मɅ यह एक महान ĐाǓंत हो सकती है। 
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आकृǓत 1: Ĥèताͪवत मॉडल 
 

 
 

आकृǓत 2: Ĥèताͪवत मॉडल 

 
ͪवकͧसत दǓुनया मɅ, रोबोट आमतौर पर बड़े पैमाने पर उ×पादन इकाइयɉ मɅ,या बड़े पैमाने पर 
èटोर या कंटेनर Ĥबंधन,या बड़े सतहɉ कȧ सफाई के ͧलए उपयोग ͩकया जाता है। åयिÈतगत 
रोबोट मɅ सीͧमत काय[¢मता होती है या उपयोगकता[ओं के अãपमत के ͧलए महंगे हो सकते 
हɇ। इस तरह के रोबोट èथाई अथ[åयवèथाओं के कुछ पहलुओं मɅ उपयोगी होते हɇ,लेͩकन नए 
मॉडल भी तैयार ͩकए जा सकते हɇ, जैसे "समुदाय" रोबोट èवाèØय देखभाल, समय कȧ 
पाबंदȣ,खाɮय उ×पादन चĐ मɅ या पानी के नमनूे कȧ गुणवƣा कȧ जांच करने या कुछ ͫडजाइन 
के ͧलए लागत या आयामɉ को कम करने मɅ मदद करने के ͧलए, èथानीय ऊजा[ उ×पादन, 
सूची Ĥबंधन या पǐरवहन के Ĥबंधन मɅ मदद कर सकते हɇ। इसे दरू से Ǔनयǒंğत करना मुिæकल 
है और èथानीय पǐरिèथǓतयɉ के बारे मɅ जागǾकता और नए समाधानɉ के ͧलए रोबोǑटÈस कȧ 
संभावनाओं को उभरने के ͧलए इनके ͫडजाइन मɅ सुधार आवæयक है। 
 
रोबोट, रोबोǑटÈस और एआई तकनीकɅ  छोटे ǒबजलȣ उ×पादन इकाइयɉ का Ĥबंधन करने मɅ मदद 
कर सकती हɇ, उदाहरण के ͧलए बायोगैस, सौर इ×याǑद ये ईकाइयां हमारे गांव के ¢ेğɉ मɅ बहुत 
सहायक हो सकती हɇ और Ēामीण ¢ेğɉ के सहायक èथाई ͪवकासकता[ हो सकती हɇ। हम अपने 
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Ēामीणɉ को इसके माÚयम से रोजगार दे सकते हɇ, लेͩकन इसके ͧलए हमɅ ͩफर से रोबोǑटÈस 
तकनीक मɅ भारतीय ¢ेğीय भाषाओं के काया[Ûवयन पर Úयान देने कȧ आवæयकता है। 
 

भारतीय भाषाओं के साथ रोबोट के AI कौशल कई तरह से मदद कर सकते हɇ और £ान 
Ĥावधान और इसके अनुĤयोगɉ के साथ Ĥभावशीलता को बढ़ा सकते हɇ। 
 

Ǔनçकष[ 
रोबोǑटÈस हर ¢ेğ मɅ योगदान दे सकता है, लेͩकन उपयोगी भूͧमका Ǔनभाने के ͧलए इसके 
मॉडल को मांग के अनुकूल होने कȧ आवæयकता होगी। वत[मान मɅ रोबोǑटÈस का उपयोग 
मानव Įͧमकɉ कȧ उ×पादकता बढ़ाने के ͧलए ͩकया जाता है, िजसका वाèतव मɅ अथ[शाèğ पर 
ͪवपरȣत Ĥभाव हो सकता है। हालांͩक, रोबोट उɮयोग उ×पादन मɅ गुणा×मक योगदान देते हɇ। 
सतत उ×पादकता Ĥबंधन, ͧसɮधांत Ǿप मɅ, रोबोट के उपयोग को रोकता नहȣं है। सबसे पहले, 
रोबोट मɅ ताकत, सटȣकता और संवेदन जसै ेकौशल हɇ जो मनुçयɉ कȧ तुलना मɅ बहुत बेहतर 
हɇ। ये कौशल उपयोगी वèतुओं या सेवाओं के उ×पादन कȧ अनुमǓत देते हɇ, जो हमɅ कृǒğम 
बɮुͬधमƣा और मशीन लǓनɍग Ǻिçटकोण कȧ ͪवशेषताओं के साथ हाइǒĦड रोबोट मशीन के 
फायदɉ पर Úयान कɅ Ǒġत करने कȧ अनुमǓत देता है। दसूरे, èथायी ऊजा[ और भौǓतक संसाधनɉ 
का उपयोग करने के ͧलए रोबोट को ͩफर से ͫडजाइन ͩकया जा सकता है। इस मॉडल मɅ IOT 
और इंटरनेट मह×वपूण[ भूͧमका Ǔनभा सकते हɇ। तीसरा, नए रोबोट ͧसèटम एिÜलकेशन मॉडल 
कȧ कãपना कȧ जा सकती है जहां मानव-रोबोट साझेदारȣ मɅ एक उ×पादन इकाई का गठन 
होता है, जो दोनɉ भागीदारɉ कȧ ¢मताओं को बढ़ाता है। चौथा, रोबोǑटÈस के नए अनुĤयोग 
उभर सकते हɇ, जो एक èथाई आͬथ[क मॉडल का समथ[न करते हɇ। हम एिÜलकेशन डोमने जैसे 
ऊजा[ और संसाधन उ×पादन, खाɮय शृंखला और रȣसाइिÈलंग आǑद पर काम कर सकते हɇ। 
हालांͩक, यह केवल ͧशͯ¢त और उɮयमी इंजीǓनयरɉ ɮवारा हȣ संभव ͩकया जा सकता है जो 
èथानीय जǾरतɉ और िèथǓतयɉ से अवगत हɇ। अतं मɅ, िèथरता मɅ èथानीय आ×मǓनभ[रता का 
एक बड़ा त×व शाͧमल है, रोबोट, रोबोǑटÈस और एआई Ĥौɮयोͬगͩकयɉ कȧ ¢मता और èथाई 
ͪवकास मɅ सुधार, तेजी लाने और समथ[न करने के ͧलए एआई रचना×मक और Ĥासंͬगक ͧश¢ा 
काय[Đमɉ पर Ǔनभ[र करता है। लेͩकन जब तक हम एआई और एमएल के साथ भारतीय ¢ेğीय 
भाषाओं को रोबोǑटक तकनीकɉ मɅ शाͧमल नहȣं करɅगे तब तक यह बाजार और आम लोगɉ कȧ 
पहंुच पर कÞजा नहȣं करेगा। अब शोधकता[ओं और इंजीǓनयरɉ को ऐसी Ĥौɮयोͬगͩकयɉ को ͩफर 
से ͫडज़ाइन करना चाǑहए और उÛहɅ इन उ×पादɉ कȧ बढ़ती लागत पर भी जाचं करने कȧ 
आवæयकता है ताͩक यह सभी के ͧलए åयावसाǓयक Ǿप से उपलÞध हो सके। अंत मɅ लेखक 
यह अनुरोध करना चाहते हɇ ͩक हमारे इंजीǓनयरɉ को रोबोǑटÈस मɅ अनुसंधान ¢ेğɉ पर जोर 
देना चाǑहए जहां भारत के Ĥ×येक åयिÈत को रोबोǑटÈस मɅ भारतीय भाषाओं के अनुĤयोगɉ से 
लाभ ͧमल सकता है। 
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रोबोǑटÈस अͧभयाǒंğकȧ मɅ आयोग कȧ शÞदावलȣ 
स×यपाल अरोड़ा, पूव[ उप Ǔनदेशक  

दȣपक कुमार, सहायक Ǔनदेशक  

वै£ाǓनक तथा तकनीकȧ शÞदावलȣ आयोग, मानव संसाधन ͪवकास मंğालय, नई Ǒदãलȣ 
अंͩ कत ͪवæनोई, अͧसèटɅट Ĥोफेसर  

यूǓनवͧस[टȣ ऑफ़ पेĚोͧलयम एंड एनजȸ èटडीज, देहरादनू 

सार  

रोबोǑटÈस शÞद रोबोट से बना है। मूल Ǿप से यह शÞद चेक भाषा के शÞद रोबोटा से बना है 
िजसका अथ[ है forced labour अथा[त ् बेगार या जबरन मजदरूȣ। वाèतव मɅ रोबोǑटÈस 
इंजीǓनयरȣ ͪवɮयुत ्इंजीǓनयरȣ, याǒंğक इंजीǓनयरȣ तथा सूचना Ĥौɮयोͬगकȧ कȧ एक ऐसी ͧमलȣ-
जलुȣ शाखा है िजसमɅ ऐसे यंğɉ अथवा मशीनɉ का अͧभकãप तथा Ǔनमा[ण ͩकया जाता है जो 
वे सभी काय[ सफलतापूव[क कर सकɅ  जो िजंदा मनçुय कर सकते हɇ। इस ¢ेğ मɅ ͪपछले कई 
वषɟ के अथक Ĥयासɉ के फलèवǾप काफȧ हद तक सफलता ͧमलȣ है और भारȣ तथा मÚयम 
उɮयोगɉ, सेना, तथा सूचना Ĥौɮयोͬगकȧ के कई ¢ेğɉ मɅ इनका भरपूर उपयोग हो रहा है। सूचना 
Ĥौɮयोͬगकȧ के ¢ेğ मɅ तो इनका इतना Ĥचलन हो रहा है ͩक हमɅ यह लगता हȣ नहȣं ͩक ये 
काय[ रोबोट कर रहा है और हम यह समझते हɇ ͩक यह हमारे कंÜयूटर सॉÝटवेयर का एक 
ऑटोमैǑटक चलने वाला भाग है। सीरȣ (SIRI), अलेÈसा (ALEXA), कोरोटाना (COROTANA), 
लाइरा (LYRA) रॉǒबन (ROBIN) ऐसे रोबोट हɇ िजÛहɉने हमारा काम आसान कर Ǒदया है। 
अब हमारे आदेशɉ का ऐसे पालन होता है जैसे हम èवामी हɉ और रोबोट हमारा सेवक। रोबोट 
शÞद के ͧलए व£ैाǓनक तथा तकनीकȧ शÞदावलȣ आयोग ɮवारा यंğ मानव पया[य बनाया गया 
है। यंğ मानव मनçुय कȧ तरह दो पैरɉ पर मोटर स ेचलन ेवाला एक यंğ है िजसमɅ एक सवंेदक 
Ĥणालȣ, ͪवɮयुत ्पॉवर ͧसèटम तथा कंÜयूटर का मिèतçक होता है जो इन सभी को Ǔनयǒंğत 
करता है।  

कंुजी शÞद: रोबोǑटÈस अͧभयांǒğकȧ, तकनीकȧ शÞदावलȣ, वै£ाǓनक ͪवकास, ͪवͧभÛन Ĥकार के रोबोट 

पǐरचय 

रोबोट िजस ेभारतीय भाषाओं मɅ यंğ मानव के तौर पर जाना जाता है, आज के औɮयोͬगक 
जगत मɅ एक ͪवशेष मह×व रखता है। ऑटोमेशन के इस युग मɅ रोबोट के बढ़त ेĤयोग ने कई 
सामािजक तथा आͬथ[क समèयाए ंतो पैदा कर दȣ हɇ ͩकंतु ͩफर भी ĤǓतèपधा[ के इस युग मɅ 
उ×पाद कȧ लागत को Ǔनयंǒğत रखन ेके ͧलए िजंदा मानव के èथान पर यंğ मानव से काम 
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लेना शायद सèता और ͪवæवसनीय रहता है। यंğ मानव िजंदा मानव कȧ तरह कोई ğुǑट नहȣं 
करता इसीͧलए भी उɮयोगɉ मɅ इसको बेहतर समझा जाता है। 

इस लेख का उɮदेæय रोबोट अथवा रोबोट ͪव£ान (रोबोǑटÈस) के बारे मɅ आधुǓनकतम तथा 
नवीन जानकारȣ देना नहȣं है परंतु भारत सरकार के व£ैाǓनक एव ंतकनीकȧ शÞदावलȣ आयोग 
ɮवारा इस ͪवषय कȧ सटȣक तथा पारदश[क शÞदावलȣ के बारे मɅ ͩकए गए Ĥयासɉ तथा भͪवçय 
मɅ ͩकए जान ेवाले कायɟ के ͧलए कुछ सुझाव है। पाठकɉ स ेअनुरोध है ͩक वे भी इस ͪवषय 
पर नए शÞदɉ कȧ चचा[ तथा उनके संभव पया[यɉ के बारे मɅ आयोग को सुझाव भेजɅ ताͩक 
रोबोǑटÈस कȧ अɮयतन मानक शÞदावलȣ का ͪवकास ͩकया जा सके। 

आयोग एवं शÞदावलȣ 

जसैा ͩक आयोग के काय[कलापɉ स ेͪवǑदत है ͩक आयोग न ेअपन ेसीͧमत साधनɉ के बावजूद 
£ान-ͪव£ान कȧ लगभग सभी शाखाओं कȧ Ǒहदंȣ और अÛय भारतीय भाषाओं मɅ शÞदावलȣ 
ͪवकास का सराहनीय काय[ ͩकया है। आज के युग मɅ तकनीक तथा £ान कȧ बढ़ती शाखाओ ं
तथा नए-नए शोधɉ के कारण आए Ǒदन नए-नए शÞद आ रहे हɇ और आयोग ने उसी गǓत स े
ऐसे सभी ͪवषयɉ के शÞदɉ के ͧलए Ĥामाͨणक पया[य उपलÞध करवाए हɇ। सूचना Ĥौɮयोͬगकȧ, 
जवै इंजीǓनयरȣ, अतंǐर¢ ͪव£ान, आपदा Ĥबंधन जैस ेऐस ेकई ͪवषय हɇ िजन पर मानकȧकृत 
शÞदावलȣ का ͪवकास ͩकया गया है।  

हाल हȣ मɅ नैनोĤौɮयोͬगकȧ पर काफȧ शÞदɉ का संकलन Ĥकाͧशत ͩकया है। इस लेख के माÚयम 
स ेआयोग को सुझाव Ǒदया जाता है ͩक रोबोǑटÈस पर भी कुछ ऐस ेशÞद हɇ िजनके पया[य 
सूचना Ĥौɮयोͬगकȧ, कंÜयूटर ͪव£ान, ͪवɮयुत ्इंजीǓनयरȣ या याǒंğक इंजीǓनयरȣ मɅ उपलÞध नहȣं 
हɇ उन पर ͪवचार कर रोबोǑटÈस कȧ शÞदावलȣ का ͪवकास ͩकया जाए।  

उदाहरण के तौर पर Ǔनàन पçृठɉ मɅ रोबोǑटÈस ͪवषय से संबंͬ धत कई मूल शÞदɉ कȧ चचा[ और 
ͪवæलेषण करते हुए उनके पया[यɉ का सुझाव Ǒदया गया है।  

Actuator: is a motor that translates compact signals into mechanical movement. 

यह शÞद याǒंğक इंजीǓनयरȣ का हȣ है और उसमɅ भी इसका अथ[ वहȣ है जो रोबोǑटÈस 
(Robotics) मɅ ͧलया गया है, अतः इस शÞद के ͧलए पहले से हȣ चयǓनत पया[य ‘Ĥवत[क‘ ͧलया 
जा सकता है। 

Aerobot-is a robot capable of independent flight in other planets.  

A type of aerial robot.    

आयोग कȧ शÞदावलȣ मɅ इस शÞद के ͧलए एयरोबोट का Ĥयोग ͩकया गया है। 

Artificial intelligence- “is an intelligence exhibited by machines, particularly computer 
systems”. 



ISSN:2320-7736  ͪव£ान गǐरमा ͧसधं ु[अĤैल – जून, 2021] अंक  - 117 30 

 

सूचना Ĥौɮयोͬगकȧ मɅ इस शÞद के ͧलए ‘कृǒğम मधेा‘ शÞद चल रहा है जो Ĥचͧलत भी है। 

Automation-an early self-operating robot performing exactly the same action over and 
over. 

याǒंğक इंजीǓनयरȣ मɅ इसके ͧलए ‘èवचालन‘ शÞद चल रहा है, इस पǐरभाषा के अनुसार यह 
बहुत सटȣक नहȣं बैठता इसͧलए आयोग को इस संदभ[ मɅ कोई दसूरा पया[य भी ढंूढना चाǑहए। 

Biometric- is the application of biological matters and systems found in nature to the 
study bionics and design of engineering system and modern technology.  

इसके ͧलए जवैͧमǓतय शÞद का Ĥयोग ͩकया जा सकता है। साथ हȣ साथ बायोǓनÈस (Bionics) शÞद 
हȣ èवीकार कर ͧलया गया है Èयɉͩक उÈत पǐरभाषा के अनुसार कोई सरल पया[य उपलÞध 
नहȣं है।  

CAD/CAM (Computer Aided Design and Computer Aided Manufacturing)-  

सूचना Ĥौɮयोͬगकȧ मɅ इन शÞदɉ के ͧलए  ‘कंÜयूटर सहाáय अͧभकãप‘ और ‘कंÜयूटर सहाáय 
Ǔनमा[ण‘ ͧलए गए हɇ जो ͩक अǓत उपयुÈत हɇ। 

Cloud robotics-Robotics empowers with more capacity and intelligence from cloud 

इस शÞद के ͧलए भी सूचना Ĥौɮयोͬगकȧ से ‘मेघ रोबोǑटÈस‘ èवीकार ͩकया जा सकता है। 

Degree of freedom-the extent to which a robot can move itself. 

यह गͨणत तथा भौǓतकȧ का शÞद है और इसके ͧलए  ‘èवातंŧय-कोǑट‘ शÞद ͧलया गया जो इस 
संदभ[ मɅ भी उͬचत बैठता है। 

Gynoid- a humanoid robot required to look like a human female. 

इस शÞद के ͧलए मादा यंğ मानव का सुझाव है िजस पर बैठक मɅ ͪवचार ͩकया जा सकता है। 
इसके ͧलए ‘जायाभ‘ शÞद पर भी ͪवचार ͩकया जा सकता है। 

Hexapod (walker)-  a six-legged walking robot using a simple insect like locomotion 

इस शÞद के ͧलए ‘षɪपदȣ रोबोट’ पया[य का सुझाव Ǒदया जाता है परंतु इस पर ͪवचार करना 
आवæयक है। 

Industrial robot - a reprogrammable multifunctional designed to move material parts 
tools etc. in industry. 

इसके ͧलए ‘औɮयोͬगक रोबोट’ उͬचत पया[य होगा।  

Insect Robot- a small robot designed to initiate insect behavior. 

इसके ͧलए ‘कȧट रोबोट’ का सुझाव है। 

Kinematics- the study of motion as applied to robots. 
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इसके ͧलए याǒंğक इंजीǓनयरȣ मɅ शɮुध गǓतकȧ पया[य Ǒदया गया है जो ͩक रोबोǑटÈस के ͧलए 
भी माÛय हो सकता है। 

Linear activation- A form of motion that generates a linear movement directly. 

इसके ͧलए ‘रैͨखक सͩĐयन‘ का सुझाव Ǒदया जाता है।  

Service robotics-are machines that extend human capabilities. 

इसके ͧलए भी ‘सेवा रोबोǑटÈस‘ पया[य हो सकता है। 

Surgical robot- a robot manipulator for human-surgery  

इसके ͧलए ‘सिज[कल रोबोट‘ ‘शãय रोबोट‘ अथवा कोई नया पया[य ढ़ूढना चाǑहए। 

Tool centre point - the origin of the tool coordination by system 

इसका पया[य ‘टूल कɅ ġ ǒबदं‘ु अथवा ‘टूल Ǔनदȶशांक मूल‘ रखा जा सकता है। यह ͪवचारणीय है। 

Walking robot- a robot capable of locomotion by walking 

इसका पया[य ‘चल रोबोट’ हो सकता है। 

Ǔनçकष[ 

लेख मɅ उपरोÈत सूची ɮवारा कुछ तकनीकȧ शÞदɉ को पǐरभाषा सǑहत बताया गया है। इसका 
मूल उɮदेæय यह है ͩक आयोग को रोबोǑटÈस के अĒंेजी शÞदɉ के Ǒहदंȣ पया[यɉ का Ǔनधा[रण 
शÞदɉ कȧ पǐरभाषा के अनुसार हȣ करना है। जैसा ͩक पहले भी बताया जा चुका है ͩक आयोग 
कȧ शÞदावलȣ का मÉुय उɮदेæय सव[दा यहȣ रहा है ͩक Ǔनͧम[त शÞदावलȣ सुगम, सरल एव ं
पारदशȸ हो अथा[त ्भारतीय भाषाओU के ͪवधाथȸ को शÞद देखते हȣ अथा[त ्शÞद को पढ़त ेहȣ 
उसके मन मɅ शÞद के बारे मɅ जानकारȣ ͧमल जाए। यह काय[ बहुत सरल तो नहȣं है ͩफर भी 
अनेक èथानɉ पर ऐसे अनेक पया[य Ǔनधा[ǐरत ͩकए जा रहे हɇ जो पारदशȸ और सरल हɇ। 
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सार  
 
सेलुलर संचार मɅ आवृͪ ƣ चैनल Ĥमुख संसाधन होते है। बेतहाशा बढ़ते हुए उपभोÈताओं कȧ  
सÉंया तथा बदलती हुई सेवा मांगɉ िजसमɅ Ïयादा चैनलɉ कȧ आवæयकता पड़ती है, को देखत े
हुए यह अǓत आवæयक है ͩक आवृͪ ƣ चैनलɉ का उपयोग बहुत हȣ Ĥभावी तथा कुशल तरȣके से 
ͩकया जाए। उपलÞध लाइसɅèड चैनलɉ कȧ सÉंया Ǔनिæचत होने कȧ वजह से इस ेबढ़ाने कȧ 
संभावना समाÜत हो जाती है। इसͧलए इसका अलग अलग उपभोÈताओ ंको सेवा देन ेके ͧलए, 
Ĥभावी Ǔनयğंण तंğ का उपयोग करके आबंटन करना अǓत आवæयक है, िजससे उपभोÈताओ ं
को उनकȧ जǾरतɉ के Ǒहसाब से चैनलɉ का आबंटन हो सके। कॉिÊनǑटव  रेͫडयो (CR) के गुणɉ 
जसैे लचीलापन, अनुकूल ¢मता, पारèपǐरकता पर आधाǐरत काय[ करने कȧ ¢मता तथा èवतंğ 
चैनलɉ  के उपयोग कȧ अवसर परक ¢मता को  देखते हुए CR को 5G सेलुलर संचार तंğ  
सेवाओं के ͧलए एक उपयÈुत तकनीकȧ के Ǿप मɅ चयǓनत ͩकया गया है। कॉिÊनǑटव रेͫडयो 
संचार तंğ मɅ दो तरह के उपभोÈता होते हɇ, िजÛहɅ Ĥाथͧमक उपभोÈता तथा ɮͪवतीय उपभोÈता  
कहा जाता है। ɮͪवतीय उपभोÈता अवसरवाǑदता का उपयोग करते हुए Ĥाथͧमक उपभोÈताओ ं 
के उन चैनलɉ को अपनी सेवा के ͧलए उपयोग मɅ लाता है जो Ĥाथͧमक उपभोÈता ɮवारा  
वत[मान समय मɅ उपयोग मɅ नहȣं ͧलए जा रहे होते हɇ। ɮͪवतीय उपभोÈता, Ĥाथͧमक उपभोÈता 
ɮवारा सेवा शुǾ करन ेका Ĥयास करने पर, अपना वत[मान आबंǑटत चैनल Ĥाथͧमक उपभोÈता 
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सेवा के ͧलए  छोड़ कर,  èपÈेĚम हɇडऑफ कȧ ĤͩĐया कȧ तरफ चला जाता है। इस पğ मɅ 
हमने एक मॉडल Ĥèतुत ͩकया है िजसका उɮदेæय उपभोÈताओं को उनकȧ जǾरतɉ के Ǒहसाब 
स ेचैनलɉ का आबंटन और èपÈेĚम हɇडऑफ़ का कुशल तरȣके स ेĤबंधन करना है। हमनɅ इस 
शोध पğ मɅ, Ĥèताͪवत मॉडल मɅ उपयोग होने वाले सेवा वÈेटरɉ  के बारे मɅ भी चचा[ कȧ गई 
है। इस मॉडल को, MATLAB मɅ ĤोĒाͧमगं करके हमन ेĤायोͬगक तौर पर परखा है। Ĥयोग के 
पǐरणाम उ×साह-वध[क है। 
 
मुÉय शÞद: कॉिÊनǑटव रेͫडयो, èपेÈĚम हɇडऑफ़, सेलुलर संचार तंğ, चैनल आवंटन 

1. Ĥèतावना 
आन ेवाले समय मɅ 5G सेलुलर संचार तंğ मɅ संचार उपकरणɉ कȧ सÉंया बहुत हȣ अͬधक होगी 
तथा वे सब एक दसूरे से संचार माÚयम ɮवारा ͪवæव èतर पर जड़ुी रहɅगी। डाटा Ěैͩफक कȧ 
बेतहाशा वɮृͬध भी आने वाले समय मɅ बेहतर संचार उपलÞध कराने के ͧलए एक बड़ी चुनौती 
होगी। वष[ 2019 मɅ ͪवæव èतर पर डाटा Ěैͩफक 29 Extrabytes / महȣना  होन ेकȧ उàमीद 
थी तथा वष[ 2022 तक इसकȧ बढ़कर 77 Extrabytes / महȣना हो जान ेकȧ उàमीद कȧ जा 
रहȣ है [1]। िजस रāतार स ेउपकरणɉ कȧ सÉंया बढ़ रहȣ है, वष[ 2020 तक इंटरनेट से जड़ुी 
वायरलेस उपकरणɉ कȧ संÉया अरबɉ मɅ पहंुचन ेकȧ उàमीद कȧ जा रहȣ है। इतनी बड़ी तादाद 
मɅ उपभोÈताओं को सेवा देना एक बड़ी चुनौती है। इस चुनौती स ेǓनपटने के ͧलए कॉिÊनǑटव 
रेͫडयो तंğ एक ͪवकãप हो सकता है [2,5]। कॉिÊनǑटव रेͫडयो, आवृͪ ƣ चैनलɉ को Ĥभावी और 
कुशल तरȣके स ेउपयोग मɅ लाने के ͧलए Ĥèताͪवत ͩकया गया था [2]। कोिÊनǑटव रेͫडयो  के 
लचीलेपन, अनुकूलन ¢मता, पारèपǐरकता पर आधाǐरत काय[ करने कȧ ¢मता तथा èवतंğ 
चैनल के उपयोग कȧ अवसर परक ¢मता जैसे गुणɉ को उपयोग मɅ लाकर 5G सेलुलर संचार 
तंğ कȧ  सेवाओं के ͧलए, कॉिÊनǑटव रेͫडयो को एक सशÈत तकनीकȧ के Ǿप मɅ उपयोग ͩकया 
जा सकता है [3]। Ĥाथͧमक उपभोÈता जो ͩक आबǑंटत चैनलɉ पर अपना हक़ रखते हɇ, चैनलɉ 
को उपयोग करने के ͧलए Ĥाथͧमक हक़दार होते हɇ। ɮͪवतीय उपभोÈता ͧसफ[  उÛहȣ चैनलɉ को 
उपयोग करके अपनी सेवाएं चला सकते हɇ, जो चैनल Ĥाथͧमक उपभोÈता ɮवारा वत[मान समय 
मɅ उपयोग मɅ न ͧलए जा रहे हɉ। जैसे हȣ Ĥाथͧमक उपभोÈता अपनी सेवा के ͧलए èवतंğ 
चैनल ढंूढता है, यǑद नेटवक[  मɅ उस समय कोई èवतंğ चैनल उपलÞध न हो ͩफर ऐसी  
पǐरिèथǓत मɅ अगर कोई ɮͪवतीय उपभोÈता नेटवक[  चैनल का उपयोग कर रहा होता है तो उसे 
वह चैनल, Ĥाथͧमक उपभोÈता के ͧलए छोड़ना पड़ता है। इस पǐरिèथǓत मɅ ɮͪवतीय उपभोÈता 
èपÈेĚम हɇडऑफ़ कȧ ĤͩĐया स ेगुजरता है तथा ͩकसी दसूरे उपयुÈत èवतंğ चैनल का उपयोग 
करके èपÈेĚम हɇडऑफ़ Ĥबंधन ɮवारा अपनी सेवाओ ंको पुनः शǾु कर सकता है। कॉÊनेǑटव 
रेͫडओ तकनीक का उपयोग अनेक सेवाओं जैसे èमाट[ ͬĒड, èमाट[ ͧसटȣ, रोबोǑटÈस आǑद मɅ 
ͩकया जा सकता है। रोबोǑटक नेटवक[  िजसमɅ रोबोǑटक उपकरण वायरड[ या वायरलेस संचारतंğ 
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स ेजुड़ कर अपनी गǓतͪवͬधयɉ को अंजाम देते हɇ। इस िèथǓत मɅ रोबोǑटक उपकरणɉ के बीच 
संचार के ͧलए चैनलɉ कȧ आवèयकता पǓूत[ कॉिÊनǑटव तकनीक से कȧ जा सकती है। 
 

यह शोध पğ 7 भागɉ मɅ åयविèथत ͩकया गया है। भाग-1 मɅ Ĥèतावना तथा  भाग-2 मɅ 
कॉिÊनǑटव रेͫडयो संचार के बारे मɅ वण[न ͩकया गया है। भाग-3 मɅ Ĥèतुत मॉडल से सàबंͬ धत 
कुछ शोध पğɉ के बारे मɅ चचा[ कȧ गई है। भाग-4 मɅ हमने अपने Ĥèताͪवत मॉडल कȧ ͪवèततृ 
चचा[ कȧ है। भाग-5 मɅ पğ मɅ Ĥèताͪवत मॉडल कȧ सेवाओं के ͧलए उपयोग मɅ ͧलए जाने वाले  
इनपुट वÈेटरɉ को समझाया गया है। भाग-6 मɅ इस मॉडल के Ĥयोग ɮवारा ĤाÜत पǐरणामɉ  
के åयावहाǐरक Ĥदश[न का मूãयांकन Ĥèतुत ͩकया है। भाग-7 मɅ शोध पğ मɅ Ĥèतुत तØयɉ 
तथा युिÈतयɉ का उपसहंार åयÈत ͩकया है। 
 
2. कॉिÊनǑटव रेͫडयो संचार  
कॉिÊनǑटव रेͫडयो मɅ जब कोई Ĥाथͧमक उपभोÈता ͩकसी लाइसɅèड चैनलɉ का उपयोग कुछ 
समय के ͧलए नहȣं करता है तो उन चैनलɉ को èपÈेĚम होल या åहाइट èपेस कहते हɇ। परूȣ 
चैनल आबंटन ĤͩĐया और चैनलɉ का Ĥभावी उपयोग सुǓनिæचत करने के ͧलए कॉिÊनǑटव 
रेͫडयो, नेटवक[  èपÈेĚम होलɉ का Ïयादा स ेÏयादा उपयोग ɮͪवतीय उपभोÈताओ ंको सेवा देन े
मɅ करता है। कॉÊनेǑटव रेͫडयो आधाǐरत संचारतğं के मÉुय काय[- èपÈेĚम सɅͧसगं, èपÈेĚम  
Ĥबंधन, èपÈेĚम को साझा करना तथा èपÈेĚम मोǒबͧलटȣ का Ĥबंधन है। 5G उपकरणɉ को 
कॉिÊनǑटव रेͫडयो कȧ ¢मता देने के ͧलए उÛहɅ सॉÝटवेयर ͫडफाइन रेͫडयो (SDR) ɮवारा 
सुसिÏजत ͩकया जाता है, िजससे कȧ उपकरण जǾरत के Ǒहसाब से खुद को अलग-अलग 
Ĥोटोकॉल जैस े802.11, 802.16, 802.22 इ×याǑद पर अपने आप को ढाल सके [2]। ͬचğ 1 
मɅ एक कॉिÊनǑटव रेͫडयो संचार तंğ कȧ संरचना को दशा[या गया है। 

 

 

ͬचğ 1: कॉिÊनǑटव रेͫडयो संचार तंğ कȧ संरचना [4] 
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कॉिÊनǑटव रेͫडयो संचार Ĥणालȣ मɅ èपÈेĚम गǓतशीलता Ĥबंधन एक बहुत हȣ जǾरȣ काय[ होता 
है। इसके जǐरए ɮͪवतीय उपभोÈता के ͧलए चैनल आबंटन कȧ ĤͩĐया को अंजाम Ǒदया जाता 
है। साथ हȣ साथ यह भी सुǓनिæचत ͩकया जाता है ͩक Ĥाथͧमक उपभोÈताओं  के ͧलए जǾरत 
के Ǒहसाब से सेवा Ĥारàभ करने के ͧलए èवतंğ चैनलɉ का इंतजाम ͩकया जा सके। इसके साथ 
यह भी Ĥयास ͩकया जाता है ͩक èपÈेĚम गǓतशीलता Ĥबंधन के ɮवारा Ĥाथͧमक उपभोÈताओ ं
कȧ सेवाओं के गुणवƣा (QoS) को सǓुनिæचत कर सकɅ । èपÈेĚम हɇडऑफ़ कȧ ĤͩĐया, सामाÛय 
सेलुलर संचारतंğ मɅ होने वालȣ सͪव[स हɇडऑफ़(Service Handoff) ĤͩĐया स ेअलग होती हɇ। 
èपÈेĚम हɇडऑफ़ के दौरान, ɮͪवतीय उपभोÈता वत[मान मɅ उपयोग मɅ ͧलए जा रहे चैनल को, 
Ĥाथͧमक उपभोÈता के उपयोग के ͧलए छोड़ देता है और अपनी सेवा को थोड़ी देर के ͧलए 
ͪवराम दे देता है। जब कोई Ĥाथͧमक उपभोÈता चैनल का उपयोग छोड़ता है तो उस èवतंğ 
चैनल को उपयोग मɅ लाकर ɮͪवतीय उपभोÈता अपनी सवेा को पुनः Ĥारàभ करता है या ͩफर 
ɮͪवतीय उपभोÈता अपनी सेवा को पूरȣ तरह ͪवराम दे देता है। हɇडऑफ़ हɇडͧलगं ĤͩĐया को 
सेलुलर संचार तंğ मɅ बहुत हȣ मह×वपूण[ माना जाता है Èयɉͩक इस ĤͩĐया को अÍछȤ तरह से 
संपÛन न करने पर उपभोÈता को Ǒदए गए अनुभव कȧ गुणवƣा (Quality of Experience)  
पर बुरा Ĥभाव पड़ता है, िजससे QoS भी Ĥभाͪवत होती है। कॉिÊनǑटव संचारतंğ मɅ Ĥाथͧमक 
उपभोÈता के सेवा अनुरोध ĤाÜत होने पर èपÈेĚम हɇडऑफ़ ĤͩĐया Ĥारàभ होती है िजसमɅ  
Ǔनàनͧलͨखत संभाͪवत काय[वाई कȧ जा सकती है [4, 5, 6]: 

1. ɮͪवतीय उपभोÈता अपनी सेवा को èथͬगत करके, Ĥाथͧमक उपभोÈता ɮवारा चैनल को 
èवतंğ करन ेतक इंतजार कर सकता है। 

2. अगर ɮͪवतीय उपभोÈता को कोई èवतंğ चैनल ͧमल जाता है तो उसका Ĥयोग करके 
अपनी सेवा को जारȣ रख सकता है। 

3. अगर ɮͪवतीय उपभोÈता अपनी सेवा को रोक नहȣं सकता और कोई èवतंğ चैनल भी 
नहȣं ͧमल रहा है तो इस उपभोÈता को अपनी सेवा को ͪवराम देना होता है। इस चुनाव 
स ेअनुभव कȧ गुणवƣा(QoE) पर बुरा Ĥभाव पड़ता है। 

 
कॉिÊनǑटव रेͫडयो आधाǐरत सेलुलर संचारतğं मɅ èपÈेĚम हɇडऑफ़ का Ĥबंधन तथा चैनल आबंटन 
करने के मÉुयतः तीन तरȣके Ĥयोग मɅ लाए जाते हɇ। ये तरȣके हɇ नॉन-हɇडऑफ़ तकनीकȧ, 
ĤोएिÈटव हɇडऑफ़ तकनीकȧ तथा ǐरएिÈटव हɇडऑफ़ तकनीकȧ। इन तीन तकनीकɉ के आलावा 
इनको ͧमͬĮत करके हाइǒĦड हɇडऑफ़ तकनीक से भी èपÈेĚम हɇडऑफ़ सेवा का Ĥबंधन ͩकया 
जाता है [9,10]। नॉन-हɇडऑफ़ तकनीकȧ मɅ Ĥाथͧमक उपभोÈता सेवा का अनुरोध आन ेपर 
ɮͪवतीय उपभोÈता सेवा को कुछ देर के ͧलए èथͬगत कर Ǒदया जाता है। या तो Ĥाथͧमक 
उपभोÈता कȧ सेवा समाÜत होने के बाद या ͩफर बीच मɅ हȣ अगर èवतंğ चैनल उपलÞध हो 
जाए तो ɮͪवतीय उपभोÈता सवेा पुनः Ĥारàभ कȧ जा सकती है [7,9]। ĤोएिÈटव-हɇडऑफ़ 
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तकनीकȧ मɅ Ĥाथͧमक उपभोÈता सेवा के आगमन कȧ जानकारȣ पहले स ेĤाÜत करने का Ĥयास  
होता है। इसके ͧलए Ĥाथͧमक उपभोÈताओं के सेवा इǓतहास का सहारा ͧ लया जाता है। ǐरएिÈटव 
-हɇडऑफ़ तकनीकȧ मɅ Ĥाथͧमक उपभोÈता सेवा के आगमन कȧ जानकारȣ होने के बाद, पहले  
èपÈेĚम सɅͧसगं और ͩफर चैनल आबंटन करने का Ǔनण[य ͧलया जाता है। इस तकनीक मɅ 
Ĥाथͧमक उपभोÈता सेवा के आगमन कȧ जानकारȣ पहले से होने कȧ वजह स ेसटȣक चैनल 
आबंटन कȧ संभावना बढ़ जाती है। हाइǒĦड हɇडऑफ़ तकनीकȧ मɅ ĤोएिÈटव èपÈेĚम सɅͧसगं 
और ǐरएिÈटव हɇडऑफ़ एÈशन के तहत चैनलɉ का आवंटन होता है [2,9] । 
 
3. सàबंͬ धत शोध काय[ 
बहुत स े ͪवɮवानɉ ने कॉिÊनǑटव रेͫडयो आधाǐरत सेलुलर संचारतंğ मɅ चैनल आबंटन और 
èपÈेĚम हɇडऑफ़ के Ĥबंधन के बारे मɅ अÚययन ͩकया है [2,8,10]। शोध पğ [8] मɅ जो  
åयवèथा दȣ गई है, उसमɅ Ĥयास ͩकया गया है ͩक èपÈेĚम सɅͧसगं के ɮवारा Ïयादा तादात मɅ  
èवतंğ चैनलɉ कȧ पहचान करके, एक स ेÏयादा चैनलɉ को सेवा के उपयोग मɅ लगा कर, संचार 
तंğ कȧ समĒ ¢मता को बढ़ाया जा सके। पğ [3] मɅ जो åयवèथा दȣ गई है, उसमɅ ɮͪवतीय 
उपभोÈताओ ं के सचंार खच[ को कम करने का Ĥयास ͩकया गया है तथा PSO एवं GA  
तकनीकȧ का Ĥयोग करके आदश[ पǐरणाम ĤाÜत करने कȧ कोͧशश कȧ गई है। शोध पğ [11] 
मɅ एक हेĚोिजǓनयस कॉिÊनǑटव संचारतğं कȧ अवधारणा कȧ गई है, िजसमɅ ऑफलोͫडगं  
तकनीकȧ का Ĥयोग करके समĒ संचार तंğ कȧ ¢मता बढ़न ेका Ĥयास ͩकया गया है। बेहतर 
पǐरणाम के ͧलए ɮͪवतीय उपभोÈताओं के समूह का NOMA (non-orthogonal multiple 
access) Èलèटर तैयार ͩकया गया है। पğ [10] मɅ ĤोएिÈटव èपÈेĚम हɇडऑफ़ Ĥबंधन के 
ͧलए एक मॉडल का सुझाव Ǒदया गया है िजसमɅ ͫडèĐȧट टाइम माकȾव ͫडसीजन ĤͩĐया का 
Ĥयोग करके Ĥसारण ¢मता को बढ़ाने तथा सेवाओं के समĒ खच[ को कम करने का Ĥयास 
ͩकया गया है। पğ [2] मɅ भी ĤोएिÈटव èपÈेĚम हɇडऑफ़ Ĥबंधन के ͧलए एक मॉडल का सुझाव  
Ǒदया गया है, िजसमɅ डेटाबेस और इंडेिÈसंग का Ĥयोग करके èपÈेĚम हɇडऑफ़ का Ĥबंधन 
ͩकया गया है। इस मॉडल मɅ सेवाओं के ͪवͧभÛन Ĥकार को, उपभोÈता के सेवा के अनुभव कȧ 
गुणवƣा (QoE) को तथा Ĥाथͧमक उपभोÈता सेवा के आने का अंदाजा लगाने के पहलुओं को 
Úयान मɅ रखा गया है। शोध पğ [12] मɅ Ĥèततु तकनीक मɅ जब कोई सेवा समाÜत होती है  
या ͩफर कोई नई सेवा शǾु होती है तो चैनलɉ को सभी सेवाओं मɅ पुनः आबंǑटत करन ेका 
Ĥावधान है। शोध पğ [13] मɅ पèततु तकनीͩक मɅ पğ के लेखकɉ ने Min-Max के आधार पर 
सेलुलर संचार तंğ मɅ चैनल आवंटन का Ĥावधान ͩकया है, िजसमɅ सेवाओं के जǾरतɉ के Ǒहसाब 
स ेचैनल आबंटन ͩकया गया है।  
 
 



ISSN:2320-7736  ͪव£ान गǐरमा ͧसधं ु[अĤैल – जून, 2021] अंक  - 117 38 

 

4. Ĥèताͪवत मॉडल 

हमनɅ एक ऐसे मॉडल कȧ पǐरकãपना कȧ है िजसमɅ चैनल आबंटन कȧ ĤͩĐया को इस तरह 
पूरा करने कȧ बात कȧ गई है िजससे चैनल के उपयोग को बढ़ाया जा सके तथा èपÈेĚम 
हɇडऑफ़ स ेगुजर रहȣ ɮͪवतीय उपभोÈता सेवाओं कȧ Ĝॉͪपगं को कम ͩकया जा सके। इस मॉडल 
मɅ èपÈेĚम हɇडऑफ़ सेवा कȧ बहालȣ मɅ देरȣ को कम करने का भी Ĥयास ͩकया गया है, िजससे  
उपभोÈताओं को सेवा कȧ गुणवƣा अनुभव (QoE) मɅ कमी न आने पाए। 

 
इस मॉडल मɅ एक से Ïयादा Ĥाथͧमक संचारतंğ (PN) कȧ अवधारणा कȧ गई है। सभी Ĥाथͧमक 
संचारतंğɉ मɅ उसके बहुत स े Ĥाथͧमक उपभोÈता (PUs) हो सकते है, जो ͧसफ[  अपने हȣ 
Ĥाथͧमक संचारतंğ के चैनलɉ का उपयोग करके अपनी सेवा का Ĥयोग कर सकते हɇ। जबͩक 
ɮͪवतीय उपभोÈता (SUs) ͩकसी भी Ĥाथͧमक संचारतğं के èपÈेĚम होल (spectrum holes) 
को, अवसरवाǑदता का लाभ उठाते हुए, उपयोग करके अपनी सेवा के ͧलए उपयोग कर सकते 
हɇ। यहा ँयह बात Úयान रखन ेकȧ है ͩक सारे के सारे SUs कॉिÊनǑटव ¢मता स ेसुसिÏजत  
हɇ तथा कॉिÊनǑटव संचार तंğ के Ǔनयमɉ का पालन करते हɇ। जब भी कोई PU अपनी सेवा का 
अनुरोध लेकर आता है तो उसके ͧलए SU अपनी सेवा को रोक कर, उपयोग मɅ आ रहे चैनल 
को PU के उपयोग के ͧलए छोड़ देता हɇ। इस मॉडल मɅ जǑटलता को कम करने के उɮदेæय से 
सारे Ĥाथͧमक संचारतğंɉ के बेस èटेशन को संकɅ Ǒġत माना गया है। 

इस मॉडल कȧ पǐरकãपना मɅ Ĥाथͧमक उपभोÈता कȧ सेवाएं दो तरह कȧ हो सकती है- समय 
बɮध (Real-Time) या समय सीमा से रǑहत (Non-real Time), जबͩक ɮͪवतीय उपभोÈताओ ं
कȧ सेवाएं ͧ सफ[  समय सीमा से रǑहत होगी जैसे कȧ डाटा अपलोड करना, फाइल या मãटȣमीͫडया 
का आदान-Ĥदान आǑद। उपभोÈता सेवाओ ंके संचालन सàबंͬ धत कुछ जानकारȣ नीचे दȣ गई  
है: 

i. MaxBWi : Ïयादा स ेÏयादा ͩकतनी बɇडͪवɬथ कȧ जǾरत पड़ेगी ͩकसी सेवा PRi/SRi 
को पूरȣ गुणवƣा के साथ चलाने के ͧलए। 

ii. MinWBi  : कम स ेकम ͩकतनी बɇडͪवɬथ कȧ जǽरत पड़ेगी ͩकसी सेवा PRi/SRi को 
चलाने के ͧलए भले हȣ पूरȣ गुणवƣा न ͧमल सके। 

iii. RBWSRj : वो बɇडͪवɬथ जो ͩक अभी ͩकसी सेवा PRi/SRiको और चाǑहए िजससे यह 
सेवा पूरȣ गुणवƣा के साथ चल सके या दसूरे शÞदɉ मɅ बɇडͪवɬथ आबंटन MaxBWi 
तक पहंुच सके। 

iv. Ti : सेवा SRi के पूरा होने का अनुमाǓनत समय। 
जहा PRi एक Ĥाथͧमक सेवा अनुरोध है और SRi एक ɮͪवतीय सेवा अनुरोध है। हर सेवा 
अनुरोध अपनी सेवा कȧ Ĥारंͧभक जǾरतɉ को PRi/SRi MaxBWi, MinBWi, Ti, Service 
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Type (सेवा का Ĥकार) के Ǿप मɅ åयÈत करेगी। सेवा को पूरा होने मɅ जो कुल डाटा का संचार 
होगा वह  MaxBWi * Ti के ɮवारा ĤाÜत ͩकया जा सकता है। अगर सेवा के ͧलए आबंǑटत  
बɇडͪवɬथ MaxBWi स ेकम हो तो सवेा SRi को पूरा होने का समय Ti से बढ़ सकता है। इस 
मॉडल मɅ उपभोÈता सेवा अनुरोध Üवॉस े ͫडèĚȣÞयूशन ͧसɮधांत के तहत èवीकार करने का 
Ĥावधान है, जो ͩक इस तरह कȧ Ĥणालȣ के ͧलए उपयुÈत Ĥावधान है। नीचे इस मॉडल मɅ 
Ĥयोग ͩकए गए चर (वǐेरएबãस) कȧ जानकारȣ के साथ Ĥèताͪवत मॉडल को फलȣभूत करन ेके 
ͧलए एãगोǐरØम Ǒदए गए हɇ: 

1. PNp  : Ĥाथͧमक संचार तंğ i 

2. PRi  :  ͩकसी  Ĥाथͧमक  सचंार  तंğ  मɅ Ĥाथͧमक सेवा अनुरोध i 

3. Free_channelj :  ͩकसी  Ĥाथͧमक Ĥाथͧमक  संचार  तंğ   PNp मɅ èवतंğ चैनल 

4. SRk  :  ɮͪवतीय सेवा अनुरोध  

5. MaxBWPRi  :  PRi के ͧलए Ïयादा स ेÏयादा  बɇडͪवɬथ कȧ जǽरत  

6. MinBWPi    : PRi  के ͧलए कम से कम  बɇडͪवɬथ कȧ जǽरत 

7. MaxBWSRk   : SRk  के ͧलए Ïयादा से Ïयादा  बɇडͪवɬथ  या डाटा कȧ जǽरत 

8. MinBWSRk     : SRk  के ͧलए कम से कम  बɇडͪवɬथ या डाटा कȧ जǽरत  

9. RBWPRi     : बची हुई बɇडͪवथ जो अभी PRi   के ͧलए  चाǑहए 

10. RBWSRk    : बची हुई बɇडͪवथ या डाटा जो अभी SRk   के ͧलए  चाǑहए 

11. Released_Channell  : चैनल को èवतंğ करना  

12. SHRn    : कोई  èपेÈĚम  हɇडऑफ़  सेवा  अनुरोध  
 

एãगोǐरदम-1: Ĥाथͧमक उपभोÈता कȧ नई सेवा अनुरोध को चैनल आबंटन करने कȧ ĤͩĐया 

If (PU request  PRi) 

{ 

 Check for the PNp to which  PRi belong // Ĥाथͧमक नेटवक[  कȧ पहचान 

 Search the Free_channelj  in  PNp 

  If ( Free_channelj >= MaxBWPRi required by the PRi) 

    {                      

               Allocate Channel to PRi   MaxBWPRi 

               Accept the service PRi  // सेवा अनुरोध èवीकार 

                      RBWPRi =0 

                Free_channelj  Free_channelj – MaxBWPRi 

 Update DB // डेटाबेस मɅ नए पǐरवत[न को इंͬगत करना 
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    } 

    Else if (Free_ channelj <= MaxBWPRi and Free_channelj >= MinBWPRi) 

    { 

                 Allocate Channel to PRi   Free_channelj 

                 Accept the service PRi   // सेवा अनुरोध èवीकार 

                         RBWPRi = MaxBWPRi – Free_channelj 

                  Free_channelj  0 

                 Update DB // डेटाबेस मɅ नए पǐरवत[न को इंͬगत करना 

    } 

   Else if ( Search  ( if exist any  SRk services currently running on   any Channel of PNp) 

    { 

          If ( Channel allocated to SRk is >= MinBWk       // minimum  requirement  for PRi  

          { 

            Release allocated channel from SRk and send SRk to  Spectrum Handoff Queue //इंतजार के ͧलए 

कतार मɅ भेजना 

                If( Released_Channel >= MaxBWPRi) 

                 {     

                                Allocate Channel to PRi   MaxBWPRi 

                                Accept the service PRi   // सेवा अनुरोध ˢीकार 

                                               RBWPRi=0 

Update Free Channel in PNp using   Remaining_Channel   Released _Channel – MaxBWPRi  

Update DB// डेटाबेस मŐ नए पįरवारथ को इंिगत करना 

                    }  

                   Else 

                     { 

                            Allocate Channel to PRi   Released_Channel 

                            Accept the service // सेवा अनुरोध èवीकार 

                                         RBWPRi = MaxBWPRi – Released_Channel 

                           Update DB// डेटाबेस मɅ नए पǐरवत[न को इंͬगत करना 

                      } 

               } 
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             Else 

             Reject the PRi   // सेवा अनुरोध अèवीकार 

         } 

} 

एãगोǐरदम - 2: ɮͪवतीय उपभोÈता कȧ नई सेवा अनुरोध को चैनल आबंटन करने कȧ ĤͩĐया 

If ( SU request SRk) 

      { 

            Search the Free_channel in  List of All the Free Channels of All the Primary Networks PNp 

           If ( Free_channelj  in PNp>= MaxBWSRk)  // required by the SRk 

                {                        

                  Allocate Channel to SRk   MaxBWSRk 

                  Accept the service SRk    // सेवा अनुरोध èवीकार 

                          RBWSRk =0 

                  Free_channelj  Free_channelj – MaxBWSRk 

   Update DB// डेटाबेस मɅ नए पǐरवत[न को इंͬगत करना 

                }  

            Else if ( Free_channelj <= MaxBWSRk and Free_channelj >= MinBWSRk) 

               { 

                  Allocate Channel to SRk   Free_channelj 

                  Accept the service SRk   // सेवा अनुरोध èवीकार 

                          RBWSRk = MaxBWSRk – Free_channelj 

                  Free_channelj  0 

                 Update DB// डेटाबेस मɅ नए पǐरवत[न को इंͬगत करना 

                } 

     } 

     Else 

     Reject the service  SRk// सेवा अनुरोध अèवीकार 

 एãगोǐरदम - 3: ɮͪवतीय उपभोÈता के èपेÈĚम हɇडऑफ़ कȧ सेवा अनुरोध को चैनल आबंटन करने कȧ ĤͩĐया 

     If( SHRn) 

     { 
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        If ( Available ( Search for Free_ Channelj >= MinBWSHRn( required for   SHRn ) in any   PNp) 

         {   

              If( Free_Channelj >=MaxBWSHRm) 

             { 

                Allocate Channel to SHRm   MaxBWSHRm // जǽरत के पूरे बɇडͪवɬथ का आवंटन 

               Accept the service SHRm // èपेÈĚम  हɇडऑफ़  सेवा अनुरोध èवीकार 

                        RBWSHRm =0   // आबंटन  के ͧलए बची हुई बɇडͪवɬथ 

                Free_channelj  Free_channelj – MaxBWSHRm 

   Update DB // डेटाबेस मɅ नए पǐरवत[न को इंͬगत करना 

               } 

          Else if ( Free_ channelj <= MaxBWSHRm and Free_channelj >= MinBWSHRm) 

           { 

                  Allocate Channel to SHRm   Free_channelj 

                  Accept the service SHRm   // सेवा अनुरोध èवीकार 

                          RBWSHRm = MaxBWSHRm – Free_channelj 

                  Free_channelj  0 

                 Update DB// डेटाबेस मɅ नए पǐरवत[न को इंͬगत करना 

            } 

            Else 

            Put SHRm    in Waiting Queue  //इंतजार के ͧलए कतार मɅ भेजना 

          } 

      } 

5. सेवाओं के ͧलए Ĥèताͪवत इनपुट वÈेटर 

हमारे Ĥèताͪवत मॉडल मɅ हर Ĥाथͧमक उपभोÈता सेवा, एक सेवा अनुरोध सÉंया के साथ आती 

है, इसके साथ-साथ जैसा ͩक सारणी - 1 मɅ दशा[या गया है, हर सेवा, अनरुोध सÉंया के साथ 

कम से कम बɇडͪवɬथ कȧ जǾरत, Ïयादा से Ïयादा बɇडͪवɬथ कȧ जǾरत तथा सेवा के पूरा होन े

के अनुमाǓनत समय कȧ जानकारȣ आती है। 
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साǐरणी - 1: Ĥाथͧमक उपभोÈता सेवा अनुरोध 

 

 
साįरणी - 2: िȪतीय उपभोƅा सेवा अनुरोध 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

सेवा अनुरोध संÉया PR1 PR2 PR3 PR4 PR5 PR6 

कम से कम बɇडͪवɬथ कȧ जǽरत 54 kbps 71 kbps 77 kbps 76 kbps 57 kbps 65 kbps 

Ïयादा से Ïयादा  बɇडͪवɬथ कȧ  
जǾरत  

95 kbps 94 kbps 90 kbps 94 kbps 98 kbps 91 kbps 

सेवा  के पूरा होने का अनुमाǓनत 

समय (सेकंड मɅ) 

2 3 1 2 3 2 

सेवा अनुरोध संÉया SR1 SR2 SR3 SR4 

कम से कम बɇडͪवɬथ कȧ जǽरत 38 kbps 37 kbps 29 kbps 40 kbps 

Ïयादा से Ïयादा बɇडͪवɬथ कȧ जǽरत 100 kbps 99 kbps 98 kbps 93 kbps 

सेवा डाटा का आकर  (KB मɅ) 975 KB 1206 KB 1203 KB 1477 KB 
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साǐरणी - 3:  सेवाओं कȧ  रǓनगं èटेटस 

 

सारणी – 3 मɅ सेवाओं कȧ रǓनगं èटेटस को Ĥदͧश[त ͩकया गया है। ɮͪवतीय उपभोÈता के सेवा 

काल मɅ कभी भी बची हुई सेवा का आकलन करने के ͧलए Ǔनàनͧलͨखत सूğ का Ĥयोग ͩकया 

जा सकता है:  

𝑅𝑒𝑚𝑎𝑖𝑛𝑖𝑛𝑔 𝑆𝑒𝑟𝑣𝑖𝑐𝑒 (𝑆𝑖𝑧𝑒)  =  𝑆𝑒𝑟𝑣𝑖𝑐𝑒 𝑆𝑖𝑧𝑒 – (𝐶ℎ𝑎𝑛𝑛𝑒𝑙 𝑏𝑎𝑛𝑑𝑤𝑖𝑑𝑡ℎ ∗  𝑡𝑖𝑚𝑒)                  (1) 

सेवा वÈेटरɉ मɅ Ĥाथͧमक उपभोÈता सेवाओं तथा ɮͪवतीय उपभोÈता सेवाओं के ͧलए बɇडͪवɬथ 
उनकȧ जǾरतɉ और उपलÞधता के आधार पर आबǑंटत कȧ गई  है। सारणी - 3 मɅ चैनल C1  
तथा चैनल C3 कȧ बɇडͪवɬथ Đमशः 40 kbps and 30 kbps है, Èयɉͩक ये बɇडͪवɬथ Ĥाथͧमक 
सेवा अनुरोध कȧ, कम से कम बɇडͪवथ कȧ जǾरतɉ को पूरा नहȣं कर सकती इसͧलए इÛहɅ 
ɮͪवतीय उपभोÈता सेवा के ͧलए आबंǑटत ͩकया गया है। चैनल C4 और C5 Ĥाथͧमक उपभोÈता  
सेवा अनुरोधɉ को आबंǑटत ͩकया गया है Èयɉͩक ये चैनल उनकȧ जǾरतɉ को पूरा कर सकते 
हɇ। साǐरणी - 3 कȧ 6ठवीं पंिÈत हर 5 इकाई समय (सेकंड मɅ) के बाद अपडेट होती रहेगी, 
िजससे सेवा के ͧलए शेष  लगने वाल ेसमय का आकलन ͩकया जा सके। जैसा ͩक समीकरण 
-1 मɅ दशा[या गया है, अगर SR1 के Ĥसारण के ͧलए बचे डाटा कȧ गणना करनी हो तो:  
975 𝐾𝐵 − (40 𝐾𝐵 ∗  2) =  895 𝐾𝐵  Ǔनकाल सकते हɇ। हमनɅ इस मॉडल मɅ अलग-अलग सेवा जǾरतɉ 
तथा कॉिÊनǑटव रेͫडयो से सुसिÏजत ɮͪवतीय उपभोÈता उपकरणɉ ɮवारा ɮͪवतीय उपभोÈता 
सेवाओं के ͧलए, Ĥाथͧमक संचारतğं के èवतंğ चैनलɉ को उपयोग मɅ लेने और समĒ Ǿप स े

चैनल सांÉय C1 C2 C3 C4 C5 

चैनल बɇडͪवɬथ 40 kbps 60 kbps 30 kbps 70 kbps 55 kbps 

कम से कम बɇडͪवɬथ कȧ जǽरत 38 kbps 54 kbps 29 kbps 57 kbps 65 kbps 

Ïयादा से Ïयादा  बɇडͪवɬथ कȧ जǾरत  100 kbps 95 kbps 98 kbps 98 kbps 91 kbps 

सेवा मɅ लगाने वाला समय / सेवा का 

आकर (in KB)  

975 KB 2 1203 KB 3 2 

सेवा पूरा होने मɅ बचा समय (सेकंड मɅ) 

/ बच हुई सेवा (KB मɅ) 

895KB 0 1143 KB 1 0 

सेवा का Ĥकार (Ĥाथͧमक/ɮͪवतीय) SR1 PR1 SR3 PR5 PR6 
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चैनलɉ के Ïयादा स ेÏयादा उपयोग का Ĥयास ͩ कया है। सेवाओं को शǾु करन ेके ͧ लए आवæयक, 
कम स ेकम चैनलɉ का आबंटन यह सǓुनिæचत करने का Ĥयास है ͩक Ïयादा से Ïयादा 
उपभोÈता  सेवाओ ंको समायोिजत ͩकया जा सके और èपÈेĚम हɇडऑफ़ का बेहतर Ĥबंधन हो 
सके।  
 

6. मॉडल के Ĥायोͬगक Ĥदश[न का मूãयांकन (Performance Evaluation of Model) 

Ĥèतुत मॉडल के Ĥदश[न का Ĥायोͬगक मूãयांकन करन ेके ͧलए हमनɅ MATLAB का Ĥयोग  
ͩकया है। इस मॉडल को Ĥायोͬगक तौर पर लागू करन ेके ͧलए, सेवा अनुरोधɉ के आगमन को 
Üवॉस ेĤोसेस मɅ तथा सेवा दर को एÈसपोनɅͧशयल सेवा समय के Ǿप मɅ èवीकार ͩकया है। 
हमनɅ इस ĤͩĐया मɅ कई सारे Ĥयोग ͩकये हɇ िजससे ͩक औसत Ĥाथͧमक सेवा मɅ आई ǽकावटɉ   
तथा औसतन ɮͪवतीय सेवाओं मɅ आई ǽकावटɉ का Ǔनरȣ¢ण ͩकया जा सके। साथ साथ Ĥयोग 
ɮवारा ɮͪवतीय सेवाओं मɅ आई बाधाओं के औसत के भी परखा गया है। इस Ĥयोग के ͧलए  
128 kbps स े256 kbps चैनल बɇडͪवɬथ के रɅज मɅ ͧलया गया है। 

 

ͬचğ 2:   पǐरवǓत[त चैनलɉ कȧ संÉया और औसत Ĥाथͧमक सेवाओ ंमɅ आई Ǿकावट   

यह मान कर ͩक सेवा तğं मɅ 5 सेवा देन ेवाले बेस èटेशन है और एक सेल मɅ Ĥाथͧमक सेवा 
अनुरोधɉ तथा ɮͪवतीय सेवा अनुरोधɉ कȧ सÉंया 5-5 है। उपलÞध चैनलɉ कȧ सÉंया को 10, 
20, 30, 40, 50, 60 माना गया है। Ĥयोग का अवलोकन ĤͩĐया कȧ 5000 पुनरावृͪ ƣयɉ के 
बाद ͩकया गया है।   
ͬचğ 2 को देख कर कहा जा सकता है ͩक Ĥाथͧमक सेवाओं मɅ Ǿकावट कȧ दर उस समय 
काफȧ Ïयादा है जान चैनलɉ ͩक संÉया 10 लगाई है। और यह भी देखा जा सकता है ͩक जसैे 
हȣ चैनलɉ ͩक संÉया बढ़ा कर 20 और 30 कȧ गई है, सेवाओं ͩक Ǿकावट सÉंया लगभग 
नगÖय और ͩफर शÛूय हो गयी। 
ͬचğ 3 मɅ, ɮͪवतीय सेवाओं के बाͬधत होने को दशा[या गया है। यह देखा जा जा सकता है ͩक 
जब शǽुआत मɅ चैनलɉ ͩक सÉंया 10 है तब सेवाओं के बाͬधत होने कȧ दर काफȧ Ïयादा है।  
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Đमसः जैसे जसैे चैनलɉ ͩक संÉया बढ़ रहȣ है, सेवाओं के बाͬधत होने कȧ दर घट रहȣ है। 
चैनलɉ कȧ संÉया 60 होते हȣ सेवाओं के बाͬधत होने कȧ दर शÛूय हो गई। 
   

 

ͬचğ 3: पǐरवǓत[त चैनलɉ कȧ संÉया और औसत ɮͪवतीय सेवाओं मɅ आई Ǿकावट   

 

ͬचğ 4: पǐरवǓत[त चैनलɉ के साथ ɮͪवतीय सेवाओं का औसतन बाͬधत होना 

ͬचğ 4 मɅ यह देखा जा सकता है ͩक जब संचार तंğ मɅ चैनलɉ कȧ संÉया कम है तो उस 
समय ɮͪवतीय सेवाओं मɅ ǽकावट कȧ सÉंया काफȧ Ïयादा है और यह भी देखा जा सकता है 
ͩक जब हमने संचार तंğ मɅ जैसे-जसैे चैनलɉ कȧ सÉंया बढ़ाई, सेवाओ ंमɅ बाधा कȧ दर काफȧ 
घट गयी और Đमसः नगÖय हो गई। ͬचğ 2, 3 और 4 को ͧमला कर अगर ͪवचार ͩकया 
जाए तो यह कहा जा सकता है ͩक अगर संचार तंğ मɅ चैनलɉ कȧ संÉया को एक हद तक 
बढ़ाया जाए तो यह Ĥèताͪवत मॉडल काफȧ अÍछा पǐरणाम देगा।   
 
7. उपसंहार 
कॉÊनेǑटव ेरेͫडयो के मÉुय काय[ èपÈेĚम सɅͧसगं, èपÈेĚम Ĥबंधन तथा èपÈेĚम साझा करना 
होने के साथ-साथ èपÈेĚम हɇडऑफ़ सेवाओं मɅ SDR गुणɉ का उपयोग करना भी है। कॉÊनेǑटवे 
रेͫडयो मɅ èपÈेĚम हɇडऑफ़ सेवाओं के ͧलए ĤोएिÈटव èपÈेĚम हɇडऑफ़ Ĥबंधन, ǐरएिÈटव 
èपÈेĚम हɇडऑफ़ Ĥबंधन तथा हाइǒĦड èपÈेĚम  हɇडऑफ़ Ĥबंधन तकनीͩकयɉ का उपयोग ͩकया 
जाता है। इस पğ मɅ Ĥèतुत मॉडल मɅ उपभोÈता सेवाओं को QoS और QoE के आधार पर  
चैनलɉ का आबंटन करन ेका Ĥयास ͩकया गया है। हमने इस मॉडल का MATLAB मɅ Ĥायोͬगक 
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मãूयांकन ͩकया है। Ĥयोग ɮवारा यह Ĥदͧश[त ͩकया गया है ͩक अगर संचार तंğ मɅ चैनलɉ कȧ 
सÉंया को एक हद तक बढ़ाया जाए तो यह Ĥèताͪवत मॉडल काफȧ अÍछा पǐरणाम देगा। इस 
पğ मɅ Ĥèतुत मॉडल का और ͪवèतार करके उसका ͧसमुलेशन और ͪवæलेषण ͩकया जा सकता 
है। 
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रोबोǑटÈस: Ĥौɮयोͬगकȧ, अनुĤयोग और भारतीय भाषाओं 

का मह×व 
पलक,  डॉ. ĤीǓत ͧमĮा एवं डॉ. अंकुर दमुका 

Ēाͩफ़क एरा डीàड यूǓनवͧस[टȣ,  देहरादनू, उƣराखंड, भारत 
 
सार  

रोबोǑटÈस अवसरɉ का एक उभरता हुआ ¢ेğ है इसका उपयोग कृͪष के ¢ेğ से लेकर ͬचͩक×सा 
के अनुशासन तक, ͧश¢ा से लेकर उɮयͧमता तक, ͪवǓनमा[ण इकाइयɉ से लेकर घर-गहृèथी 
इ×याǑद तक है, यह भारत को एक राçĚ के Ǿप मɅ ͪवकͧसत करने मɅ मदद करेगा। लेͩकन इस 
मील के प×थर को ĤाÜत करने मɅ बाधा देश कȧ भाषाई ͪवͪवधता और संèकृǓत है। यहा ँǑदलचèप 
बात यह है ͩक केवल 12% आबादȣ अĒंेजी को अपनी दसूरȣ भाषा के Ǿप मɅ धारा Ĥवाह बोलती 
है। साथ हȣ, भारतीय समाज मɅ अͧश¢ा एक पǐरणामी बुराई है समाज का जो ǒबना पढ़ा-ͧलखा 
वग[ है उसमɅ आधुǓनक भाषा, अĒंेजी कȧ कोई पहंुच नहȣं है। अĒेंजी और भाषाई ͪवͪवधता कȧ 
समझ कȧ कमी के कारण अͬधकांश ĤǓतभाशालȣ और स¢म लोगɉ का भͪवçय अधंकारमय है। 
इस Ĥकार, रोबोǑटÈस को भारत मɅ पनपन ेके ͧलए, इसे अपने Ĥाथͧमक उपयोगकता[ओं ɮवारा 
समझी जाने वालȣ भाषाओं मɅ Ǒदया जाना चाǑहए। इस लेख मɅ, Ĥारंभ मɅ रोबोǑटÈस के दायरे 
और भारत कȧ भाषाई ͪवͪवधता के कारण आने वालȣ चुनौǓतयɉ पर चचा[ कȧ गई है और अतं 
मɅ  चीनी भाषा मɅ रोबोǑटÈस के सफल काया[Ûवयन के एक केस-èटडी पर भी चचा[ कȧ गई है। 
 
कंुजी शÞद: रोबोǑटÈस, आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस, Ǔनर¢रता, भाषाई ͪवͪवधता, इमेज Ĥोसेͧसगं, ĤाकृǓतक भाषा 
Ĥसंèकरण, ͧलǑटल Ĝैगन 
 
पǐरचय 
व£ैाǓनक ĐाǓंत के उɮभव स ेहȣ रोबोट हमेशा ͪव£ान कथा का एक अͧभÛन अगं रहा है। ͪव£ान 
कथाओं न ेबɮुͬधमान लेͩकन भावना×मक Ǿप स ेस¢म रोबोट के ͪवचार को पंख Ǒदए हɇ जो 
हमारे ͧलए Ǒदन-ĤǓतǑदन काम कर रहे हɇ, यह संकेत एवं Ǔनदȶश पर मानव खानसामा कȧ तरह है। 
और अब यह कãपना इस न¢ğ Ēह पर बहुत तेजी से शǾु हो रहȣ है, लेͩकन दैǓनक Ǿप से ऐसी जगह 
पर ͪवकͧसत हो रहȣ है, जहां कãपना और वाèतͪवकता मɅ कोई अंतर नहȣं होगा। व£ैाǓनक Ǿप 
स,े मǐरयम-वेबèटर 'रोबोǑटÈस' को 'ऑटोमशेन मɅ रोबोटɉ के ͫडजाइन, Ǔनमा[ण और संचालन 
स ेसंबंͬधत तकनीक' के Ǿप मɅ पǐरभाͪषत करता है। एक Ǿपक के अनुसार, रोबोǑटÈस भारत 
को एक ऐसे राçĚ के Ǿप मɅ ͫडजाइन, Ǔनमा[ण और ͪवकͧसत करन ेके अवसरɉ का एक उभरता 
हुआ समूह है, जो एक ऐसे राçĚ के Ǿप मɅ ͪवकͧसत होता है, जो अÍछȤ तरह से बंद और 
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ǓनराͬĮतɉ के बीच के अंतर को कम करेगा। रोबोǑटÈस का उपयोग कृͪष के ¢ेğ से लेकर 
ͬचͩक×सा के अनुशासन तक, ͧश¢ा से लेकर उɮयमशीलता, ͪवǓनमा[ण इकाइयɉ स ेलेकर घर 
आǑद तक है। 
 
भारत एक कृͪष आधाǐरत देश है, जहां 50% से अͬधक आबादȣ कृͪष पर Ǔनभ[र है। भारत कȧ 
राçĚȣय आय मɅ पशुधन कȧ खेती और बागवानी आǑद सǑहत कृͪष åयवसाय कȧ ĤǓतबɮधता 
अͬधक है, बाद मɅ, यह कहा जाता है ͩक भारत मɅ कृͪष भारतीय अथ[åयवèथा के ͧलए एक 
रȣढ़ है। इस Ĥकार, इस ¢ेğ को आमूल पǐरवत[न कȧ जǾरत है; चंूͩक यह ¢ेğ अभी भी 
पारंपǐरक अĤचͧलत तरȣकɉ का उपयोग करता है, जो उ×पादन मɅ वɮृͬध नहȣं करते हɇ, बिãक 
ͩकसान जमींदारɉ और गरȣबी के दçुचĐ मɅ फंस जाते हɇ। कृͪष रोबोट ͩकसानɉ के ͧलए धीमी, 
दोहराव और नीरस कायɟ को èवचाͧलत करते हɇ, िजसस ेउÛहɅ समĒ उ×पादन पदैावार मɅ सुधार 
करने पर अͬधक Úयान कɅ Ǒġत करन ेकȧ अनुमǓत ͧमलती है। 
 
आधुǓनक जीवन शैलȣ के कारण èवाèØय समèयाए ंͬचतंाजनक दर स ेबढ़ रहȣ हɇ; जीण[ रोगɉ 
कȧ बढ़ती घटना दर, जराͬचͩक×सा कȧ आबादȣ मɅ वɮृͬध, अͬधक उÛनत तकनीकɉ कȧ मांग 
करती है, िजसमɅ Ûयूनतम इनवेͧसव सज[रȣ और लघ ुरोबोǑटÈस शाͧमल हɇ। रोबोǑटक सज[रȣ के 
पæचात ्एक èवèथ जीवन का आæवासन देती है, िजससे रÈत कȧ कम से कम हाǓन होती है, 
घावɉ का ×वǐरत उपचार होता है, और पाचन, æवसन, मूğ, Ĥजनन और अÛय मह×वपूण[ 
èवाèØय Ĥणाͧलयɉ मɅ जीवन- घातीक िèथǓत स ेपीͫड़त लोगɉ के ͧलए उपकारȣ है। यह सज[नɉ 
को बेहतर पǐरशुɮधता और Ûयूनतम इनवेͧसव ĤͩĐयाओं के लाभ ĤाÜत करने मɅ स¢म बनाता 
है। 
 

पǐरधान Ǔनमा[ण एक Įम-गहन ĤͩĐया है Èयɉͩक यह 19वीं शताÞदȣ मɅ पहलȣ बार यंğीकृत कȧ 
गई थी। हालांͩक, कई अÛय ¢ेğɉ मɅ कई तकनीकȧ ͪवकास हुए हɇ, ͧसलाई और इससे संबंͬधत 
ĤͩĐयाओं कȧ तकनीक िèथर हो गई है। आधुǓनक पǐरधान Ǔनमा[ण ĤͩĐया को कम Ǔनिæचत 
पूंजी Ǔनवेश कȧ ͪवशेषता हो सकती है; उ×पाद ͫडजाइन और इसͧलए इनपुट सामĒी कȧ एक 
ͪवèततृ Įृंखला; चर उ×पादन माğा; उÍच ĤǓतèपधा[; और उ×पाद कȧ गुणवƣा पर अÈसर उÍच 
मांग और, मैÛयुअल पǐरचालनɉ ɮवारा बढ़ȣ हुई Įम लागत को पूरा नहȣं ͩकया जा सकता है। 
इस Ĥकार, कम उ×पादन लागत पर इन मांगɉ को पूरा करन ेके ͧलए èवचाͧलत उपकरण और 
उपकरणɉ का उपयोग आवæयक है। भाषण èवचाͧलत Ĥणालȣ अͧशͯ¢त मशीनǐरयɉ को Ǔनदȶशɉ 
को समझने और कुशलता से काम करने मɅ मदद करेगी, इस Ĥकार, उ×पादन कȧ गुणवƣा और 
माğा मɅ वɮृͬध के साथ-साथ उनकȧ जीवन शैलȣ मɅ सुधार होगा। 
 



ISSN:2320-7736  ͪव£ान गǐरमा ͧसधं ु[अĤैल – जून, 2021] अंक  - 117 50 

 

रोबोǑटक और अनुकरण Ĥौɮयोͬगͩकयɉ के उपयोग न ेखुद को उपलÞध शैͯ¢क संसाधनɉ के 
योÊय और रोमांचक घटक साǒबत कर Ǒदया है। ͧश¢ा के माहौल मɅ इèतमेाल कȧ जाने वालȣ 
इन तकनीकɉ ने, रोज़मरा[ के सीखने और ͪवकलांग छाğɉ कȧ ͪवͧशçट ͧश¢ा मɅ अपनी जीͪवका 
Ǒदखाई है। रोबोǑटÈस के उपयोग ने खतरनाक Ǔनमा[ण पǐरयोजनाओं के सुरͯ¢त होने और हमारे 
Ħéमांड कȧ खोज संभव होने के काम मɅ मील के प×थर हाͧसल ͩकए हɇ। जब ͧश¢ा के ͧलए 
इसका उपयोग ͩकया जाता है, तो रोबोǑटÈस और अनुकारȣ छाğɉ के सीखने के तरȣके बदल 
सकते हɇ और अंततः एक अͬधक जानकार, भावुक और अÍछȤ तरह स ेसमायोिजत छाğ बना 
सकते हɇ।  इस उÏÏवल भͪवçय के ͧलए सबसे बड़ी भͪवçयवाणी भारत कȧ भाषाई ͪवͪवधता 
है। कृͪष स ेजुड़े लोग समाज के सबसे अनपढ़ वग[ स ेआते हɇ, िजनकȧ ͧश¢ा तक कोई पहंुच 
नहȣं है, इस Ĥकार आधुǓनक भाषा, अĒेंजी तक कोई पहंुच नहȣं है। अĒंेजी और भाषाई ͪवͪवधता 
कȧ समझ कȧ कमी के कारण अͬधकांश ĤǓतभाशालȣ और स¢म लोगɉ का भͪवçय अधंकारमय 
है। भारत सरकार ɮवारा कई ͫडिजटल पहल कȧ गई हɇ, लेͩकन, सभी को भारत कȧ भाषाई 
मÚयèथता के कारण अĤभावी माना जाता है। 
 

भारत भाषाओं का एक सĒंहालय है। इसमɅ 22 Ĥमुख भाषाएं हɇ, िजÛहɅ 13 ͪवͧभÛन ͧलͪपयɉ 
मɅ ͧलखा गया है, िजनमɅ 720 से अͬधक ͪवͧशçट बोͧलयाँ हɇ। इस भाषाई ͪवͪवधता को इस 
Ĥकार èपçट ͩकया जा सकता है: 

कोस कोस पर बदले पानी, चार कोस पर बदले वाणी 
“Kos Kos par badle Pani, Char Kos par badle Vani 

(Water changes every mile and language changes every four miles) 

 
सभी ई-गवनɏस सामĒी को न केवल ͪवͧभÛन भाषाओ ंऔर बोͧलयɉ मɅ शÞद ͪवधा मɅ Ǒदया जाना 
चाǑहए, बिãक भाषण मɅ भी, Èयɉͩक यह Ēामीण भारत मɅ सामािजक और ͫडिजटल समावेश 
सǓुनिæचत करने का एकमाğ तरȣका है। हम सभी जानत ेहɇ ͩक Ǔनर¢रता भारतीय समाज कȧ 
एक पǐरणामी बुराई है। भारत मɅ Ǔनर¢रता एक ऐसी समèया है िजससे जǑटल आयाम जुड़े 
हुए हɇ। भारत मɅ Ǔनर¢रता कमोबशे देश मɅ मौजूद ͪवͧभÛन Ĥकार कȧ ͪवषमताओ ंऔर पूवा[Ēहɉ 
स ेसंबंͬधत है। लɇͬ गक असमानताएं, आय मɅ कमी, राÏय ͪवषमताए,ं जाǓतगत असमानताएं, 
तकनीकȧ बाधाए ंहɇ जो देश मɅ मौजूद सा¢रता दर को आकार देती हɇ। भारत लगभग 1.3 
ǒबͧलयन (130 करोड़) कȧ आबादȣ वाला दǓुनया का दसूरा सबसे अͬधक आबादȣ वाला देश है 
और सबसे बड़ी Ǔनर¢र आबादȣ है। 2011 मɅ पǽुषɉ के ͧलए सा¢रता दर 82.14 ĤǓतशत और 
मǑहलाओं के ͧलए 65.46 ĤǓतशत थी। 1981 स े2015 तक भारत कȧ सा¢रता दर मɅ ͪवͧभÛन 
ǽझान Ǒदखाई देते हɇ। मǑहलाओं  कȧ कम सा¢रता भिज पǾुषɉ पर Ǔनभ[रता के ͧलए िजàमेदार है। 
िजसके कारण उÛहɅ पढ़ना और ͧलखना पड़ता है। न केवल मǑहलाएं बिãक पǽुष भी अपनी 
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बोͧलयɉ और संवाद समझने के ͧलए मातभृाषा पर Ǔनभ[र हɇ। इस Ĥकार, यह सब कौशल और 
åयवसाय और गरȣबी के एक दçुचĐ कȧ कमी के गठन कȧ ओर जाता है और यह ई-गवनɏस, 
तकनीकȧ ĤगǓत और रोबोǑटÈस के ͧलए एक बड़ी बाधा के Ǿप मɅ काम करता है। 

 

सारणी 1: भारत मɅ सा¢रता दर (1981-2015) 

इसके साथ, èमाट[ भाषा Ĥसèंकरण अनुĤयोगɉ कȧ भी मांग है। इसका ता×पय[ मशीन अनुवाद, 
सूचना पुनĤा[िÜत, देशी भाषाओं मɅ भाषण-स¢म खोज और नए अɮयतन ͩकए गए अनुĤयोगɉ 
और सॉÝटवेयर के साथ बहुभाषी सामĒी Ǔनमा[ण जैसे उपकरणɉ का उपयोग करना है। 
अͧभकलनीय भाषाͪव£ान मुÉय Ǿप स ेकंÜयूटर ͪव£ान और भाषा ͪव£ान से जड़ुे अÚययन का 
एक बहु-ͪवषयक ¢ेğ है। यह उन काय[Đमɉ को ͪवकͧसत करने मɅ मदद करेगा जो अͬधक स े
अͬधक भारतीयɉ को ऑनलाइन आने मɅ मदद करɅगे और भाषा और सा¢रता जसै े इंटरनेट 
संयोजकता के ͧलए बाधाओ ंको दरͩकनार करɅगे। 
 
इस लेख के उɮदेæयɉ को इस Ĥकार Ĥèतुत ͩकया गया है: 
 
 रोबोǑटÈस मɅ उभरता हुआ ǽझान 
 ͪवͧभÛन ¢ेğɉ मɅ रोबोǑटÈस के अनुĤयोग 
 रोबोǑटÈस मɅ भारतीय भाषाओं कȧ आवæयकता 
 
रोबोǑटÈस के ǽझानɉ को पेश करने के ͧलए शोधपğ को ͪवͧभÛन वगɟ मɅ ͪवभािजत ͩकया गया 
है और यǑद भारतीय भाषाओं मɅ भाषण माÛयता के साथ संयÈुत करके ͪवͧभÛन ¢ेğɉ मɅ नए 
बदलाव लाए जा सकते हɇ। अनुÍछेद II रोबोǑटÈस मɅ ĤयुÈत तकनीकɉ पर कɅ Ǒġत है। अनुÍछेद 

III रोबोǑटÈस के ͪवͧभÛन अनुĤयोगɉ और दǓुनया भर मɅ उपयोग ͩकए जाने वाले ͪवͧभÛन 
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रोबोटɉ कȧ ओर बढ़ती है। अनुÍछेद IV रोबोǑटÈस मɅ भारतीय भाषाओं के पǐरचय के मह×व कȧ 
बात करता है। अनुÍछेद V अंत मɅ एक सकारा×मक नोट पर ͪवषय का समापन करता है। 
 
Ĥौɮयोͬगͩकयɉ मɅ उपयोग कȧ जाने वालȣ तकनीकɅ  
रोबोǑटÈस एक बहु-अनुशासना×मक ¢ेğ है जहां अͬधकांश Ĥचͧलत और उभरती हुई Ĥौɮयोͬगͩकयां 
अपने अनुĤयोगɉ को ढंूढती हɇ। इन Ĥौɮयोͬगͩकयɉ ने उन ͪवचारɉ को साकार करने मɅ सहायता 
कȧ है जो पहले एक सपन ेकȧ तरह सोचा गया था या पǒğकाओं या Ĥयोगɉ के पÛनɉ मɅ खो 
गए थे। यहां कुछ Ĥौɮयोͬगͩकयां हɇ िजनके ǒबना आधुǓनक रोबोǑटÈस वह नहȣं होगा जहां वह 
आज है: 
 

कृǒğम बɮुͬध 

 
मǐेरयम-वेबèटर ने आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस को कंÜयूटर ͪव£ान कȧ एक शाखा के Ǿप मɅ 
पǐरभाͪषत ͩकया है जो कंÜयूटर मɅ बɮुͬधमान åयवहार के अनुकरण या बɮुͬधमान मानव 
åयवहार कȧ नकल करने कȧ मशीन कȧ ¢मता के Ǿप मɅ काम करता है। कृǒğम बɮुͬध एक 
ऐसी तकनीक बन गई है िजसका इèतेमाल रोबोǑटÈस मɅ åयापक Ǿप से ͩकया जाता है। इसन े
रोबोǑटÈस के दो सबस ेमह×वपूण[ Ǒहèसɉ, कंÜयूटर ͪवज़न और रोबोट ͪवज़न को सामने लान े
मɅ मदद कȧ है जहां पूव[ रोबोटɉ को 'मिèतçक' Ĥदान करता है; दसूरे शÞदɉ मɅ, इमेज ͫडटेÈशन 
और इमजे Ĥोसेͧसगं Ĥदान करता है। 
 
• रोबोट ͪवजन: रोबोट ͪवजन जसैा ͩक नाम स ेपता चलता है, एãगोǐरØम का एक सेट है जो 
रोबोट घटकɉ को Ǻिçट Ĥदान करता है। इसके Ǒदल मɅ, रोबोट ͪवज़न कंÜयूटर एãगोǐरØम, जैसे 
शɮुध गǓत ͪव£ान, संदभ[ ŉेम अशंांकन और रोबोट कȧ ¢मता पया[वरण, कैमरे और अÛय 
हाड[वेयर सेगमɅट को Ĥभाͪवत करन ेके ͧलए है जो रोबोट या मशीन को Ǻæय अंतǺ[िçट Ĥदान 
करने के ͧलए सामजंèयपूण[ Ǿप स ेकाम करत ेहɇ। उदाहरण के ͧलए, अगर यह रोबोट ͪवज़न 
तकनीकɉ के ͧलए नहȣं था, तो एक मशीन या कहɅ ͩक एक रोबोट हाथ ͩकसी वèतु को लेने मɅ 
स¢म नहȣं होगा और यǑद कहȣं और जǾरत पड़ती है, तो यह संभव नहȣ ंहो सकता है यǑद 
रोबोट कर सकता है। आप इस पǐरǺæय कȧ कãपना कर सकत ेहɇ, जहा ंसɅसर और कैमरɉ का 
उपयोग लकड़ी के तíत पर रखी गई ͩकसी वèतु का पता लगान ेके ͧलए ͩकया जाता है, िजसे 
बाद मɅ रोबोट रोबोट एãगोǐरØम का उपयोग करके रोबोट कȧ भुजा ɮवारा उठा ͧलया जाता है। 
उपयु[Èत मामले मɅ चचा[ कȧ गई वèतु का पता लगान ेके ͧलए, रोबोट साधारण 2 डी कैमरɉ से 
लैस है, जबͩक यह समèयाĒèत हो सकता है अगर यह एक चलती वाहन पर अपने पǑहयɉ 
को रखन ेकरन ेके ͧलए था। उस िèथǓत मɅ, आपको इसके बजाय उÛनत ǒğͪवमीय ÚवǓनक 
कैमरा कȧ आवæयकता होगी। इस Ĥकार, रोबोट ͪवज़न रोबोट को जǑटल कायɟ को पूरा करने 
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मɅ मदद करता है िजÛहɅ Ǻæय समझ कȧ आवæयकता होती है। ͬचğ 1 और ͬचğ 2 रोबोट 
ͪवजन के उदाहरण हɇ। 
 

 
ͬचğ 1: फेͧलÈस माक[  ɮवारा रोबोट ͪवजन 

 

ͬचğ 2: तंǒğका ͪव£ान मɅ रोबोट ͪवजन का उपयोग 

 
• कंÜयूटर ͪवजन: कंÜयूटर Ǻिçट एक अंतःͪवषय व£ैाǓनक ¢ेğ है जो दवयंक छͪवयɉ या वीͫडयो 
स ेउÍच-èतरȣय समझ हाͧसल करने के ͧलए कंÜयूटर को कैसे बनाया जा सकता है, से संबंͬधत 
है। इंजीǓनयǐरगं के Ǻिçटकोण स,े यह उन कायɟ को èवचाͧलत करने का Ĥयास करता है जो 
मानव Ǻæय Ĥणालȣ कर सकती है। कंÜयूटर ͪवज़न कायɟ मɅ ͫडिजटल छͪवयɉ को ĤाÜत करन,े 
Ĥसèंकरण, ͪवæलेषण और समझने और वाèतͪवक दǓुनया स ेउÍच-आयामी डेटा के Ǔनçकष[ण 
के तरȣके शाͧमल हɇ, ताͩक सÉंया×मक या Ĥतीका×मक जानकारȣ का उ×पादन ͩकया जा सके, 
उदाहरण के ͧलए, Ǔनण[यɉ के Ǿप मɅ। वाèतͪवक समय छͪव Ĥसंèकरण Ĥणालȣ, पाठ और 
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भाषण माÛयता उपकरणɉ के ͧलए वèतु का पता लगाने और वèतु माÛयता कȧ Ĥौɮयोͬगͩकयɉ 
के साथ हमɅ यह वाèतͪवक समय मɅ डेटा कȧ एक ͪवशाल माğा का ͪवæलेषण करन,े पैटन[ और 
ǽझान बनान ेऔर भͪवçयवाͨणया ंकरने मɅ भी हमारȣ मदद करता है और जब डेटा ǽझान 
अपनी मूल आदतɉ स ेͪवचͧलत हो जाता है तो Ǔनणा[यक होन ेकȧ ¢मता देता है। यह हमारे 
रोबोट को Ǔनणा[यक बनाता है, इस तकनीक को रोबोट के मिèतçक के Ǿप मɅ बनाता है। यह 
रोबोट के ͧलए Ǔनयğंण कɅ ġ के Ǿप मɅ काय[ करता है जो डेटा £ान और कायɟ और Ǔनण[यɉ मɅ 
ǽझान Ĥकट करता है। जब इस तकनीक का उपयोग रोबोट पर ͩकया जाता है तो इस ेमशीन 
ͪवजन कहा जाता है। ͬचğ 3 मशीन ͪवजन ͧसèटम के कायɟ का वण[न करने वाला एक Þलॉक 
आरेख है। 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ͬचğ 3: Ǻæय मशीन का खंड आरेख 

 
ĤाकृǓतक भाषा Ĥसèंकरण 
ĤाकृǓतक भाषा Ĥसèंकरण (एनएलपी) को मानव भाषण का ͪवæलेषण, समझने और उ×पÛन 
करने के ͧलए एक मशीन कȧ ¢मता के Ǿप मɅ पǐरभाͪषत ͩकया जा सकता है। भाषण माÛयता 
मɅ सबसे बड़ी ĐाǓंत सबसे पहले साल 2011 मɅ सीरȣ के Ǿप मɅ और सात साल बाद एÜपल 
ɮवारा लाई गई थी। फेसबुक मैसɅजर पर हमारा एलेÈसा, गूगल होम और चैटबॉट आया। और 
ͪपछले साल मानव भाषण माÛयता मɅ सबसे बड़ा मील का प×थर गूगल डुÜलेÈस था। गूगल 
डुÜलेÈस एक ऐसा रोबोट है िजसे ĤाकृǓतक मानव वाता[लाप मɅ संलÊन करने के ͧलए ͫडज़ाइन 
ͩकया गया है, जसैे ͩक बालɉ के सैलून के साथ ǓनयुिÈतयɉ को ठȤक करने के ͧलए, जैसा ͩक 
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आपके ͪवæवाͧसयɉ ɮवारा मानव हèत¢ेप के ǒबना रेèतरां मɅ एक टेबल को जलाकर ͩकया जाता 
है। Ǔनकट भͪवçय मɅ, ĤाकृǓतक भाषा Ĥसèंकरण कȧ मदद से, रोबोट सबस ेअͬधक सांसाǐरक 
मानव कायɟ को संभालɅगे। ĤाकृǓतक भाषा Ĥसèंकरण का उपयोग करने वालȣ गूगल   कȧ 
नवीनतम पǐरयोजना संपक[  कɅ ġ AI है, यह एक ऐसा रोबोट है जो आने वालȣ कॉलɉ पर Ēाहक 
समèयाओं और उपभोÈता समèयाओं के समाधान Ĥदान करन ेपर Úयान कɅ Ǒġत करता है। 
 
कई जानकार Ħाडं अपने Ēाहक कȧ सहायता को अगले èतर तक ले जाने के ͧलए चैटबॉट का 
उपयोग कर रहे हɇ। उदाहरण के ͧलए, èटारबÈस ने वचु[अल बाǐरèटा बनाने के ͧलए एआई 
तकनीक का उपयोग ͩकया है। कंपनी का मेरा बǐरèता ऐप उपयोगकता[ओ ंको न केवल चैटबॉट 
के माÚयम स ेकॉफȧ ऑड[र करन ेकȧ अनुमǓत देने के ͧलए ĤाकृǓतक भाषा Ĥसèंकरण तकनीक 
का उपयोग करता है, बिãक यह भी भͪवçयवाणी करता है ͩक Ēाहक भͪवçय मɅ Èया ऑड[र 
करना चाहते हɇ। और यह न केवल Ēाहक सेवा मɅ सुधार करन ेके ͧलए चैटबॉट का उपयोग 
करने के युग कȧ शुǽआत है। गाट[नर के अनुसार, 85% åयापार जãद हȣ ͩकसी अÛय मानव 
के साथ बातचीत ͩकए ǒबना ͩकया जाएगा। 
 
ĤाकृǓतक भाषा Ĥसèंकरण के ͪवͧभÛन अनुĤयोग हɇ: 
•  èपैम Ǔनèपंदन 
•  एãगोǐरØम Ěेͫडगं 
•  सवालɉ का जवाब दे 
•  जानकारȣ का साराशं 
 
ĤाकृǓतक भाषा Ĥसèंकरण मɅ, सबसे कǑठन काम ĤाकृǓतक भाषाओं (जैस ेअĒंेजी, ĥɅ च, Ǒहदंȣ, 
जम[न आǑद) को कृǒğम भाषाओं (जसैे सी, सी ++, जावा आǑद) मɅ पǐरवǓत [त करना है जहां 
वाक् को पाठ मɅ पǐरवǓत [त ͩकया जाता है। अगला चरण पाठ को समझ रहा है और पाठ के 
ͧलए भाषण Ǔनधा[ǐरत करने के ͧलए सांिÉयकȧय मॉडल और गͨणतीय सğू और गणना का 
उपयोग करɅ। उपरोÈत तकनीकɉ मɅ स ेअͬधकांश Ǒहडन (Ǔछपे हुए) माकȾव मॉडल (HMM) का 
उपयोग करत ेहɇ। ͩफर शÞद के भेद का उपयोग करते हुए, यह åयाकरण के आंकड़ɉ का उपयोग 
करके वाÈयɉ और ĤाकृǓतक भाषा £ान लेिÈसकॉन (शÞदावलȣ) के अथ[ का उपयोग करता है। 
इस Ĥकार यह मानव भाषण को ͫडͩĐÜट करता है और इसे नेचुरल लɇÊवेज अंडरèटɇͫडगं (NLU) 
कहा जाता है। और अब वह Ǒहèसा आता है जहां ĤाकृǓतक भाषा उ×पÛन होती है, जहां एनएलय ू
का उãटा Ĥदश[न वांǓछत पǐरणाम ऑनलाइन खोजने के बाद ͩकया जाता है। इस Ǒहèसे को 
उ×पͪƣ (NLG) कहा जाता है। ͬचğ 4 एनएलपी के Ĥवाह चाट[ को दशा[ता है। 



ISSN:2320-7736  ͪव£ान गǐरमा ͧसधं ु[अĤैल – जून, 2021] अंक  - 117 56 

 

 

ͬचğ 4: ĤाकृǓतक भाषा Ĥसंèकरण उ×पͪƣ खंड आरेख 
 
कई अÛय तकनीकɅ  हɇ जो रोबोǑटÈस मɅ शाͧमल हɇ 
• एज कंÜयूǑटगं 
• जǑटल घटना Ĥसंèकरण 
• èथानांतरण सीखने 
• हाड[वेयर ×वरण आǑद 
 
रोबोǑटÈस के अनुĤयोग 
 

कृͪष मɅ रोबोǑटÈस के अनुĤयोग 
 

कृͪष एक ऐसा ¢ेğ है जो न केवल पǽुषɉ से, बिãक जानवरɉ से भी बहुत अͬधक शारȣǐरक Įम 
लेता है। लेͩकन, रोबोǑटÈस कȧ शुǽआत ने लगभग छह दशक पहले हǐरत ĐाǓंत जैसी कृͪष मɅ 
एक नई ĐाǓंत ला दȣ है। रोबोǑटÈस का उपयोग अंतरराçĚȣय मंच पर पूरȣ तरह स ेͩकया जा 
रहा है और इस ेहमारे देश मɅ बहुत उपयोग मɅ लाया जा सकता है, अगर हम ͪवͧभÛन भारतीय 
भाषाओ ंऔर बोͧलयɉ मɅ शारȣǐरक Įम कम कर रहे हɇ, उ×पादन और गुणवƣा बढ़ा रहे हɇ और 
ͩकसानɉ को उपज बढ़ाने के ͧलए नवीन Ǻिçटकोण खोजन ेमɅ मदद कर रहे हɇ और उनकȧ 
जीवन शैलȣ पूरȣ तरह से बदल रहे हɇ। कृͪष मɅ सबस ेआम रोबोट के ͧलए उपयोग ͩकया जाता 
है: 
•  फसल कटाई (हावȶिèटंग) और ͪपͩकंग 
•  खरपतवार Ǔनयंğण 
•  èवायƣ घास काटना, छंटाई, बीजाई, Ǔछड़काव और ͬथǓनगं 



ISSN:2320-7736  ͪव£ान गǐरमा ͧसधं ु[अĤैल – जून, 2021] अंक  - 117 57 

 

•  ल¢ण समिçट 
•  छंटाई और पैͩ कंग 
•  उपयोͬगता मंच 
 
भ-ूमानͬचğण के साथ संयÈुत रोबोट को èवायƣ शुɮधता बीजारोपण (ͪĤͧसजन सीͫडगं) जो बीज 
बोने मɅ मदद करता है। इसके माÚयम से उ×पÛन एक मानͬचğ ¢ेğ के Ĥ×येक ǒबदं ुपर ͧमɪटȣ 
के गुणɉ का ͪववरण देता है। ĚैÈटर, रोबोट बोन ेके लगाव के साथ, ͩफर बीज को सटȣक èथानɉ 
और गहराई पर रखता है ताͩक Ĥ×येक को बढ़ने का सबसे अÍछा मौका ͧमले। बॉनरोब कȧ 
तरह Ēाउंड आधाǐरत रोबोट, और भी अͬधक ͪवèततृ Ǔनगरानी Ĥदान करते हɇ Èयɉͩक व ेफसलɉ 
के करȣब पहंुचन ेमɅ स¢म हɇ। कुछ का उपयोग अÛय कायɟ जसैे ͩक Ǔनराई और खाद के ͧलए 
भी ͩकया जा सकता है। रॉबॉट का उɮदेæय इस समèया को हल करना है ͩक मकई बहुत तेज़ी 
स ेउÛहɅ मज़बूती से Ǔनषेͬचत करन ेके ͧलए बढ़ती है, Èयɉͩक यह आसानी से मकई कȧ पंिÈतयɉ 
के बीच Ĝाइव करती है और Ĥ×येक संयğं के आधार पर सीधे नाइĚोजन उव[रक को लͯ¢त 
करती है। रोबोĐॉप एक वǑेटगं रोबोट है जो रसायनɉ का उपयोग नहȣं करता है, पौधɉ का पता 
लगान ेके ͧलए कंÜयूटर ͪवज़न का उपयोग करता है Èयɉͩक यह एक ĚेÈटर ɮवारा धकेल Ǒदया 
जाता है। वॉल-ये एक èवायƣ दाख कȧ बारȣ वाला रोबोट है जो अगंूर कȧ लताओं को चुभाने मɅ 
स¢म है रोबोट के कुछ और उदाहरण हɇ जो भारत मɅ इèतेमाल ͩकए जा सकत ेहɇ यǑद हमारȣ 
मातभृाषाओं मɅ वाक् पहचान है। 
 

 

ͬचğ 5: बोनीरॉब 
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ͪवǓनमा[ण इकाइयɉ मɅ अनुĤयोग 
सीबॉट (ͬचğ 6) पǐरधान उɮयोग मɅ औɮयोͬगक रोबोट का एक असाधारण उदाहरण है, जो 
मुिæकल काम से Ǔनपटन,े कपड़े इकɪठा करने और इस ेआसान बनाने के ͧलए Đमादेͧशत है। 
पीवीए के साथ कपड़े को लगाकर काय[ को ĤाÜत ͩकया जाता है। अèथायी Ǿप स ेकड़े कपड़े 
को शीट मɅ संसाͬधत ͩकया जाता है, ͩफर रोबोट ɮवारा वेãडेड, ͧसलवाया जाता है और बार-
बार पानी मɅ धोया जाता है और पैक ͩकया जाता है। यǑद वाक् माÛयता का उपयोग ͩकया 
जाता है जैसा ͩक पहले कहा गया था ͩक Ǔनर¢र काय[बल बेहतर काम करने मɅ स¢म होगा 
और अब उ×पादन मɅ Ǔनवेश ͩकए गए भौǓतक Įम और समय मɅ भी कमी आएगी। अÛय ¢ेğ 
जहा ंरोबोट ͪवǓनमा[ण उɮयोगɉ मɅ अनुĤयोग पाते हɇ, व ेहɇ: 
 

 èपॉट जोड़ना - èपॉट वेिãडगं èपॉट के माÚयम से एक बड़े खंड को Ǔनदȶͧशत करके दो 
संपक[  करने वालȣ धातु कȧ सतहɉ से जुड़ जाता है, जो धातु को ͪपघला देता है और बहुत 
कम समय (लगभग दस ͧमलȣ सेकंड) मɅ वेãड को मौके पर ͪवतǐरत करता है। 

 सामĒी संचालन - रोबोट को संभालने, पैक करने और उ×पादɉ का चयन करने के ͧलए 
सामĒी हɇडͧलगं रोबोट का उपयोग ͩकया जाता है। वे उपकरणɉ के एक टुकड़ ेसे दसूरे 
भाग मɅ èथानांतǐरत होने वाले कायɟ को भी èवचाͧलत कर सकते हɇ। Ĥ×य¢ Įम लागत 
कम हो जाती है और पारंपǐरक Ǿप से मानव Įम ɮवारा कȧ जाने वालȣ बहुत सी थकाऊ, 
कǑठन और जोͨखम भरȣ गǓतͪवͬधयां समाÜत हो जाती हɇ। 

 मशीन पǐरचालन - मशीन टेिÛडगं के ͧलए रोबोǑटक ऑटोमेशन, मशीन मɅ Ĥसंèकरण 
और मशीन कȧ देखरेख के ͧलए कÍचे माल को लोड करने और उतारने कȧ ĤͩĐया है, 
जबͩक यह काम करता है। 

 पɅǑटगं - ऑटोमोǑटव उ×पादन और कई अÛय उɮयोगɉ मɅ रोबोट पɅǑटगं का उपयोग ͩकया 
जाता है Èयɉͩक यह उ×पाद कȧ गुणवƣा और िèथरता को बढ़ाता है। कम बचत के 
माÚयम स ेलागत बचत का भी एहसास होता है। 

 

ͬचğ 6: ͧसलाई करने वाला (SewBot) 
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अÛय अनुĤयोग 

रोबोǑटÈस का उपयोग ͧश¢ा, र¢ा आǑद जैस ेकई अÛय ¢ेğɉ मɅ भी ͩकया जा सकता है और 
कई आपातकालȣन िèथǓतयɉ जैसे आग, जंगल कȧ आग, आपदाओं या मनçुयɉ के ͧलए दगु[म 
èथानɉ पर जहां केवल रोबोट हȣ पहंुच सकते हɇ यǑद हम वाक् आधाǐरत अनुĤयोगɉ का उपयोग 
करत ेहɇ तो Ǔनिæचत Ǿप स ेहम भटक सकत ेहɇ। मालूम होना चाǑहए ͩक भारतीय आबादȣ का 
केवल 10% Ǒहèसा अĒेंजी बोलता है| 
 
ͪवषय अÚययन: ͧलǑटल Ĝगैन 
ͧलǑटल Ĝगैन (ͬचğ 7) शंघाई बɇक ͫडवीजन मɅ संचाͧलत एक चीनी रोबोट है, जो दǓुनया का 
पहला पूरȣ तरह स ेèवचाͧलत और मानव मÈुत बɇक ͫडवीजन है। बɇक के संर¢क के Ǿप मɅ, 
मानवाम (humanoid) Ēाहकɉ से बात करता है, बɇक काड[ èवीकार करता है और खातɉ कȧ 
समी¢ा करता है (वह ͪपन पैड के साथ पूरा होता है) और बǓुनयादȣ पूछताछ का जवाब दे 
सकता है। िजओ लॉÛग या ͧलǑटल Ĝगैन के साथ एक ×वǐरत Ĥारंͧभक चैट के बाद, Ēाहक 
इलेÈĚॉǓनक ɮवार गेɪस से गुजरते हɇ जहा ंएक मैच के ͧलए उनके चेहरे कȧ ǽपरेखा और 
आईडी काड[ èकैन ͩकए जाते हɇ। भͪवçय कȧ याğाओं के ͧलए, चेहरे कȧ पहचान अकेले गेट को 
खोलने (unlock) और Ēाहक कȧ जानकारȣ को बुलाने के ͧलए पया[Üत है। 
 
अदंर, रोबोट, èवचाͧलत टेलर ͫ डवाइस खाता खोलने, नकद हèतांतरण और ͪ वदेशी मġुा ͪ वǓनमय 
जसैी सेवाओं के साथ सहायता करते हɇ। एक दसूरा रोबोट बाधाओं के अंदर काय[ करता है जो 
आगे कȧ पूछताछ का जवाब दे सकता है, और अगर Ēाहक चाहɅ या Ēाहक सेवाओ ं के 
ĤǓतǓनͬधयɉ से बात करना आवæयक हो तो वीआर èटूͫडयो और वीͫडयो-ͧलकं है। बɇक कȧ लॉबी 
मɅ बड़ी सÉंया मɅ सुर¢ा कैमरे भी हɇ यǑद, Ēाहकɉ को बहुत अͬधक समय तक घूमते हुए देखा 
जाता है या कैमरा बाहर खींचता है, तो यह तरंुत एक मानव सुर¢ा गाड[ को बुलाता है जो सादे 
Ǻिçट मɅ Ǔछप जाता है। इसͧलए, वह चीन के शहरɉ मɅ रोबोट Įͧमकɉ कȧ बढ़ती सेना के साथ 
एकजुट हो जाता है। 
 
यह भी तेजी से ĤǓतͩĐया कोड अकं के Ǿप मɅ Ĥदान करता है जैसे ͩक Èयूआर कोड के Ǿप 
मɅ सबसे अÍछȤ तरह से समझा जाता है - Ēाहकɉ को माल और सेवाओं के ͧलए भुगतान करन े
के ͧलए èĐȧन पर उपलÞध है या केवल एक अवसर के Ǿप मɅ अनुभव को और अͬधक ͪवतǐरत 
करने के ͧलए छोटे पारèपǐरक संवाद संवͬध[त वाèतͪवकता के खेल और मनोरंजन मɅ संलÊन 
हɇ। 
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दǓुनया के पहले मानव मुÈत बɇक के सफल पǐरचय से उ×साǑहत, चीनी बɇͩ कंग उɮयोग ने पहले 
हȣ शहर मɅ अपनी 360 शाखाओं मɅ 1,600 èमाट[ मशीनɉ को èथाͪपत ͩकया है, जो तकनीक-
Ĥेमी Ēाहकɉ के ͧलए अपनी अपील को पूरा करने और कम[चाǐरयɉ कȧ लागत को दरुèत 
(तराशन)े करने के ͧलए है। बɇक ने घोषणा कȧ ͩक यह नया सेट पारंपǐरक बɇͩ कंग Ǔनग[म कȧ 
90 ĤǓतशत नकदȣ और गैर-नकद मांगɉ का Ĥबंधन करन ेमɅ स¢म होगा। 
इंटरनेशनल फेडरेशन ऑफ रोबोɪस के आंकड़ɉ के अनुसार, चीन अब रोबोट वैिæवक åयापार का 
सबस े बड़ा शेयरधारक है िजसकȧ कुल संपͪƣ $ 30bn (£ 22bn) है। ताइवान के Ǔनमा[ता 
फॉÈसकॉन ने कͬथत तौर पर 40,000 से अͬधक फैÈĚȣ रोबोट तैनात ͩकए हɇ और इसने 2020 
तक 30% èवचालन ĤाÜत करन ेका लêय रखा है। 
 

 

ͬचğ 7: छोटा Ĝगैन 
रोबोǑटÈस मɅ भारतीय भाषाओं का मह×व 
रोबोǑटÈस मानव जाǓत के बेहतरȣन आͪवçकार मɅ से एक रहा है, जो कãपना और वाèतͪवकता 
के बीच कȧ रेखाओं को धंुधला करता है। लेͩकन सभी भारतीय इस अɮभुत आͪवçकार का लाभ 
नहȣं उठा सकते हɇ, कारण यह है ͩक भारत मɅ कुल आबादȣ का केवल दसवां Ǒहèसा है जो 
अĒंेजी बोलते हɇ, आधी से अͬधक आबादȣ अभी भी गांवɉ मɅ रहती है, जहा ंसड़कɅ  भी पहंुच 
सकती हɇ। इसͧलए रोबोǑटÈस मɅ भारतीय भाषाओं कȧ शुǽआत समय कȧ जǾरत है। कɅ ġ 
सरकार, कई राÏयɉ कȧ सरकार और यहां तक ͩक कई सरकारɉ ने कई योजनाएं और ई-गवनɏस 
पोट[ल लॉÛच ͩकए हɇ, लेͩकन िजन लोगɉ को इसकȧ आवæयकता है, वे इसका उपयोग करने मɅ 
असमथ[ हɇ Èयɉͩक इन पोट[लɉ मɅ वाक् पहचान इंटरफ़ेस नहȣं है, िजसका उपयोग ͩकया जा 
सकता है अपन ेलाभ का लाभ उठाने और आवæयक जानकारȣ ĤाÜत करने के ͧलए लोगɉ को 
वंͬ चत ͩकया। अͬधकांश बɇक अनुĤयोगɉ मɅ केवल अĒंेजी मɅ जानकारȣ होती है, िजससे अͬधकांश 
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आबादȣ इंटरनेट बɇͩ कंग का लाभ नहȣं ले पाती है। यǑद इन Ĥणालȣ मɅ कम से कम संवैधाǓनक 
Ǿप से माÛयता ĤाÜत 22 भाषाओं के ͧलए भाषण माÛयता अतंरफलक है, तो यह Ǔनिæचत Ǿप 
स ेएक बदलाव और Ĥौɮयोͬगकȧ के सभी उͬचत उपयोग के बारे मɅ लाएगा, जहां Ĥौɮयोͬगकȧ 
को इसकȧ सबसे अͬधक आवæयकता होती है। 
 
Ǔनçकष[ 
भारत एक सĤंभ,ु धम[Ǔनरपे¢ और ͪवकासशील राÏय है, िजसकȧ आबादȣ का केवल दसवा ं
Ǒहèसा अĒंेजी मɅ है, राçĚ को पूरȣ तरह से अͬधगम एवं सशÈत बनाने के ͧलए भारतीय भाषाओ ं
को रोबोǑटÈस मɅ पेश करने कȧ आवæयकता है। रोबोǑटÈस मानव जाǓत के ͧलए ऐसा वरदान 
है, जो न केवल हमारे जीवन के अͬधकांश सांसाǐरक कायɟ को ले रहा है, बिãक मानव जीवन 
Ĥ×याशा को बढ़ाने का भी साधन है, िजससे ͪवकलांग लोगɉ को ͧश¢ा के अपने अͬधकार तक 
पहंुचन ेऔर हमारे Ǔनर¢र बल को गरȣबी के दçुचĐ स ेबचाने कȧ उàमीद है। य.ूएस. के बाद 
भारत आईटȣ पेशेवरɉ को Ĥदान करने वाला दसूरा सबसे बड़ा देश है। इस Ĥकार, हमारे पास 
ऐसा करने के ͧलए काय[बल और बɮुͬधमान Ǒदमाग है। ऐसे कई देश हɇ, िजÛहɉने अपनी मूल 
भाषाओ ंजसैे ĥɅ च, जम[न आǑद मɅ कई इंटरफेस और अनुĤयोग बनाए हɇ। 
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रोबोǑटक èवचालन ĤͩĐया के ͧलए Ĥगाढ़ अͬधगम ĤǓतमान का 
उपयोग करके हèतͧलͨखत देवनागरȣ अ¢र कȧ  

अͧभ£ान का ͪवæलेषण 
 

शमीक Ǔतवारȣ, वǽण सपरा एवं अनुराग जनै 
èकूल ऑफ कàÜयूटर साइंस, यूǓनवͧस[टȣ ऑफ पेĚोͧलयम एंड एनजȸ èटडीज (UPES), देहरादनू, भारत 

 
सार 

रोबोट - ĤͩĐया èवचालन एक ¢ेğ है, जो कृǒğम Ǿप से बɮुͬधमान रोबोट कȧ कार[वाई के साथ 
मानवीय Ĥयासɉ को ĤǓतèथाͪपत करन ेसे संबंͬधत है। इन Ǒदनɉ ऐसी Ĥणाͧलयɉ का åयापक 
Ǿप से èवचाͧलत दèतावेज़ Ĥसंèकरण के ͧलए उपयोग ͩकया जाता है। हèतͧलͨखत अ¢र या 
वण[ का अͧभ£ान एक दèतावेज Ĥसंèकरण रोबोट को ͫडजाइन करन ेके ͧलए मह×वपूण[ कदम 
हैI इस ¢ेğ मɅ पारंपǐरक अ¢र अͧभ£ान मॉडल ͪवͬधयɉ न ेडेटा कȧ जǑटलता को कम करन े
और याǒंğक अͬधगम कलन ͪवͬध के ͧलए अͬधक पैटन[ कȧ पेशकश करने के ͧलए एक Ĥ¢ेğ 
(डोमेन) ͪवशेष£ ɮवारा पहचाने जाने वाले सुͪ वधा Ǔनçकष[ण ͪवͬधयɉ पर भरोसा ͩकया है। Ĥगाढ़ 
अͬधगम कलन ͪवͬध का मÉुय लाभ यह है ͩक व ेवध[मान तरȣके से डटेा स ेउÍच-èतरȣय 
ͪवशेषताओं को सीखने का Ĥयास करत े हɇ। यह वगȸकरण के ͧलए हाथ से तैयार कȧ गई 
ͪवशेषताओं कȧ आवæयकता को समाÜत करता है। इस काम मɅ, देवनागरȣ अ¢र अͧभ£ान के 
ͧलए गहन अͬधगम आधाǐरत मॉडल Ĥèताͪवत हɇ। अ¢र के अͧभ£ान के ͧलए बहु-परत तंǒğका 
तंğ (परसेÜĚॉन) और तǒंğका तंğ आधाǐरत वगȸकरण मॉडल का उपयोग ͩकया जाता है। 
पǐरणामɉ के ͪवæलेषण से पता चलता है ͩक संवलन तंǒğका तंğ मॉडल बहु-परत तंǒğका नेटवक[  
(परसेÜĚॉन) मॉडल से बेहतर है। 
 
कंुजी शÞद: अ¢र पहचान, गहन अͬधगम, बहु-परत परसेÜĚॉन, संवलन तंǒğका तंğ  
 

 
पǐरचय 

Ĥकाͧशक अ¢र अͧभ£ान या पहचान (OCR) ͪवशेष Ǿप से अनुĤयोग ¢ेğɉ कȧ एक मह×वपूण[ ¢मता 
है जहा ंĤǓतǒबबंɉ या वीͫडयो से पाठ का Ǔनçकष[ण बहुमीͫडया दèतावेजɉ के संदभ[ को समझने मɅ 
मह×वपूण[ भूͧ मका Ǔनभाता है। हाथ स ेͧलखे गए अ¢र के अͧभ£ान का एक मह×वपूण[ पहल ूइंसान कȧ 
पढ़ने कȧ ¢मताओं का अनुकरण करना है। ऐसी ¢मताओं के कारण, अब Ĥकाͧशक अ¢र अͧभ£ान 

(OCR) का उपयोग बड़े पैमाने पर रोबोǑटÈस मɅ ͩकया जा रहा है। ओसीआर के अनुĤयोगɉ के साथ, 
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रोबोटɉ को अंͩकत पाठ ɮवारा वèतुओ ंको अͧभ£ान के ͧलए Ĥͧशͯ¢त ͩकया जा रहा है। यह ¢मता 
खुदरा åयापार जसैे कई अलग-अलग ¢ेğɉ मɅ रोबोटɉ को पसंदȣदा बनाती है, जहा ंरोबोट ǒबĐȧ ĤǓतǓनͬध 

कȧ जगह ले रहे हɇ और Ēाहकɉ को दकूान, ͬचͩक×सा डोमने मɅ ͪवͧभÛन उ×पादɉ कȧ खोज मɅ मदद कर 

रहे हɇ, जहां दवाओं के èटॉक और समािÜत Ǔतͬथ के स×यापन के ͧलए रोबोट का उपयोग ͩकया गया है। 
वणɟ का अͧभ£ान छͪव अͧभ£ान कȧ Įेणी मɅ आता है, लेͩकन ͪवͧभÛन डेटासेट मɅ गैर-समान आकार 
के वण[ उपलÞध होने के कारण भाषा ͧलͪपयɉ के मामले मɅ यह कǑठन हो जाता है। यह पğ देवनागरȣ 
ͧलͪपयɉ कȧ छͪव पैटन[ के मूãयांकन के ͧलए एक गहन ͧश¢ण आधाǐरत ĤǓतमान स े संबंͬधत है। 
कागज को वत[मान खंड सǑहत सात वगɟ मɅ ͪवभािजत ͩकया गया है। धारा दो, तीन और चार Đमशः 
साǑह×य समी¢ा, बहु-परत परसेÜĚॉन और कनवãशन तंǒğका कोͧशका तंğ का अवलोकन देता है। धारा 
पाँच मɅ इस काय[ मɅ ĤयुÈत छͪव डेटा सेट का वण[न है, धारा छह मɅ Ĥयोग और पǐरणाम Ĥèतुत करता 
है तथा, खंड सात मɅ Ǔनçकष[ Ĥèतुत ͩकया गया है। 
 

साǑह×य कȧ समी¢ा 
देवनागरȣ को Ǒहदंȣ या संèकृत [1] जैसी कई भारतीय भाषाओ ंके ͧलए एक आधार ͧलͪप माना जाता है। 
यहां तक ͩक मÉुय पंिÈत कȧ भाषाएं भी नहȣं हɇ, लेͩकन कई अÛय ¢ेğीय भाषाएं हɇ जो देवनागरȣ ͧलͪप 

के ͪवͧभÛन Ǿपɉ का उपयोग कर रहȣ हɇ। कई शोधकता[ ĤǓतǒबबं अͧभ£ान और ͪवशेष Ǿप से अ¢र 

अͧभ£ान के ¢ेğ मɅ ͪपछले एक दशक से काम कर रहे हɇ। देशपांडे एवं अÛय ने अपने काम मɅ कोͫडत 

िèĚंग और Ǔनयͧमत अͧभåयिÈतयɉ का उपयोग करने कȧ एक संकर तकनीक को Ĥèताͪवत ͩकया है। 
लेखक ने Ǔनयͧमत अͧभåयिÈतयɉ का उपयोग करते हुए अ¢रɉ कȧ आकृǓत ͪ वशेषताओं का Ĥयोग ͩ कया 
और ͩफर धूसरता Đम ĤǓतǒबबं (Ēे èकेल इमेज) को ɮͪवअंकȧय ĤǓतǒबबं (बाइनरȣ इमेज) मɅ बदल 

Ǒदया। आगे के ĤǓतǒबàबɉ कȧ तुलना ऊंचाई, िèथǓत और खंडɉ कȧ संÉया के आधार पर ġमु वगȸकरण 

(Ěȣ Èलाͧसफायर) का उपयोग करके कȧ जाती है। उÛहɉने वगȸकरण के अǓतåयापी समाधान का भी 
Ĥèताव रखा, जहा ंउÛहɉने पाğɉ को लͯ¢त ͩकया, जो ͩक अÛय पाğɉ के ͧलए भी एक और ͪवशेषता 
बताकर मानͬचğ बनाते हɇ, जो जोड़ने के अलावा एक कॉलम मɅ कई खंडɉ को Ĥèताͪवत करत ेहɇ। उÛहɉन े

89 ĤǓतशत कȧ सटȣकता हाͧसल कȧ। 
 
पंत और अÛय ने नेपालȣ ͧलͪप के ͧलए एक तंǒğका तंğ आधाǐरत अ¢र अͧभ£ान को ͬचǒğत ͩकया। 
लेखक ने बहुपरत परसेÜĚॉन (MLP) और रेͫडयल आधार फ़ंÈशन (RBF) को लागू ͩकया। उÛहɉने अकं, 

åयंजन और èवर के ͧलए तीन अलग-अलग नेपालȣ डेटासेट कȧ उÈत तकनीकɉ का परȣ¢ण ͩकया है। 
Ĥयोग के उɮदेæय से उÛहɉने 45 अलग-अलग लेखकɉ स े ͧलखावट के नमूने एकğ ͩकए हɇ। अǓंतम 

डेटासेट मɅ 288 अकंȧय नमूने, èवर डेटासेट के ͧलए 221 नमूने और åयंजन के ͧलए 205 नमूने थे। RBF 

के Ǔनçपादन ने MLP को पछाड़ Ǒदया और संÉया×मक डेटासेट के मामले मɅ 94.44 ĤǓतशत कȧ सटȣकता 
ĤाÜत कȧ, èवर के ͧलए 86.04 ĤǓतशत और åयंजनयुÈत डेटासटे के ͧलए 80.25  

ĤǓतशत [2]। 
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Ēेåस और अÛय ने अÚययन मɅ आवत[क तंǒğका तंğ का उपयोग करके एक नव ͪवͬध का सुझाव Ǒदया। 
उÛहɉने नेटवक[  को ͪवशेष Ǿप से ɮͪवǑदशीय दȣघ[काͧलक अãपकाͧलक मेमोरȣ (BLSTM) का उपयोग 

करत ेहुए ɮͪवǑदशीय अÛयोÛयाͬĮतताओ ंके साथ अनुĐम लेबͧलगं कायɟ के ͧलए नेटवक[  तैयार ͩकया 
है। उÛहɉने शÞद अͧभ£ान गणना ĤाÜत करने के ͧलए संयोजनवादȣ लौͩकक वगȸकरण (CTC) के साथ 

शÞदकोश और भाषा मॉडल का मानͬचğण ͩकया। Ĥायोͬगक Ĥयोजन के ͧलए उÛहɉने दो अलग-अलग 

डेटासेट का उपयोग ͩकया है एक ऑनलाइन डेटा और दसूरा ऑफ़लाइन डेटा है। ऑनलाइन डेटासेट को 
åहाइटबोड[ मɅ इ-बीम अतंरफलक (eBeam इंटरफ़ेस) के साथ ǐरकॉड[ ͩकया गया था और ऑफ लाइन 

डेटा हèतͧलͨखत Ǿपɉ स े धूसरता Đम ĤǓतǒबबंɉ (Ēे èकेल छͪवयɉ) स ेएकğ ͩकया गया। Ĥèताͪवत 

Ǻिçटकोण ने ऑनलाइन डेटा के मामले मɅ शÞद अͧभ£ान के ͧलए 79.7 ĤǓतशत पǐरशुɮधता ĤाÜत कȧ 
और ऑफ़लाइन डेटा के ͧलए 74.1 ĤǓतशत पǐरशुɮधता [3]। 
 
हसीबा और अÛय ने अरबी ͧलͪप डेटासेट पर काम ͩकया। अपने अÚययन मɅ उÛहɉने हèत ͧलͨखत 

अरबी शÞदɉ के अͧभ£ान के ͧलए ͪवæलेषणा×मक और साकãयवादȣ (holistic) दोनɉ तरह के Ǻिçटकोण 

लागू ͩकए हɇ। उÛहɉने लाइन एकभाͪषता (singularities) को उजागर करन ेकȧ अपनी ¢मता के कारण 

ल¢ण Ǔनçकासन के ͧलए ǐरजलेट Ěासंफॉम[ ͪवͬध (Ridgelet Transform Method) को लागू ͩकया 
है। इसके अलावा, उÛहɉने वगȸकरण उɮदेæय के ͧलए समथ[न वÈेटर यंğ (SVM) लागू ͩकया है। 
Ĥèताͪवत ͪवͬध से 84 ĤǓतशत सटȣकता ĤाÜत कȧ गई [4]। 
 
ममता और अÛय ने कÛनड़ अंकɉ कȧ पहचान के ͧलए एक ͪवͬध का Ĥèताव रखा िजसे Ħाéमी ͧलͪप से 

Ǔनकाला गया है। लेखक ने संÉया×मक Ēे èकेल ĤǓतǒबबंɉ को ɮͪवअंकȧय मɅ बदल Ǒदया और एक कव[लेट 
Ǿपांतरण Ǻिçटकोण अपनाया। उÛहɉने वगȸकरण उɮदेæय के ͧलए K Ǔनकटतम पड़ोसी (KNN) का 
उपयोग ͩकया और उनकȧ ͪवͬध ने 90.5 ĤǓतशत कȧ पǐरशुɮधता हाͧसल कȧ। 
 
नुसैबाथ और अÛय ने ऑफ़लाइन हèतͧलͨखत वण[ अͧभ£ान पर काम ͩकया। Ĥयोग के उɮदेæय से 

उÛहɉने ͫडिजटल कैमरा और Đमवी¢क (èकैनर) का उपयोग करके डेटा एकğ ͩकया है। आग ेके पूव[ 
Ĥसèंकरण (ĤीĤोसेͧसगं) को Ēे èकेल ĤǓतǒबबंɉ को ɮͪवअकंȧय छͪव (इमेज) मɅ पǐरवǓत[त करके ͩकया 
जाता है। लाइन, शÞद और वण[ के ͧलए वण[ ͪवभाजन का Ĥयोग ͩकया। लेखक ने Ĥासंͬगक ल¢णɉ कȧ 
Ǔनकासी के ͧलए गैबर Ǔनèयंदन (गैबर ͩफ़ãटǐरगं) लागू ͩकया और कुछ अǓतǐरÈत ͪवशेषताओं जैसे 

पहल ूअनुपात, ¢ैǓतज और ऊÚवा[धर ͬĒड मानɉ के अनुपात को जोड़ा है। व ेतंǒğका तंğ का उपयोग कर 
मॉडल को और अͬधक वगȸकृत करते हɇ और उनका Ĥèताͪवत मॉडल 96.80 ĤǓतशत पǐरशुɮधता 
हाͧसल करन ेमɅ स¢म था। 
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बहुपरत परसेÜĚॉन मॉडल 

बहुपरत परसेÜĚॉन मॉडल एक तरह का नेटवक[  है जो कई तंǒğका कोͧशका या Ûयूरान के बने होते हɇ। ये 

Ûयूरोन कई परतɉ के Ǿप मɅ åयविèथत होते हɇ। तंǒğका कोͧशका Ûयूरान के इस नेटवक[  को आगे पæच 

Ĥसार ɮवारा समथ[न ĤाÜत होता है जो अͬधगम एãगोǐरØम आधाǐरत होता है। एकल और बहुपरत 

परसेÜĚॉन के बीच बड़ा अतंर अͬधगम ¢मता मɅ है। एकलपरत परसेÜĚॉन मॉडल रेͨखक फलन (लȣǓनयर 
फंÈशन) सीख सकता है जबͩक बहुपरत परसेÜĚॉन गैररैͨखक फलन भी सीख सकता है। बहुपरत 

परसेÜĚॉन मॉडल मɅ, परतɉ के समूह को तीन Įेͨणयɉ मɅ ͪवभािजत ͩकया जाता है:  

(i) Ǔनͪवçट (इनपुट) परत (ii) ĤÍछÛन (Ǒहडन) परत (iii) ĤािÜत (आउटपुट) परत 
 

Ǔनͪवçट परत कȧ मूल काय[¢मता Ǔनͪवçट ĤाÜत करना है। Ǔनͪवçट परत मɅ आवæयक Ûयूरोन कȧ सÉंया 
Ǔनͪवçट कȧ सÉंया के सीधे आनुपाǓतक है। Ǔछपी परत Ǔनͪवçट और ĤािÜत परतɉ के बीच िèथत है। 
Ǔछपी हुई परत कȧ काय[¢मता ĤाÜत Ǔनͪवçट को सांकेǓतक शÞदɉ मɅ बदलना और इसे ĤािÜत परत के 

साथ ͬचğण करना है। पǐरणाम Ĥदान करन ेके ͧलए ĤािÜत परत िजàमेदार है। ĤािÜत लेयर मɅ Ûयूरोन 

कȧ गणना समèया हल करन ेकȧ क¢ाओं पर Ǔनभ[र करती है। 
 
Ĥèताͪवत काय[ मɅ, लेखकɉ ने एक मॉडल का उपयोग ͩकया है िजसमɅ Ǔनͪवçट, Ǔछपी और ĤािÜत परत 

है। Ǔनͪवçट परत मɅ तंǒğका कोͧशका (Ûयूरान) कȧ सÉंया 784 होती है Èयɉͩक Ǔनͪवçट ĤǓतǒबàब का 
आकार 28x28 है। आउटपुट परत मɅ Ûयूरान कȧ सÉंया Đमशः 10, 12, और 36 है। 10 अकं Ǔनͪवçट के 

मामले मɅ है, 12 èवर Ǔनͪवçट के मामले मɅ और 36 åयंजन Ǔनͪवçट के मामले मɅ है। ͬचğ 1 बहुपरत 

तंǒğका तंğ कȧ संरचना को दशा[ता है। 

 
ͬचğ 1: अ¢र अͧभ£ान के ͧलए बहु परत अवधारणा×मक ĤǓतमान 

 

संवलन तंǒğका नेटवक[  मॉडल 

गहन अͬधगम यंğ (मशीन) अͬधगम का उपखंड है। यह Ĥगाढ़ तंǒğका तंğ (नेटवक[ ) (DNNs) कȧ 
अवधारणा पर आधाǐरत है। Ĥगाढ़ तंǒğका तंğ िèथत गंभीर शÞद संकेत देत ेहɇ ͩक तंǒğका तंğ संरचना 
मɅ ĤÍछÛन हुई परत कȧ सÉंया एक से अͬधक है। संवलन तंǒğका तंğ एक गंभीर तंǒğका नेटवक[  है 

िजसने संगणक Ǻिçट (कंÜयूटर ͪवज़न) ¢ेğ मɅ एक ĐाǓंत पैदा कȧ है। संवलन नेटवक[  ने ͪवͧभÛन 
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वाèतͪवक जीवन के मामलɉ के अÚययन मɅ अÛय वगȸकरण Ǻिçटकोणɉ के साप¢े बेहतर Ĥदश[न ͩकया 
है। Ĥगाढ़ संवलन नेटवक[  तीन परतɉ स ेͧमलकर बना है (i) संवलन परत (ii) सारĒहण परत (iii) सघन 

परत। ͬचğ 2 सवलन तंǒğका तंğ  (CNN) मॉडल के सार Ǻæय को दशा[ता है। 

 
ͬचğ 2: वगȸकरण समèया के ͧलए एक संवलन तंǒğका तंğ  ĤǓतमान 

 
सी एन एन मॉडल मɅ संवलन परत एक मÉुय घटक है। इस परत को आगे दो परतɉ मɅ ͪवभािजत ͩकया 
जा सकता है। उपपरत – 1 रेखीय ल¢ण ͬ चğण कȧ काय[शैलȣ को दशा[ता है जबͩक उपपरत- 2 गैर रेखीय 

ल¢ण मानͬचğण Ĥदान करता है। पूͧ लगं परत संवलन परत का आउटपुट ĤाÜत करती है। पूͧ लगं परत 

का Ĥमुख उɮदेæय फȧचर मैͪ पगं आकार को कम करना है। संवलन और पूͧ लगं परत के माÚयम से 

Ǔनकाले गए फ़ȧचर को Ǒदया जाता है। वे वगȸकारक कȧ तरह काय[ करते हɇ और बहु तंǒğका नेटवक[  के 

Ǿप मɅ काय[ करते हɇ। 
 
ĤǓतǒबबं आंकड़ा सĒंह 

देवनागरȣ हèतͧलͨखत अ¢रɉ (वणɟ) स ेसंबंͬधत Ĥयोगɉ मɅ पंत एवं अÛय ɮवारा Ĥदƣ डेटासटे का Ĥयोग 

ͩकया जाता है। इसमɅ छƣीस åयंजन वण[, बारह èवर वण[ और दस अकंȧय वण[ शाͧमल हɇ। इनमɅ ͪ वͧभÛन 

संशोधक और आधे Ǿप भी शाͧमल हɇ। ͪवͧभÛन ¢ेğɉ के पɇतालȣस ͪवͧभÛन लेखकɉ से नमूने एकğ ͩकए 

गए हɇ ͩफर ये हèतͧलͨखत दèतावेज åयिÈतगत वणɟ के ͧलए èकैन और Đॉप ͩकए गए हɇ। इस 

हèतͧलͨखत वणɟ के संĒह (डेटासेट) मɅ Ĥ×येक अकं वग[ के ͧलए 288 नमूने हɇ, èवर के डेटासेट मɅ 
Ĥ×येक वग[ के èवर के  221 नमूने हɇ और åयंजन डेटासेट के हर वग[ के åयंजन के ͧलए  205 नमूने हɇ। 
 
Ĥयोग और पǐरणाम 

हèतͧलͨखत वण[ अͧभ£ान व अ¢र वगȸकरण के ͧ लए दो अलग-अलग Ĥयोग ͩ कए गए हɇ। पहले Ĥयोग 

मɅ बहुपरत परसेÜĚान आधाǐरत तंǒğका गहन (Ĥगाढ़) अͬधगम वगȸकरण मॉडल का उपयोग ͩ कया गया 
है और दसूरे Ĥयोग मɅ संवलन तंǒğका नेटवक[  आधाǐरत गहन अͬधगम मॉडल का उपयोग ͩकया गया 
है। पǐरणामɉ कȧ तुलना पǐरशुɮधता, संवेदनशीलता (ǐरकॉल) और एफ-गणना (èकोर) के संदभ[ मɅ कȧ 
गई है। इन मǑैĚÈस/ मापदंडɉ कȧ चचा[ नीचे कȧ गई है। 
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वगȸकरण मॉडल कȧ पǐरशुɮधता आंकन ेके ͧलए यथाथ[ता ͪĤͧसशन, Ĥ×याहवान (ǐरकॉल)  तथा एफ-

èकोर का Ĥयोग पैरामीटर के Ǿप मɅ ͩकया जाता है।  इन मापदंडɉ के उÍचतर मान वांǓछत हɇ। मापदंडɉ 
के उÍचतर मान वगȸकरण मॉडल कȧ अͬधक पǐरशुɮधता (सटȣकता) के ɮयोतक हɇ।    
 

ताͧलका 1: वाèतͪवक बनाम अनुमाǓनत वगȸकरण 
 

वाèतͪवक 

और अनुमाǓनत वगȸकरण कȧ तुलना  
अनुमाǓनत वगȸकरण 

सकारा×मक नकारा×मक 

वाèतͪवक 

वगȸकरण 

सकारा×मक सÍचा सकारा×मक ͧमØया नकारा×मक 

नकारा×मक ͧमØया सकारा×मक सÍचा नकारा×मक 
 
(ताͧलका 1: चार संभावनाओं को दशा[ता है। जब वाèतͪवक वगȸकरण सकारा×मक होता है और 
वगȸकरण ĤǓतमान को भी सकारा×मक के Ǿप मɅ वगȸकृत ͩकया जाता है तो यह वाèतͪवक सकारा×मक 

का मामला होगा। इसी तरह जब वाèतͪवक वगȸकरण नकारा×मक होता है और ĤǓतमान को भी 
नकारा×मक के Ǿप मɅ वगȸकृत ͩकया जाता है तो यह वाèतͪवक नकारा×मक का मामला होगा। जबͩक 

जब वाèतͪवक वगȸकरण सकारा×मक होता है और वगȸकरण ĤǓतमान को नकारा×मक के Ǿप मɅ 
वगȸकृत ͩकया जाता है तो इसे ͧमØया नकारा×मक कहा जाता है। इसी तरह जब वाèतͪवक वगȸकरण 

नकारा×मक होता है और वगȸकरण ĤǓतमान को सकारा×मक के Ǿप मɅ वगȸकृत ͩकया जाता है तो इसे 
ͧमØया सकारा×मक कहा जाता है।) 
 
यथाथ[ता (सटȣकता): इंͬगत करती है ͩक सकारा×मक वगȸकरण का ͩकतना ĤǓतशत वाèतव मɅ सहȣ 
है। यह वगȸकरण ĤǓतमान कȧ पǐरशुɮधता का सूचक है।  

यथाथ[ता =
सÍचा सकारा×मक

ൣसÍचा सकारा×मक + सकारा×मक ͧमØया൧ =  कुल अनुमाǓनत सकारा×मक
 

 
Ĥ×याहवान (संवेदनशीलता): Ĥ×याहवान बताता है ͩक कुल अनुमान मɅ से सकारा×मक अनुमान का 
ĤǓतशत ͩकतना सहȣ है। इसे संवेदनशीलता के Ǿप मɅ भी जाना जाता है। 

Ĥ×याहवान =
सÍचा सकारा×मक

ൣसÍचा सकारा×मक + ͧमØया नकारा×मक൧ = कुल वाèतͪवक सकारा×मक
 

 
एफ- ĤाÜतांक: एफ- ĤाÜतांक Ĥ×याहवान और यथाथ[ता का भाǐरत माÚय Ĥ×याहवान है Èयɉͩक यह 

Ĥ×याहवान और पǐरशुɮधता को जोड़ती है। 

एफ − èकोर = 2 ∗
Ĥ×याहवान ∗ यथाथ[ता
Ĥ×याहवान + यथाथ[ता 
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ताͧलका II, III और IV, अकंɉ, èवरɉ और åयंजन के ͧलए अलग-अलग पǐरणाम Ĥèतुत करत ेहɇ। ये 

ताͧलकाएं Ĥ×येक गहन अͬधगम मॉडल का उपयोग करके यथाथ[ता, Ĥ×याहवान और एफ- èकोर के 

संदभ[ मɅ Ĥ×येक क¢ा के ͧलए अलग-अलग पǐरशुɮधता Ĥदान करती हɇ। 
 

ताͧलका 2: अकंɉ के साथ वगȸकरण मॉडल का Ǔनçपादन 
 

वगȸकरण 

मॉडल 

बहुपरत तंǒğका तंğ का उपयोग कर 

पǐरणाम 

संवलन तंǒğका तंğ  का उपयोग कर 

पǐरणाम 

  यथाथ[ता Ĥ×याहवान 
एफ- 

èकोर 
यथाथ[ता Ĥ×याहवान 

एफ- 

èकोर 

0 0.92 0.94 0.93 0.99 0.97 0.98 
1 0.95 0.84 0.89 0.95 0.97 0.96 

2 0.78 0.92 0.84 0.99 0.97 0.98 
3 0.91 0.84 0.87 0.96 0.99 0.97 
4 0.97 0.82 0.89 0.99 0.97 0.98 
5 0.94 0.92 0.93 0.98 0.98 0.98 
6 0.94 0.85 0.89 0.97 0.97 0.97 
7 0.89 0.88 0.88 0.98 0.98 0.98 
8 0.95 0.91 0.93 0.97 0.98 0.97 
9 0.89 0.94 0.91 0.99 0.97 0.98 

औसत 0.91 0.89 0.9 0.98 0.97 0.97 

औसत 

यथाथ[ता 
88.64% 97.40% 

 

 
ताͧलका 3: èवरɉ के साथ वगȸकरण मॉडल का Ǔनçपादन 

 
 

वगȸकरण 

मॉडल 

बहुपरत तंǒğका तंğ का उपयोग कर 

पǐरणाम 

सवलन तंǒğका तंğ  का उपयोग 

कर पǐरणाम 

  यथाथ[ता Ĥ×याहवान 
एफ- 

èकोर 
यथाथ[ता Ĥ×याहवान 

एफ- 

èकोर 

अ  1 0.77 0.87 0.99 0.99 0.99 

आ    0.94 0.69 0.79 0.97 0.95 0.96 

इ 0.94 0.69 0.79 0.94 1 0.97 

ई 0.75 0.74 0.75 0.97 0.94 0.95 

उ 0.93 0.12 0.21 0.94 0.95 0.94 
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ऊ 0.69 0.89 0.78 0.95 0.96 0.95 

ए 0.79 0.77 0.78 0.98 0.96 0.97 

ऐ 0.91 0.53 0.67 0.97 0.95 0.96 

ओ 0.74 0.89 0.81 0.99 0.98 0.98 

औ 0.81 0.84 0.83 0.97 1 0.99 

अ ं 0.56 0.9 0.69 0.99 0.97 0.98 

अः 0.97 0.94 0.96 1 0.99 0.99 

औसत 0.84 0.73 0.74 0.97 0.97 0.97 

औसत 

सटȣकता  
73.11% 97.02% 

 
ताͧलका 4: åयंजनɉ के साथ वगȸकरण मॉडल का Ǔनçपादन 

 
वगȸकरण 

मॉडल 

बहुपरत तंǒğका तंğ का उपयोग कर 

पǐरणाम 

संवलन तंǒğका तंğ  का उपयोग कर 

पǐरणाम 

  यथाथ[ता Ĥ×याहवान 
एफ- 

èकोर 
यथाथ[ता Ĥ×याहवान एफ- èकोर 

क 0.96 0.52 0.68 1 0.99 0.99 

ख 0.95 0.75 0.84 1 1 1 

ग 0.83 0.85 0.84 0.98 1 0.99 

घ 0.96 0.79 0.87 0.99 0.99 0.99 

ङ 0.95 0.86 0.91 1 1 1 

च 0.76 0.94 0.84 0.99 0.99 0.99 

छ 0.91 0.8 0.85 0.97 0.99 0.98 

ज 0.77 0.87 0.82 1 0.99 0.99 

झ 0.9 0.81 0.85 1 0.99 1 

ञ 0.86 0.9 0.88 0.89 0.94 0.91 

ट 0.75 0.8 0.78 0.9 0.69 0.78 

ठ 0.87 0.66 0.75 0.81 0.97 0.88 

ड 0.76 0.85 0.8 0.93 0.95 0.94 

ढ 0.81 0.69 0.74 0.95 0.93 0.94 

ण 0.84 0.65 0.73 0.98 0.94 0.96 

त 0.82 0.92 0.87 0.96 0.99 0.97 
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थ 0.92 0.74 0.82 0.96 0.96 0.96 

द 0.87 0.41 0.56 0.97 0.93 0.95 

ध 0.68 0.91 0.78 0.97 0.96 0.97 

न 0.91 0.89 0.9 0.97 0.98 0.98 

प 0.77 0.83 0.8 0.97 0.87 0.92 

फ 0.83 0.82 0.83 0.85 0.94 0.89 

ब 0.94 0.86 0.9 0.94 0.94 0.94 

भ 0.91 0.71 0.8 0.97 0.95 0.96 

म 0.92 0.64 0.76 0.96 0.89 0.92 

य 0.96 0.6 0.74 0.94 0.93 0.93 

र 0.65 0.88 0.75 0.93 0.96 0.94 

ल 0.83 0.64 0.72 0.94 0.94 0.94 

व 0.86 0.46 0.6 0.94 0.92 0.93 

श 0.83 0.6 0.7 0.92 0.93 0.92 

ष 0.72 0.83 0.78 0.92 0.93 0.92 

स 0.89 0.69 0.78 0.96 0.91 0.94 

ह 0.94 0.68 0.79 0.94 1 0.97 

¢ 0.84 0.72 0.78 0.98 0.97 0.97 

ğ 0.89 0.88 0.88 0.99 0.98 0.98 

£ 0.88 0.87 0.87 0.98 1 0.99 

औसत 0.85 0.76 0.79 0.95 0.95 0.95 

औसत 

सटȣकता 
75.82% 95.10% 

 
बहुपरत परसेÜĚॉन मॉडल मɅ अंक, èवर और åयंजन वगɟ के ͧलए Đमशः 88.64%, 73.11% और 
75.82% के Ǿप मɅ औसत पǐरशुɮधता ĤाÜत होती है। संवलन तंǒğका तंğ  ĤǓतमान अकंɉ, èवरɉ और 
åयंजन वगɟ के ͧलए Đमशः 97.4%, 97.02% और 95.10% के Ǿप मɅ औसत पǐरशɮुधता ĤाÜत करता 
है। इन पǐरणामɉ स ेयह èपçट होता है ͩक वण[ अͧभ£ान के ͧलए संवलन तंǒğका तंğ  मॉडल बहुपरत 

तंǒğका तंğ मॉडल से बेहतर है। 
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Ǔनçकष[ 
Ĥकाͧशक अ¢र अͧभ£ान (ओसीआर) मɅ  ͪ वशेष Ǿप से ĤǓतǒबबंɉ या वीͫडयो से पाठ पढ़ने के ͧलए रोबोट 

Ǻिçट कȧ मह×वपूण[ भूͧ मका है। इस शोध पğ ने रोबोǑटक Ǻिçट अनुĤयोग के ͧलए गहन अͬधगम मॉडल 

का उपयोग करते हुए हèतͧलͨखत देवनागरȣ अ¢र (वण[) अͧभ£ान Ĥèतुत ͩ कया है। Ĥèताͪवत ͪ वͬधयɉ 
ने दो अलग-अलग गहन अͬधगम मॉडल लागू ͩकए हɇ, जैसे बहुपरत तंǒğका और संवलन तंǒğका 
नेटवक[ । पǐरणाम बताते हɇ ͩक सवंलन तंǒğका तंğ  मॉडल देवनागरȣ वणɟ के Ĥ×येक वग[ के ͧलए बेहतर 

पǐरशुɮधता देता है। भͪवçय मɅ, यह काय[ सतत हèतͧलͨखत शÞदɉ के ͧलए वण[ ͪवभाजन को शाͧमल 

करने के साथ बढ़ाया जा सकता है। 
 

 
संदभ[ 
1. Deshpande, P.S., Malik, L. and Arora, S., 2007, October. Recognition of hand written devnagari 

characters with percentage component regular expression matching and classification tree. In 
TENCON 2007-2007 IEEE Region 10 Conference (pp. 1-4). IEEE. 

2. Pant, A.K., Panday, S.P. and Joshi, S.R., 2012, November. Off-line Nepali handwritten 
character recognition using Multilayer Perceptron and Radial Basis Function neural networks. 
In Internet (AH-ICI), 2012 Third Asian Himalayas International Conference on (pp. 1-5). IEEE. 

3.  Graves, A., Liwicki, M., Fernández, S., Bertolami, R., Bunke, H. and Schmidhuber, J., 2009. A 
novel connectionist system for unconstrained handwriting recognition. IEEE transactions on 
pattern analysis and machine intelligence, 31(5), pp.855-868. 

4.  Hassiba Nemmour and Youcef Chibani,”Handwritten Arabic Word Recognition based on 

Ridgelet Transform and support Vector Machines”, IEEE, pp: 357-361, 2011. [५] Mamatha H. 
R, Sucharitha S and Srikanta Murthy K,”Handwritten Kannada Numeral Recognition based on 
the Curvelets and Standard deviation”, International Journal of Processing Systems, pp: 74-78, 
2013. 

5.  Nusaibath C and Ameera Mol P M,”Off-line Handwritten Malayalam Character Recognition 
using Gabor Filters”, International Journal of Computer Trends and Technology, pp: 2476-2479, 
2013.  

6. Mirjalili, S., 2015. How effective is the Grey Wolf optimizer in training multi-layer perceptrons. 
Applied Intelligence, 43(1), pp.150-161. 

7.  Tang, J., Deng, C. and Huang, G.B., 2016. Extreme learning machine for multilayer perceptron. 
IEEE transactions on neural networks and learning systems, 27(4), pp.809-821. 

8.  Choubin, B., Khalighi-Sigaroodi, S., Malekian, A. and Kişi, Ö., 2016. Multiple linear regression, 
multi-layer perceptron network and adaptive neuro-fuzzy inference system for forecasting 
precipitation based on large-scale climate signals. Hydrological Sciences Journal, 61(6), 
pp.1001-1009.  

9. Tiwari, S., 2018. An Analysis in Tissue Classification for Colorectal Cancer Histology Using 
Convolution Neural Network and Colour Models. International Journal of Information System 
Modeling and Design (IJISMD), 9(4), pp.1-19. 

10.  Gatys, L.A., Ecker, A.S. and Bethge, M., 2016. Image style transfer using convolutional neural 
networks. In Proceedings of the IEEE conference on computer vision and pattern recognition 
(pp. 2414-2423). 

11. Long, J., Shelhamer, E. and Darrell, T., 2015. Fully convolutional networks for semantic 
segmentation. In Proceedings of the IEEE conference on computer vision and pattern 
recognition (pp. 3431-3440). 



ISSN:2320-7736  ͪव£ान गǐरमा ͧसधं ु[अĤैल – जून, 2021] अंक  - 117 72 

 

मनुçय के ͧलए सहायक या खतरे के Ǿप मɅ रोबोट :  

एक åयविèथत समी¢ा 
 

 Ĥभजोत कौर डॉ. अजय शंकर ͧसहं 
 कंÜयूटर ͪव£ान ͪवभाग गलगोǑटयाज़ ͪविæवɮयालय 

 उƣरांचल ͪवæवͪवɮयालय Ēेटर नॉएडा, उƣर Ĥदेश 

 देहरादनू, उƣराखंड   
   

सार 

इस शोध पğ मɅ ऐसे तØयɉ पर Ĥकाश डाला गया है िजनस ेयह पता लगता है ͩक रोबोट मनçुय के ͧलए 

सहायक है और उन पǐरिèथǓतयɉ का भी आंकलन ͩकया है िजसमɅ रोबोट से होने वाले खतरे को भी 
दशा[या गया है। यǑद हम मशीन स ेवह काय[ करवाते हɇ जो मानव आराम से कर सकता है तो इसे कृǒğम 

बɮुͬधमƣा कहा जाता है और रोबोǑटÈस इसका मुÉय भाग है। आज के तकनीकȧ युग मɅ रोबोट कȧ इस 

तरह रचना कȧ जाती है ͩक वह मनçुय कȧ भाषा को वाÈ य-खंड कर उसके अनुसार काय[ करते हɇ। 
रोबोट को भाषा कȧ शÞद संरचना के साथ-साथ भाषा का अनुवाद करन ेएवं भाषा के ͪवͧभÛन 

उÍचारणɉ को समझने मɅ स¢म होना चाǑहए। इसमɅ मौजूदा शोधकता[ओं ने रोबोट के ͪवͧभÛन 

स£ंाना×मक ¢मता कȧ वɮृͬध का ͪववरण Ǒदया है। रोबोट भाषाओं का ͪवͧभÛन वगȸकरण एवं 

रोबोǑटÈस मɅ भारतीय भाषाओ ंकȧ भूͧ मका को भी दशा[या गया है। 
 
Ĥèतावना 
रोबोट व ेमशीनɅ हɇ िजÛहɅ मानव कायɟ और Ĥयासɉ को आसान बनाने के ͧलए ͫडज़ाइन ͩकया गया है। 
बड़े कंकड़ वाले सड़क पर चलने के काय[ पर ͪवचार करɅ; मानव प×थर या कंकड़ पर आसानी स ेकूद 

सकता है जबͩक रोबोट को या तो èपçट कोͫडगं स ेया अलग से सीखना पड़ता है। सड़क पर बस चलन े

के एक और उदाहरण पर ͪवचार करɅ; चलने के अलावा मानव को अǓतǐरÈत Ĥयासɉ कȧ आवæयकता 
नहȣं होती है, जबͩक संतुलन बनाए रखने के ͧलए रोबोट को एक तरह से ĤोĒाम करन ेकȧ आवæयकता 
होती है ताͩक चलते समय जमीन पर न ͬगरɅ। रोबोट को ͪवͧभÛन तरȣकɉ से ĤोĒाम ͩकया जा सकता है 

जसैे: èवचाͧलत ĤोĒाम योÊय रोबोट, मैनुअल ĤोĒाम योÊय रोबोट और सॉÝटवेयर आͩक[ टेÈचर पर 
Ǔनभ[र रोबोट। इसके अलावा, मैनुअल ĤोĒाͧमगं ͧसèटम मɅ टेÈèट-आधाǐरत या Ēाͩफकल इंटरफेस 

शाͧमल हɇ। यɮयͪप आलेखीय इंटरफ़ेस रोबोट मशीनɅ टेÈèट आधाǐरत इंटरफ़ेस रोबोट मशीनɉ कȧ तुलना 
मɅ अकुशल åयिÈत ɮवारा उपयोग करना आसान है। èवचाͧलत ĤोĒाͧमगं ͧ सèटम मɅ सीखने कȧ Ĥणालȣ 
होती है जो अनुभव से और ͪपछले डेटा से सीखते हɇ। ͪवͧभÛन कंपǓनयɉ को रोबोǑटक मशीनɉ के ͪवकास 

के ͧलए समथ[न Ĥदान करना है जसैे ͩक माइĐोसॉÝट रोबोǑटक èटूͫडयो। दǓुनया मɅ ͪवकͧसत ͪवͧभÛन 

रोबोट ĤोĒाͧमगं भाषाएं हɇ जो उदाहरण के ͧलए जनसांिÉयकȧ के अनुसार ͪवͧशçट हɇ: ROILA    
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मनçुय के साथ सहयोगा×मक वातावरण èथाͪपत करने के ͧ लए एक रोबोट के पास चार गुण होने चाǑहए: 

आ×म-जागǾकता (self-awareness), आ×मǓनभ[रता (self-reliant), संवाद (dialogue) और 

अनुकूलनीय मापनीयता (adaptive scalability), मजबूती (robustness) और लचीलापन 

(resilience)। कई शोध पğ उपलÞध हɇ जो मानव-रोबोट इंटरएÈशन और मानवाम रोबोट कȧ 
अवधारणा को दशा[ते हɇ। मानव-रोबोट इंटरएÈशन स ेसंबंͬधत है ͩक रोबोट मानव ɮवारा Ǒदए 
गए Ǔनदȶशɉ पर कैसे बातचीत करते हɇ, समझते हɇ और काय[ करते हɇ। éयूमनॉइड शÞद का अथ[ 
मानव सǺæय रोबोट अथा[त ्ऐसे रोबोट जो मानव कȧ तरह Ǒदखते हɇ। शोध पğ (Matuszek et 
al., 2005) ने ĤाकृǓतक भाषा को आधार बनाते हुए काम ͩकया- मानव भाषा को रोबोǑटक धारणा और 

सͩĐयता के संदभ[ मɅ शÞदाथ[ Ǿप से सूͬ चत संरचनाओ ंमɅ åयाÉया करना। शोधकता[ओं ने उÛहɅ Ĥͧशͯ¢त 

करने के ͧलए रोबोट को इनपटु कमांड के Ǿप मɅ एक हȣ भाषा के ͪवͧभÛन लहज ेĤदान ͩकए हɇ। दǓुनया 
मɅ ͪवͧभÛन Ĥकार के रोबोट हɇ िजनमɅ कई Ĥकार के गुण हɇ: अमेǐरकȧ Ǔनमा[ता रोबोकाइंड ने èवलȣनता 
(ऑǑटÏम) से पीͫड़त बÍचɉ का समथ[न करने के ͧलए "ͧमलो" (MILO) नामक एक éयूमनॉइड रोबोट 

ͪवकͧसत ͩकया है। ͪवशाल कंपनी Google ने "èपॉट" (SPOT) नाम से एक चार-पैर वाला रोबोट 

ͪवकͧसत ͩकया है जो अंदर और बाहर के वातावरण पर संचालन करने के ͧलए है। एक अÛय मानवीय 

Įेणी मɅ एक जापानी कंपनी ɮवारा "हɉडा अͧसमो" (Honda Asimo) शाͧमल है जो जापानी, चीनी और 
अĒंेजी मɅ Ǒदए गए सरल आदेशɉ के अनुसार बोल, समझ और काय[ कर सकता है। हाँसन रोबोǑटÈस 

ɮवारा बनाई गई éयूमनॉइड रोबोट "सोͩफया" (SOPHIA) के उãलेख के ǒबना यह सूची अधूरȣ होगी, 
िजसमɅ चेहरे के भावɉ के साथ ĤाकृǓतक वाता[लाप और नागǐरकता पाने के ͧलए दǓुनया का पहला 
éयूमनॉइड रोबोट भी है।  
 
बͬधर समुदायɉ के ͧलए सांकेǓतक भाषा (Sign language for deaf communities) 

दǓुनया भर के शोधकता[ बड़े पैमाने पर काम कर रहे हɇ ताͩक दǓुनया भर मɅ Įवण बाͬधत / बोलने वाले 

समुदायɉ के ͧलए काम ͩकया जा सके। दǓुनया भर के ǒबगड़ ेहुए लोग संवाद करने के ͧलए लड़के के अगंɉ 
जसैे हाथ, हɉठ, चेहरे कȧ अͧभåयिÈत आǑद का उपयोग करते हɇ और हाव-भाव उस ¢ेğ कȧ èथानीय 

भाषा के अनुसार बदलते हɇ। इसͧलए, ͪवͧशçट ¢ेğ के ͧलए ͪवशेष Ǿप से रोबोट का ͪवकास करना 
आवæयक है। इस तरह के रोबोट को रोबोट मशीन मɅ तैनात सɅसर ɮवारा कैÜचर कȧ गई छͪवयɉ कȧ 
शृंखला का उपयोग करके हाथ कȧ गǓत और इशारɉ को समझने कȧ आवæयकता होती है। सांकेǓतक 

भाषाओ ंको समझने के ͧलए रोबोट को Ĥͧशͯ¢त करने के ͧलए, ͩकसी ͪवशेष सं£ा या ͩĐया जैसे नदȣ 
(river), गो (go) आǑद के ͧलए ͪवͧशçट हावभाव का उपयोग ͩकया जा सकता है।   
 
èव-आयोजन अͬधगम (Self-Organizing Learning) 

आसपास के साथ वाèतͪवक समय कȧ बातचीत के ͧलए रोबोट को कͬथत घटनाओं के अनुसार अपने 
मोटर åयवहार को अनुकूͧलत करने कȧ आवæयकता होती है।  
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सीखने पर आधाǐरत भͪवçयवाणी तकनीकɉ मɅ एक रोमांच और उÛनǓत है िजसका Ĥाथͧमक Úयान 

सीखने और ͩफर भͪवçयवाणी करने पर है। यह वèतओुं के बेहतर वगȸकरण मɅ मशीन कȧ मदद कर 
सकता है। रोबोट को वɮृͬधशील सीखने मɅ स¢म होना चाǑहए जो अपǐरͬचत पैटन[ कȧ पहचान करɅ और 
पǐरणाम मɅ इसकȧ आंतǐरक संरचना को अनुकूͧलत करɅ। सबस ेपुराने अͬधगम मॉडल मɅ से एक बढ़ता 
है जब आवæयक (GWR: Growing When Required) नेटवक[  होते हɇ जो दोहराव से संवेदȣ आदानɉ 
कȧ सामाÛय छूट ĤाÜत करत ेहɇ और रोबोट को Ĥͧशͯ¢त करन ेके ͧलए अतंǓन[Ǒहत Ǔनभ[रता सीखते हɇ। 
éयूमनॉइड रोबोट का ͪवकास न केवल रोबोट मशीन मɅ èव-सीखने कȧ संपͪƣ के झुकाव तक सीͧमत है, 

बिãक अÛय रोबोट मशीनɉ या भाषाओ ंके ͪवͧभÛन उÍचारण के साथ मानव के साथ सामािजक संपक[  
के साथ सीखना। रोबोट ɮवारा एक हȣ भाषा के ͪवͧभÛन उÍचारणɉ कȧ åयाÉया थकाऊ काम है और इसे 
सावधानीपूव[क संभाला जाना चाǑहए। रोबोट मशीन ɮवारा समझ ेजान ेवाले खंडɉ या वाÈयांशɉ को 
सावधानीपूव[क उतारा जाना चाǑहए ताͩक रोबोट मशीन Ǔनदȶश के अनुसार काम कर सके। 
 
रोबोट ͪव£ान (रोबोǑटÈस) ¢ेğ मɅ ͧश¢ा, अनुसंधान, उɮयोग, èवाèØय सेवा, ͬचͩक×सा और पय[टन 
माग[दश[क जसैे कई अनुĤयोग ¢ेğ हɇ। साथ हȣ रोबोट के उपयोग स ेउ×पÛन होने वालȣ ͪवͧभÛन 

चुनौǓतयाँ और मुɮदे भी हɇ। ͬचğ 1 रोबोट का उपयोग करन ेके बाद आन ेवाले अनुĤयोग ¢ेğɉ और 
चुनौǓतयɉ कȧ अवधारणा को दशा[ता है।  

 
ͬचğ 1: रोबोटɉ के उपयोग के ¢ेğ और चुनौǓतयाँ 

 
 
घरेल ूसहायक के Ǿप मɅ रोबोट (Robots as domestic helper) 

रोबोट घरेल ूसहायक के Ǿप मɅ घर पर काम कर सकते हɇ। दǓुनया भर के ͪवͧभÛन शोधकता[ओ ंने घरेल ू

कायɟ को करने के ͧ लए रोबोट का Ĥयोग ͩ कया है। भारतीय घरɉ कȧ जǑटल वाèतुकला के कारण मोबाइल 

रोबोट भारतीय घरɉ मɅ उपयुÈत नहȣं हɇ। 
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èवाèØय सेवा मɅ रोबोट (Robots in healthcare) 

èवाèØय सेवा उɮयोग मɅ रोबोट का उपयोग ͩकया जाता है। रोͬगयɉ को यहां तक ͩक डॉÈटर के अंदर 

आन-ेजान ेकȧ जǾरत नहȣं है, बिãक उनके èवाèØय डेटा को èवचाͧलत Ǿप से सɅसर का उपयोग करके 

एकğ ͩकया जा सकता है। सज[रȣ मɅ रोबोट का उपयोग पारंपǐरक सिज[कल तरȣकɉ से लगातार 
बढ़ रहा है। व ेͪवͧभÛन सज[रȣ जैसे ͩक èपाइनल सज[रȣ मɅ उपयोग ͩकए जाते हɇ, ऑǑटÏम èपÈेĚम  

(ͫडसाड[र) ͪवकार (ASD) ͪवकार वाले बÍचे इ×याǑद. रोबोट 24X7 èवाèØय सुͪवधा Ĥदान करने के ͧलए 

वɮृध और Ǒदåयांग (ͪवकलागं) लोगɉ कȧ मदद कर सकते हɇ। वɮृध  लोगɉ ɮवारा सामना ͩकए जाने वाले 

मह×वपूण[ मɮुदɉ मɅ शाͧमल हɇ: शारȣǐरक समèया, सं£ाना×मक ͬगरावट, èवाèØय और मनोसामािजक 

मɮुदे। साथ हȣ रोबोट का उपयोग ͬचͩक×सा सğ को संभालने मɅ ͬचͩक×सक कȧ सहायता के ͧलए भी 
ͩकया जा सकता है। ऑǑटÏम èपÈेĚम ͫडसॉड[र (एएसडी) से पीͫड़त बÍचɉ के ͧलए ͬचͩक×सा (थेरेपी) 
मɅ रोबोट का उपयोग कुशलता स ेͩकया जा सकता है। अमेǐरकȧ Ǔनमा[ता रोबोकाइंड ने èवलȣनता से 

पीͫड़त बÍचɉ का समथ[न करने के ͧ लए "ͧमलो" (MILO) नामक एक éयूमनॉइड रोबोट ͪवकͧसत ͩकया।  
 
सेना मɅ रोबोट (Robots in military) 

सÛैय मɅ रोबोट कȧ भूͧ मका मह×वपूण[ है। यह सीमा कȧ Ǔनगरानी मɅ मदद कर सकता है, मानव हèत¢ेप 

के ǒबना काम करने मɅ स¢म रोबोट हͬथयार आǑद के Ǿप मɅ काय[ कर सकता है।। घातक सामानɉ 
को एक èथान स ेदसूरे èथान पर èथाͪपत कर सकते हɇ। èवायƣ रोबोǑटÈस के ͪवकास ने इन लêयɉ 
को ĤाÜत ͩकया है। रोबोट मशीन कȧ बेहतर समझ और उपयोग के ͧलए सैÛय èकूलɉ के पाɫयĐम मɅ 
रोबोǑटÈस ͪवषय को शाͧमल ͩकया जाना चाǑहए। 
 
ͧश¢ा और अनुसंधान मɅ रोबोट (Robots in education and research) 

ͧश¢ा और अनुसधंान मɅ रोबोट कȧ भूͧमका मह×वपूण[ है। रोबोट ͪवͧभÛन अÚययन अवधारणाओं के 

èपçटȣकरण के ͧलए छाğɉ के ͧलए ͧश¢क के Ǿप मɅ काय[ कर सकते हɇ। "ͧसàबाड" (SIMBAD) नामक 

एक èवायƣ रोबोट ͧसमुलेशन पैकेज पर ͪवचार करɅ जो आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस और मशीन लǓनɍग 

स ेसंबंͬधत ͪवषय के ͧलए उपयोग ͩकया जाता है। यह ͧश¢ा और अनुसंधान के ¢ेğ मɅ एक एजɅट के 

Ǿप मɅ काय[ करता है। "फेनो" (PHEENO) नाम का एक और झुंड रोबोट अनुसंधान Ĥयोगɉ को पूरा करन े

मɅ शोधकता[ओ ंकȧ मदद कर सकता है। इसमɅ उपयोगकता[ओ ंɮवारा वांǓछत नए मॉɬयूल जोड़ने कȧ 
¢मता है। 
  
उɮयोग मɅ रोबोट (Robots in Industry) 

ͪवǓनमा[ण उɮयोग मɅ रोबोट कȧ भूͧ मका मह×वपूण[ है। STAMINA के ͪवकास मɅ शोधकता[ओ ंɮवारा 
ͩकए गए Ĥयासɉ मɅ से एक, औɮयोͬगक ͩकǑटगं काय[ करन ेके ͧलए एक सं£ाना×मक साइबर-भौǓतक 

Ĥणालȣ। दशकɉ से दरूसंचार उɮयोग मɅ रोबोट का उपयोग ͩकया जाता रहा है। 
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याğा माग[दश[क के Ǿप मɅ रोबोट (Robots as tour guides) 

िèवस नेशनल एÈसपोजर एÈसपो .0 (expo.0) कȧ पǐरयोजनाओं मɅ से एक मोबाइल रोबोट के ͪवकास 

पर कɅ Ǒġत है जो टूर गाइड के Ǿप मɅ काय[ कर सकता है। रोबोट दǓुनया कȧ ͪवͧभÛन भाषाओ ंसे लैस हो 
सकते हɇ ताͩक दǓुनया भर के आगंतुकɉ कȧ िज£ासाओं का समाधान ͩकया जा सके। साव[जǓनक डोमेन 

के भीतर इन मोबाइल रोबोट को उÍच ͪवæवसनीयता और सुर¢ा पहलुओं के साथ ͫडज़ाइन ͩकया जाना 
चाǑहए। 
 
Ǔनण[य लेन ेकȧ ¢मता (Decision making capability) 

यह बɮुͬधमƣा पूण[ Ǔनण[य लेन ेकȧ ¢मता वाले रोबोट स ेलैस करन ेके ͧलए वांछनीय है। रोबोट को 
ͫडजाइन करते समय कुछ लॉिजÈस और Ǔनण[य लेन ेकȧ ¢मता पहले स ेहȣ Ĥदान कȧ जाती है जबͩक 

नए £ान को सीखना चाǑहए। रोबोट मशीन को खुद को अनुभव से Ĥͧशͯ¢त करने मɅ स¢म होना 
चाǑहए। वाèतͪवक समय मɅ सबस ेअͬधक द¢ता और सुरͯ¢त Ǿप स ेकाय[ करन ेके ͧलए, रोबोट तंğ 
को रोबोट वातावरण मɅ अĤ×याͧशत पǐरवत[नɉ को संभालने मɅ स¢म होना चाǑहए। 
 
बाहरȣ उपकरणɉ और सɅसर के साथ सहभाͬगता (Interaction with external devices and 
Sensors)  
यह मह×वपूण[ है ͩक एक रोबोट èवयं और बाहरȣ उपकरणɉ के बीच बातचीत को संभालने मɅ 
स¢म हो। यह बहुत कम संभावना है ͩक एक रोबोट एक èटɇड-अलोन इकाई के Ǿप मɅ काम 
करेगा, जो इसके चारɉ ओर उपकरणɉ कȧ कार[वाई से èवतंğ है। आमतौर पर रोबोट को अÛय 
उपकरणɉ, जैसे ͩक कÛवेयर, ͪवजन ͧसèटम, मशीन टूãस और यहां तक ͩक मानव के साथ काम 
करने कȧ आवæयकता होती है। उदाहरण के ͧलए एक सãेफ Ĝाइͪवगं कार को अपने ͪवज़न 
सɅसर और उसके आसपास कȧ वèतुओं के साथ काम करना पड़ता है।  
 
चुनौǓतयाँ 
èवयं संचाͧलत (Self-driving car) गाड़ी ने हाल के वषɟ मɅ कई घातक दघु[टनाओ ंको जÛम Ǒदया है। 
èवचाͧलत गाड़ी कȧ वजह स े2014 स े2017 तक हुई 26 दघु[टनाओं मɅ से एक ǐरपोट[ मɅ पता चला है 

ͩक Ïयादातर दघु[टनाए ंसड़क के चौराहे पर हुɃ। दघु[टनाओ ंके Ĥमुख कारणɉ मɅ से एक तैनात सɅसर के 

बीच  

तुãयकालन (synchronization) कȧ कमी थी। कार चलाने वाले कंÜयूटर ͧसèटम मɅ तीन मापांक 
(module) होते हɇ। पहला धारणा मॉɬयूल है, जो कार के सɅसर से जानकारȣ लेता है और आस-पास कȧ 
Ĥासंͬगक वèतुओं कȧ पहचान करता है। दसूरा मापांक  ĤागुिÈत मापांक (prediction module) है, जो 
अनुमान लगाता है ͩक उन वèतुओं मɅ से Ĥ×येक अगले कुछ सेकंड मɅ कैसे åयवहार करेगा। 
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तीसरा मापांक इन ĤागुिÈत का उपयोग यह Ǔनधा[ǐरत करन े के ͧलए करता है ͩक वाहन को कैसे 

ĤǓतͩĐया देनी चाǑहए, उदाहरण के ͧलए: गǓत बढ़ाएं, धीमा करɅ या बाएं या दाएं चलाएं।  
 
सुर¢ा मुɮदे (Security issues) 

éयूमनॉइड रोबोट आसपास के वातावरण मɅ कुशलतापूव[क बातचीत करने के ͧलए बड़े पैमाने पर डेटा 
सĒंहȣत करते हɇ। सĒंहȣत डेटा मɅ संवेदनशील और Ǔनजी डेटा शाͧमल हो सकते हɇ िजसमɅ ͬचͩक×सा 
डेटा, åयिÈतगत पहचान डेटा आǑद शाͧमल हɇ। यǑद उͬचत सुर¢ा उपायɉ का उपयोग नहȣं ͩकया जाता 
है तो अनैǓतक हैकर डेटा ĤाÜत कर सकते हɇ। ऐसे ͪवͧभÛन उपकरण और तकनीकɅ  हɇ िजनके उपयोग से 

नेटवक[  पर पहँुचाया गया डेटा एकğ ͩकया जा सकता है। इसͧलए, Ǔनजी डेटा को सुरͯ¢त करन ेके ͧलए 

मजबूत सुर¢ा तकनीक होनी चाǑहए। सुर¢ा उपायɉ मɅ से एक रोबोट ऑपरेǑटगं ͧसèटम (ROT) नामक 

रोबोट ͧमडलवेयर को मजबूत करना हो सकता है।  
 
मानव भावनाओं के ͧलए रोबोट के खतरे (Human sentiments) 

मानवाम रोबोट का Ǔनमा[ण Ǒदन-ĤǓतǑदन बढ़ रहा है। व ेमानव शरȣर के सǺश एक Ĥकार स ेबने हɇ। 
वाèतͪवक मनçुयɉ कȧ तरह Ǒदखने और åयवहार करने के ͧलए रोबोट बनाना लोगɉ को इन मशीनɉ के 

ĤǓत भावनाओं को ͪवकͧसत करन ेके ͧलए Ĥेǐरत कर सकता है। यह उपयोगकता[ओ ंके भीतर ͪवæवास 

को बढ़ावा दे सकता है - लेͩकन शायद यह ͪवæवास भी बना सकता है। एक अÚययन स ेपता चलता है 

ͩक न केवल मानव का झुकाव रोबोट कȧ ओर होगा, बिãक इसके ͪवपरȣत भͪवçय मɅ भी सहȣ होगा।  
 
Ĥारंͧभक Ǔनवेश लागत (Initial investment cost) 

रोबोट के Ǔनमा[ण मɅ उÍच लागत शाͧमल होती है जो बदले मɅ बाजार मɅ उनके उÍच ͪवĐय मूãय कȧ 
ओर जाता है। यǑद उपयोÈता ͩकसी तरह से खरȣदारȣ करना चाहते हɇ, तो यह सभी Ĥकार के अ£ात 

वातावरण मɅ इिÍछत कायɟ को करने का आæवासन नहȣं देता है। इस Ĥकार इसमɅ अप-Ēेडेशन कȧ 
आवæयकता हो सकती है िजसमɅ आगे और अͬधक लागत शाͧमल होगी। एक ऐसे मामले पर ͪवचार 

करɅ, जहा ंशãयͬचͩक×सा ने यूरोलॉिजकल सज[रȣ काय[Đम को लागू करन ेके ͧलए एक रोबोट मशीन को 
लागू ͩकया था, जो भारȣ काया[Ûवयन लागत और सज[न के Ǔनरंतर Úयान कȧ आवæयकता के साथ हुआ। 
 
नौकरȣ कȧ असुर¢ा (Job insecurity) 

रोबोट मशीन ǒबना थके लंबे समय तक काम कर सकती है जो मानव ¢मता के ͪ वपरȣत है। कई कंपǓनयɉ 
और कारखानɉ ने रोबोट मशीन का उपयोग करना शǾु कर Ǒदया है Èयɉͩक यह बाद के चरण मɅ अͬधक 

लागत Ĥभावी है। रोबोट पहले स ेहȣ मनçुयɉ को खतरनाक दर पर ĤǓतèथाͪपत करना शुǾ कर चुके हɇ। 
इससे जॉब माकȶ ट को खतरा है और इससे वक[ फोस[ मɅ ͬगरावट आई है। रोबोट का उपयोग मानव कौशल 

और Ĥयासɉ का अवमãूयन करता है। एक अÚययन से पता चलता है ͩक लगातार उपयोग करने वाले 

रोबोट भͪवçय मɅ मानव रोजगार पर नकारा×मक Ĥभाव डाल सकते हɇ। 
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Ǔनçकष[ 
रोबोट ĤोĒाͧमगं भाषाओं का उपयोग करके ͫडज़ाइन ͩकए गए हɇ। कुछ भाषाए ंमशीन ͪवͧशçट 
हɇ यानी एक ͪवशेष Ĥकार कȧ रोबोट मशीन के ͧलए। इस पğ मɅ उन िèथǓतयɉ का वण[न ͩकया 
गया है िजसमɅ रोबोट मानव और उन ¢ेğɉ मɅ मदद कर सकता है जहां यह मानव जाǓत के 
ͧलए खतरनाक साǒबत हो सकता है। यह पğ रोबोट के अनĤुयोग ¢ेğɉ कȧ अÍछȤ तरह से जांच 
करता है और रोबोट के उपयोग के Ĥमुख मɮुदɉ पर Ĥकाश डालता है। यɮयͪप रोबोट और 
रोबोǑटÈस का उपयोग करने के फायदे अपनी सीमाओं से अͬधक हɇ, ͩफर भी रोबोट का उपयोग 
बɮुͬधमानी और सटȣक Ǿप से ͩकया जा सकता है। 
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रोबोट ĤͩĐया èवचालन ͪपराͧमड आधाǐरत ͧश¢ा 
के ͧलए भारतीय भाषाओं का उपयोग 

 
 डॉ. दगुाɍश शमा[ डॉ. दȣपक ͧसहं 
 èकूल ऑफ कंÜयूटर साइंस जयपुǐरया इंèटȣɪयूट ऑफ मैनेजमɅट 
 पेĚोͧलयम और ऊजा[ अÚययन ͪवæवͪवɮयालय नोएडा  
 देहरादनू 

 
 

सार  
भारत सǑदयɉ से £ान के सजृन और Ĥसार मɅ वैिæवक अĒणी रहा है। हालांͩक, अकादͧमक 
और व£ैाǓनक शोध के अंĒेजी माÚयम मɅ, शोधपğɉ के लेखन को वरȣयता तथा ͪवकास के साथ 
हȣ शाèğीय भाषाओU मɅ लेखन काय[ ͪपछड़ गया है। इस काय[ के ͧलए और समय रहते जमीनी 
èतर पर èथानीय ĤǓतभाओं को बहुत कम Ĥेǐरत ͩकया गया है। इस शोध लेख मɅ भारतीय 
भाषाओU का उपयोग करके ǒबजनेस Ĥोसेस ऑटोमेशन पर Úयान कɅ Ǒġत ͩकया गया है। यह 
ͪवशेष Ǿप से ͪपराͧमड के आधार बेस (बी ओ पी) पर भारतीय नागǐरकɉ को कौशल और ͧश¢ा 
का सहȣ सेट Ĥदान करने के ͧलए ͫडजाइन ͩकया गया है। इसे èवचाͧलत और संरेͨखत करन े
कȧ आवæयकता है। इसका उɮदेæय सरकारȣ ͪवभागɉ कȧ संचालन ĤͩĐयाओं ɮवारा के वांǓछत 
पǐरणाम देना है। 720 बोͧलयɉ के साथ 22 ͪवͧभÛन भारतीय भाषाओU का एक समूह ͪवशेष 
Ǿप स ेबी ओ पी पर समथ[न दोहन ĤǓतभा के ͧलए रोबोट ĤͩĐया èवचालन का उपयोग कर 
शाͧमल ͩकया जाएगा। भारत मɅ, लोगɉ को बी ओ पी पर Ĥमुख पार सांèकृǓतक संचार माÚयम 
के Ǿप मɅ अĒंेजी के साथ संचार कȧ बाधाओं से समèयांए हɇ। यह उनके ͧलए अͧभकãप कȧ 
गयी वांǓछत सेवाओं को ĤाÜत करने मɅ कǑठनाई पैदा करता है। इसके अलावा इनमे स ेकोई 
भी नागǐरक इन ͪवशेषाͬधकारɉ को ĤाÜत करने के ͧलए सहȣ ͪवͬध के बारे मɅ पूरȣ तरह जागǾक 
नहȣं हɇ और रोबोǑटक Ĥोसेस ऑटोमेशन बड़े èतर पर जनता तक पहंुच के ͧलए ĤͩĐयाओं को 
कारगर बनाने का Ĥयास होगा। 
 
पǐरचय 
भारत दǓुनया कȧ सबसे तेजी से उभरती हुई Ĥमुख अथ[åयवèथा है अतः भारत को ͪवकͧसत 
देशɉ और ͪवकासशील देशɉ के साथ काम करने का अवसर चाǑहए। इन ĤͩĐयाओं के अनुकूलन 
के ͧलए एक मंच कȧ आवæयकता है। èवचाͧलत बातचीत और ĤͩĐयाओं के ͪवͧभÛन İोतɉ 
और समुदायɉ स ेजानकारȣ ĤाÜत करना एक वांछनीय कदम होगा। इसके ͧलए एकȧकृत ढाँचे 
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कȧ आवæयकता है जो अनुकूलनता को बढ़ावा देगा और उ×पादɉ, सेवाओ ंऔर एकȧकृत समाधानɉ 
को अͧभकãप करने के ͧलए मापनीयता Ĥदान करेगा। इस योजना को Ĥधानमğंी कौशल ͪवकास 
योजना के साथ समिÛवत करना होगा। वत[मान मɅ उपलÞध अͬधकांश ĤͩĐया èवचालन समाधान 
उɮयम के उपयोग के ͧलए हɇ और भारतीय उप-महाɮवीप मɅ बेस ऑफ़ ͪपराͧमड (बी ओ पी) 
के ͧलए आͬथ[क Ǿप से åयवहार मɅ नहȣ हɇ। Ĥ×येक भारतीय राÏय मɅ èथानीय भाषाओं का 
अपना समूह है, िजनमɅ स े22 ͪवͧभÛन भाषाएँ Ĥमुख भाषाओं कȧ सूची मɅ हɇ। सबसे अͬधक 
बोलȣ जान ेवालȣ भाषा Ǒहदंȣ को आͬधकाǐरक भारतीय भाषा के Ǿप मɅ माना जाता है। भारत 
सरकार ने वष[ 2004 मɅ (अनु., 2004) और तͧमल तथा वष[ 2005 मɅ सèंकृत कȧ शाèğीय 
भाषा घोͪषत ͩकया। इस Ĥकार, वाèतͪवक लाभ वत[मान सरकार ɮवारा Ǔनधा[ǐरत समय सीमा 
के भीतर लाभाͬथ[यɉ तक पहंुच जाएगा। हर åयिÈत नागǐरक कौशल और ¢मताओं के ͧलए 
उसकȧ / उसके èवयं के सेट के पास लेͩकन, आमतौर पर उÛहɅ स¢म बनान ेके ͧलए Ǔनधा[ǐरत 
पथ के साथ ĤǓतͬचǒğत नहȣं ͩकया जाता है और उनकȧ ¢मताओ ंका अͬधकतम ĤǓतफल ĤाÜत 
होता है। यह अंतर खाई इस Ĥकार èवचालन पर Ĥèताͪवत Ǔनदȶͧशत परामश[ के माÚयम से 
कȧ जा सकती है। 
 
साǑह×य कȧ समी¢ा 
भारतीय संदभ[ मɅ बेस ऑफ ͪपराͧमड (बीओपी) पर कुछ Ĥèताͪवत ͪवचार हɇ जो इस शÞद को 
पǐरभाͪषत करने के ͧलए एक वाèतͪवक चुनौती है (ͪपराͧमड ऑफ बेस ऑफ इकोनॉͧमक 
ͪपराͧमड)। यह आमतौर पर ͪवͧभÛन Ǒहतधारकɉ ɮवारा अनुमान लगाया जाता है ͩक भारत मɅ 
बेस ऑफ ͪपराͧमड (BoP) कȧ आबादȣ 335 ͧमͧलयन स ेͩकसी भी सीमा तक हो सकती है, 
दसूरे छोर पर èपÈेĚम के आंकड़ɉ के आधार पर सरकारȣ अनुमान के अनुसार 1.05 अरब लोग 
हɇ। यह अनुमान 26 ǽ ǽपये स ेकम कȧ आय कȧ धारणा पर आधाǐरत है। शहरȣ ¢ेğɉ मɅ ĤǓत 
Ǒदन 32 ǽ और Ēामीण ¢ेğɉ मɅ 26 ǽ ĤǓत Ǒदन। मोटे तौर पर इस Ĥकार यह कुल भारतीय 
आबादȣ के 30 ĤǓतशत के ͧलए है। èपÈेĚम के दसूरे छोर पर अनुमान 2007 से ͧलया गया 
डेटा है। अतः उपरोÈत ͪववरण भारत के उपभोÈता बाजार का उदय यह अनुमान बीओपी कȧ 
åयापक पǐरभाषा पर आधाǐरत है। 
 
Èलाउड कंÜयूǑटगं पर आधाǐरत उपलÞध ͧश¢ा संसाधनɉ से सीखने कȧ èवतंğता का लाभ 
उठाकर युवाओं कȧ भͪवçय कȧ ͧश¢ा कȧ संभावनाओं को समɮृध करेगा। ͧश¢ा कȧ यह ͪवधा 
कǑठन समय मɅ भी ͧश¢ा के सहायक उपायɉ के Ĥावधान ɮवारा आͬथ[क और ͪवƣीय संकट के 
Ĥबंधन के जोͨखम को कम करेगी। Ĥधान मंğी कौशल ͪवकास योजना (PMKVY) युवा संसाधन 
के उपलÞध कौशल का उपयोग करत ेहुए भारत ͪवकास और कौशल Ĥबंधन Ĥͧश¢ण केÛġɉ के 
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Ĥ×यायन (èमाट[) के बीटा संèकरण को शाͧमल करन ेऔर सबसे लाभ उठान ेके ͧलए अͬधकार 
संपÛन बनाने मɅ है। 
 
भारत के ͪवͧभÛन राÏयɉ से चुनी गई ͪवͧभÛन भाषाओ ंमɅ शाͧमल åयाकरण कȧ तुलना राçĚȣय 
èतर के संचार मɅ उपयोगी होगी। यह राçĚȣय èतर पर साथ[क सचंार आधाǐरत शÞदɉ के अथɟ 
के भÖडारण मɅ सहायक होगा। 
 
काय[Ĥणालȣ / Ĥèताͪवत मॉडल 
Èलाउड आधाǐरत मॉडल मɅ उपिèथत समèत परतɉ का उपयोग करके एक बहुआयामी शÞदाथ[ 
के डेटाबेस को शाͧमल करन ेका Ĥèताव है।  इस ĤͩĐया मɅ आरपीऐ के ͫडिजटाईजेशन एवं 
आधार काड[ के ĤǓतͬचğण एवं Ĥधानमğंी कौशल ͪवकास योजना के सभी त×व शाͧमल हɇ।  
 
आकृǓत ͪव£ान स ेबोले जाने वाले शÞदɉ तक सह-संदभ[ के माÚयम से Ĥसèंकरण कȧ जǑटलता के 

आधार पर परतɉ मɅ Ǔनàन चरणɉ का समावेश होता है। पूरȣ ĤͩĐया मɅ Natural language 
processing (एन.एल.पी.) के ǒğ-आयामी Ǻिçटकोण शाͧमल है िजसमɅ एक आयाम के Ǿप मɅ सशत[ 
याǺिÍछक ¢ेğ, अͬधकतम एĚंॉपी माकȾव मॉडल आǑद शाͧमल हɇ। आकार ͪवæलेषण, भाषण बंधन 

(टैͬगगं) का Ǒहèसा, और मूल भाषा के Ǿप मɅ सहायक और तीसरा आयाम पदåयाÉया (पाͧसɍग) है। 
 

 
ͬचğ 1: BoP पर कौशल आधाǐरत ͧश¢ा ढांचे के ͧलए Ĥèताͪवत मॉडल 

वह मÉुय Ǿप से लͯ¢त समुदाय कȧ मूल भाषा मɅ Ǔनयम-आधाǐरत परामश[ के साथ Úयान 
कɅ Ǒġत करते हɇ। यह ͪवͬध Ǔनयम सेट के आधार पर èवचाͧलत गणना तक ले जाएगी। ये 
गणना Ǔनगमन के तरȣकɉ को Ĥाथͧमकता देने मɅ मदद करɅगे और संबंͬधत åयिÈत के ͧलए 
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इçटतम पǐरणाम लाएंगे। आगे के कौशल आधाǐरत पǐरणामɉ को Úयान मɅ रखत ेहुए समèत 
संसाधनɉ के ͧ लए समूह Ĥͧश¢ण Ǒदया जाता है। इसके ͧ लए रोबोǑटक Ĥोसेस ऑटोमशेन (RPA) 
के काया[Ûवयन के ͧलए ͫडिजटलȣकरण के बǓुनयादȣ समावेश कȧ आवæयकता है। वह बेस मɅ 
ͫडिजटलȣकरण के आधार पर डेटा आåयूह (मǑैĚÈस) या डेटा घन (ÈयूÞस) मɅ गणना (èकोर) 
के पǐरणाम का नेत×ृव करता है। यह बहुआयामी ͪवæलेषण के ͧलए सहायक होगा। Ûयूनतम 
èतर पर, èथैǓतक Ǔनयमɉ के सेट स े£ान का आधार तैयार होगा। (बॉàब,े एनडी) ĤǓतभा 
अͬधĒहण के ͧलए गुंजाइश कȧ खोज के ͧलए संबंͬधत åयिÈत कȧ खोज करने के ͧलए एक 
ĤͩĐया कȧ आवæयकता है । ĤͩĐया का अगला चरण है वांǓछत Ǒदशा मɅ åयिÈत कȧ ĤǓतभा 
का उपयोग करने के ͧलए सहȣ माग[ पर चलना । ͩफर इसी तरह कȧ ĤǓतभा कȧ खोज के ͧलए 
आर.पी.ए. मɅ शाͧमल परतɉ का उपयोग करके स£ंाना×मक तक[  के साथ ĤͩĐयाओं का 
èवचालन। अंत मɅ, उपयोगकता[ Ĥͧश¢ण ĤाÜत åयिÈत से ͧमलता है और इसके बाद इस को 
रखरखाव चरण कȧ आवæयकता होती है ताͩक ĤǓतभा युÈत कौशल के åयिÈत के Ǔनरंतर 
मãूयांकन के ͧलए उसे शाͧमल ͩकया जा सके। 
 
Ǔनçकष[ 
Ĥèताͪवत मॉडल नया सीखने के ͧलए तथा अɮयतन Ǿपरेखा तैयार करन ेके ͧलए एक एकȧकृत 
Ĥणालȣ है। यह मॉडल Ǔनबा[ध काया[Ûवयन कȧ सुͪवधा Ĥदान करेगा और साथ 
हȣ तकनीकȧ संसाधनɉ से जड़ुे åयिÈतयɉ को िजÛहे सरकारȣ ĤͩĐयाओं के साथ तैनात और 
एकȧकृत करना उÛहɅ सहायक होगा। सुझाए गए मॉडल के अनुसार चालू होने पर यह 
काय[Đम अपने नागǐरकɉ कȧ ĤǓतभा का Ĥयोग करके कौशल आधार मɅ सुधार करेगा और न 
केवल भारतीय अथ[åयवèथा बिãक दǓुनया कȧ अÛय अथ[åयवèथाओं के ͪवकास के ͧलए एक 
माग[ Ĥदान करेगा। 
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मानवसम (éयूमनॉइड) रोबोट और ͬचͩक×सा ĐांǓत  

मɅ इसकȧ भूͧमका 
 

दȣपͧशखा भाग[व 

पेĚोͧलयम और ऊजा[ अÚययन ͪवæवͪवɮयालय, देहरादनू, उƣराखंड, भारत  

  
 
सार  

èवाèØय देखभाल (हेãथकेयर) रोबोट तकनीक रोबोट ͪव£ान के ¢ेğ मɅ उभरते मुɮदɉ मɅ स ेएक है और 

कई कंपǓनयɉ और सèंथानɉ न े इस ¢ेğ मɅ éयूमनॉइड (मानवाभ) ͪवकͧसत करन े कȧ मांग कȧ 
है। हेãथकेयर éयूमनॉइड रोबोट मɅ शारȣǐरक और मानͧसक èवाèØय का समथ[न करने कȧ ¢मता है। ये 

¢मताएं ͩकसी åयिÈत के साथ बातचीत के कायɟ से संबंͬधत हɇ। यह शोधपğ éयूमनॉइड रोबोट के 

Ǔनमा[ण ͧसहंावलोकन Ĥèतुत करता है जो èवाèØय देखभाल ĤͩĐयाओं को बेहतर बनाने के उɮदेæय 

स ेकाम करेगा । यह शोध भाषण, हावभाव और अͧभåयंजक संकेतɉ का उपयोग करते हुए एक संयÈुत 

काय[ के Ǿप मɅ एक éयूमनॉइड रोबोट के साथ एक èवाèØय सेवा Ĥणालȣ को उजागर करेगा। इस तरह 

के मɮुदɉ को éयूमनॉइड रोबोट के ͧलए कई नए और रोमांचक अनुĤयोगɉ को स¢म करने के ͧलए 

संबोͬधत ͩकया जाएगा िजनके ͧलए उÛहɅ मानव-रोबोट के साथ èवाèØय सेवा ĤͩĐया कȧ सहायता कȧ 
आवæयकता होती है। 
 
मुÉय शÞद: èवाèØय देखभाल, हेãथकेयर, मानवसम (éयूमनॉइड), रोबोसॉÝट 

 

पǐरचय 

इस शोध पğ मɅ रोबोट èवाèØय Ĥबंधन Ĥणालȣ कȧ अवधारणा है जो एक मानवसम यंğ या यंğ-मानव 
के Ǿप मɅ काम करɅगे। मानव के शारȣǐरक और मानͧसक èवाèØय बनाए रखने पर बल देते हɇ। हेãथ 

इंæयोरɅस पोटȶǒबͧलटȣ एंड एकाउंटेǒबͧलटȣ एÈट (HIPAA) के अनुसार “हेãथकेयर को åयापक Ǿप से 

पǐरभाͪषत ͩकया गया है और इसमɅ ͩकसी åयिÈत के मानͧसक या शारȣǐरक èवाèØय स ेजड़ुी देखभाल, 

सेवा या आपूǓत[ शाͧमल है। यह उपचार, Ĥबंधन बीमारȣ कȧ रोकथाम और ͬचͩक×सा और èवाèØय 

संबंͬधत पेशेवर कȧ मदद के साथ ͩकया जाता है। 
  

मानवसम (éयूमनॉइड) रोबोट 

éयूमनॉइड रोबोट एक ऐसा रोबोट है, जो मानव शरȣर के आधार पर अपनी समĒ उपिèथǓत के साथ 

होता है। हालांͩक मानव सǺश रोबोट के कुछ Ǿपɉ उदाहरण के ͧलए, कमर के ऊपर शरȣर का Ǒहèसा 
मॉडल हो सकता है, सामाÛय मनçुय रोबोट मɅ, एक ͧसर, दो हाथ और दो पैर के साथ एक धड़ होता 
है। कुछ éयूमनॉइड रोबोट मɅ 'चेहरा', 'आंखɅ' और 'मुंह' भी हो सकते हɇ। एĜंॉइड एक मानव के सǺश मानव 
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Ǔनͧम[त रोबोट है, और गायनॉइड éयूमनॉइड रोबोट हɇ िजÛहɅ एक मानव मǑहला के समान बनाया गया 
है। (ए) मानव सǺश   के Ǿप मɅ पǐरभाͪषत ͩ कया जा सकता है   एक ऐसी चीज जो मानव कȧ तरह Ǒदखती 
है और िजसमɅ ͪवरोधी अंगूठे जैसी ͪवशेषताएं होती हɇ, ͪवͧभÛन Ǒदशाओं मɅ जाने कȧ ¢मता और यहां तक 

ͩक कुछ चेहरे कȧ अͧभåयिÈत देन ेमɅ स¢म होती है। (बी) मानव सǺश   रोबोट पूरȣ तरह स ेèवचाͧलत 

है और यह अपने पǐरवेश के अनुकूल हो सकता है और मानव ɮवारा Ǒदए गए अपने लêयɉ के साथ जारȣ 
रह सकता है। éयूमनॉइड ͧमğ हो सकता है, हमारे बÍचɉ को ͧसखा सकता है और कुछ Ǔनण[य भी 
ले सकता है। मानवसम मशीन के साथ सहभाͬगता को बदल सकता है। उनकȧ पारंपǐरक भूͧमकाओं के 

अलावा, मानवसम रोबोट का उपयोग मानव बɮुͬध के ͧसɮधांतɉ का पता लगान ेमɅ ͩकया जा सकता है 
[22]। मानवसम कȧ अवधारणा åयापक Ǿप स े लागू कȧ जा रहȣ है। रोबोǑटक और इन 

रोबोटɉ को मानवसम (éयूमनॉइड) रोबोट कहा जाता है या बस मानवाभ ("éयूमनॉइɬस") हो सकते हɇ। 
  

ऐǓतहाͧसक पǐरĤेêय 

मानव कȧ तरह ऑटोमेटोन कȧ अवधारणा कोई नई बात नहȣं है। पहले स ेहȣ दसूरȣ शताÞदȣ ईसा पूव[ मɅ, 
ͧसकंदर के नायकɉ ने मǓूत[यɉ का Ǔनमा[ण ͩकया जो पानी, हवा और भाप के दबाव स ेएǓनमेटेड हो सकता 
है। 1495 मɅ ͧलयोनाडȾ दा ͪवसंी तैयार ͩकया गया जो संभवतः एक यांǒğक युिÈत और एक बíतरबदं 

लड़ाके कȧ तरह Ǒदखाई देती है।  

Ĥारंͧभक Ĥयास (एंडेवर) 
  

1973 - वाबोट (WABOT -1, वासदेा ͪवæवͪवɮयालय, टोÈयो, जापान) 

वाबोट-1, दǓुनया मɅ Ǔनͧम[त पहला पूण[ पैमान ेपर मानवजǓनत रोबोट था। इसमɅ एक Ǔनयğंण Ĥणालȣ, 
एक Ǻिçट Ĥणालȣ और एक वाता[लाप Ĥणालȣ शाͧमल थी। वाबोट-1 जापानी मɅ एक åयिÈत के साथ 

संवाद करने और बाहरȣ ǐरसेÜटस[, कृǒğम, कान आंखɉ और एक कृǒğम मंुह का उपयोग करके वèतुओं 

कȧ दरूȣ और Ǒदशाओं को मापने मɅ स¢म था। वाबोट-1 (Wabot-1) अपने Ǔनचले अंगɉ के साथ चलता 
था और èपश[ करन ेवाले हाथɉ के साथ वèतुओं को पकड़ने और घूमने-ͩफरन ेमɅ स¢म था। 

1983-1988 - Ēीनमैन (यूएसए) 

 एĠंोपोमॉͩफ[क मैǓनपुलेटर को 1980 के दशक के मÚय मɅ एन.आर.ए.डी. मɅ ͪवकͧसत ͩ कया गया था और 

इसे उप-नाम Ǒदया गया था Ēीनमैन।   एन.आर.ए.डी. ने अपना नाम अतंǐर¢ और नौसेना युɮध 

Ĥणालȣ कɅ ġ , सैन ͫडएगो या बदल Ǒदया है  SPAWAR.SPAWAR ने Robart I, Robart II 

और RobartIII नामक अमेǐरकȧ नौसेना के ͧलए 3 रोबोट भी ͪवकͧसत ͩकए । रोबट[ आई 1980-1982 के 

दौरा, रोबट[ II  का 1982-1992 के दौरान, रोबाट[ III का Ǔनमा[ण 1992 मɅ शǾु ͩकया और अभी भी जारȣ 
है। 
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1984 - वाबोट -2 (वासेदा ͪवæवͪवɮयालय, तोÈयो, जापान) 

रोबोट संगीतकार वाबोट-2 एक åयिÈत के साथ संवाद करन ेमɅ स¢म है, अपनी आंखɉ स ेएक सामाÛय 

संगीत èकोर पढ़ता है और एक इलेÈĚॉǓनक अंग पर औसत कǑठनाई कȧ धुन बजाता है। वबोट -2 एक 

åयिÈत के साथ भी स¢म है, जबͩक वह गायन करन ेवाले åयिÈत को सुनता है। वाबोट-2 एक "पस[नल 

रोबोट" ͪवकͧसत करने वाला पहला मील का प×थर था। 

 1985 - WHL-11 (वासदेाǑहताची लेग 11) (जापान) 

WHL-11 बाईपेड वॉͩकंग रोबोट को Ǒहताची ͧलͧमटेड ɮवारा WL-10R पर आधाǐरत एक कंÜयूटर और 

हाइĜोͧलक पंप के साथ ͪवकͧसत ͩकया गया था । WHL-11 एक Ýलैट सतह पर 13 सेकंड ĤǓत कदम 

पर िèथर चलने मɅ स¢म है और यह मुड़ भी सकता है । 

 1985 - वासबुोट (WASUBOT) (वासदेा ͪवæवͪवɮयालय, तोÈयो, जापान) 

वासबुोट एक और संगीतकार रोबोट था। इसने NHK ͧसàफनी ऑकȶ èĚा के साथ Ĥदश[न ͩकया, 16 माच[ 
स े16 ͧसतंबर, 1985 तक अतंरराçĚȣय ͪव£ान और Ĥौɮयोͬगकȧ Ĥदश[नी के उɮघाटन समारोह मɅ जएेस 

बाख ɮवारा "आǐरया ऑन द जी-िèĚंग" कȧ भूͧमका Ǔनभाई। 

 1986-1989 - मैनी (यूएसए) 

मैनी एक पूण[ पैमाने पर मानवजǓनत िÈवन था , जो ͩकǐरचड , वाͧशगंटन मɅ बैटल के पैͧ सͩफक 

नॉथ[वèेट लेबोरेटरȣज मɅ ͪवकͧसत ͩकया गया था। इस रोबोट को ͪवकͧसत करन ेमɅ 12 शोधकता[ओ ंको 
3 साल का समय लगा और $ 2 ͧमͧलयन  का खच[ आया। मैनी के पास èवतंğता कȧ 42 ͫडĒी है 

और इसे 1989 मɅ यूटा मɅ अमेǐरकȧ सेना के डगव ेĤोͪवगं Ēाउंड मɅ पहंुचाया गया था । 

 1995 - हैडलȣ, (वासदेा ͪवæवͪवɮयालय, टोÈयो, जापान) 

मानव-रोबोट संचार का अÚययन करने के ͧलए, 1995 मɅ "हैडलȣ " नामक एक एÛĠोपोमॉͩफ[क 

रोबोट ͪवकͧसत ͩकया गया था । हेडलȣ के तीन उपतंğ हɇ: एक हेड-आई उपतंğ, सुनने और बोलने के ͧ लए 

एक आवाज Ǔनयğंण Ĥणालȣ और एक गǓत Ǔनयğंण उपतंğ। हेड-आई उपतंğ आगंतुक कȧ ओर मुड़ना 
संभव बनाता है। वॉयस उपतंğ आगंतुक के साथ जापानी मɅ बातचीत करता है और गǓत Ǔनयğंण उपतğं 

हͬथयारɉ को पǐरसर के गंतåयɉ कȧ ओर इंͬगत करता है। नाम Hadaly उपÛयास "ल पूव[ 
सÚंयाभͪवçय" मɅ मानव Ǔनͧम[त मानव ĥɅ च लेखक ͪवͧलयस[ डीI'Isle -Adam ɮवारा जो 19वीं शताÞदȣ 
मɅ ͧलखा गया था।  

1996 - हɉडा मोटर कंपनी (टोÈयो, जापान) 

हɉडा ने 20 Ǒदसंबर, 1996 को तोÈयो मɅ अपना "मानव" रोबोट पेश ͩकया। यह 6 फȧट लंबा है और इसका 
वजन लगभग 460 पाउंड है। 15 ͧमनट के ͧलए बैटरȣ पावर पर पूरȣ तरह से èवतंğ Ǿप स ेकाम कर 
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सकता है। यह वाèतव मɅ एक बड़ी उपलिÞध है। तब स ेहɉडा ने पी 2, पी 3 और एएसआईएमओ एĜंॉइड 

को पेश ͩकया है। आप उÛहɅ वãड[वाइड के सबस ेमहान एĜंॉइड ĤोजेÈɪस पर देख सकते हɇ। 

1996-1998 तोÈयो ͪवæवͪवɮयालय - साइका (Saika) पǐरयोजना 

एक हãके वजन , मानव-आकार और कम लागत वाले मानवसम रोबोट ͪवकͧसत ͩकए गए 

थे। मानवसम रोबोट का नाम है साइका (जापानी मɅ इसका अथ[ है, "उ×कृçट 

बɮुͬधमƣा")। साइका के पास दो डी.ओ.एफ. गद[न, दोहरȣ पांच डी.ओ.एफ. ऊपरȣ हͬथयार, एक धड़ और 

एक ͧसर है। कई Ĥकार के हाथ और अĒभाग भी ͪवकास के अधीन 

हɇ।   जौहौ Ĥणालȣ कौगकु  Ĥयोगशाला इस पǐरयोजना का Ǔनदȶशन करती है। उनके पास कई Ĥोफेसर 

और 50 ͪवɮयाͬथ[यɉ कȧ टȣम इस पǐरयोजना पर 1996 - 1998 [24] के बीच सͩĐय थी। 

टच èĐȧन और वॉयस आधाǐरत इंटरफेस के संयोजन वाला रोबोट इन आवæयकताओं को पूरा करन ेके 

ͧलए एक Ĥभावी मंच Ĥदान कर सकता है [5]। 

मानवसम (éयूमनॉइड) आधाǐरत èवèØय देखभाल Ĥणालȣ (हेãथकेयर) कȧ आवæयकता 
 ͩकसी भी उĨ मɅ एक èवèथ और खुशहाल जीवन जीन ेके ͧलए मानव के ͧलए सबस ेमह×वपूण[ मुɮदे 

हɇ। इसͧलए कंपǓनयɉ को हेãथकेयर तकनीक पर Úयान कɅ Ǒġत करने मɅ अͬधक ǽͬच है। हेãथकेयर रोबोट 

तकनीक रोबोǑटÈस ¢ेğ मɅ चुनौतीपूण[ मɮुदɉ मɅ स ेएक है, और बहुत सारȣ कंपǓनयां और सèंथान एक 

èवाèØय सेवा रोबोट तकनीक ͪवकͧसत करन ेकȧ कोͧशश कर रहे हɇ। हेãथकेयर रोबोट मɅ कुछ ¢मताएं 

होनी चाǑहए जो इस ेमानͧसक और / या शारȣǐरक Ǿप स ेͩकसी åयिÈत कȧ मदद करने कȧ अनुमǓत 

देगा। वɮृध लोगɉ के ͧलए जǑटल दवा का Ĥबंधन एक मह×वपूण[ चुनौती है िजसमɅ सूचना Ĥौɮयोͬगकȧ 
का उपयोग नैदाǓनक Ĥभावकाǐरता और उपचार कȧ सुर¢ा मɅ सुधार करने मɅ मह×वपूण[ भूͧमका Ǔनभा 
सकता है। कंÜयूǑटगं उपकरणɉ का उपयोग, हालांͩक, कुछ शारȣǐरक और स£ंाना×मक सीमाओं को देखते 
हुए कुछ मानͧसक और èवाèØय समèया से पीͫड़त परुाने / बीमार लोगɉ / बÍचɉ के ͧलए एक ͪवशेष 

चुनौती Ĥèतुत करता है। रोबोǑटक Üलेटफ़ॉम[ åयिÈतगत बातचीत को आकष[क और सशÈत बनाने के 

ͧलए उपयोÈता इंटरफेस कȧ काय[¢मता को Ĥदͧश[त करत ेहɇ, और Ǔनयͧमत Ǿप से अपने èवाèØय का 
समथ[न करने के ͧलए कुछ मानͧसक और èवाèØय समèया से पीͫड़त वɮृध / बीमार लोगɉ / बÍचɉ तक 

पहंुचत ेहɇ। मुझ ेलगता है ͩक टच èĐȧन और वॉयस आधाǐरत इंटरफेस / चेहरे कȧ अͧभåयिÈत के 

संयोजन वाला एक रोबोट भी इन मुɮदɉ को हल करने के ͧलए एक Ĥभावी मंच Ĥदान कर सकता है। 
 

रोबोǑटÈस मɅ हाͧलया Ĥवृͪ ƣ रोबोट कȧ एक नई पीढ़ȣ ͪवकͧसत करना है 

जो मानव वातावरण मɅ घूमने और अͧभनय करन े, लोगɉ के साथ बातचीत करने और हमारे दैǓनक 

जीवन मɅ भाग लेन ेमɅ स¢म हो। इसन ेरोबोट तंğ के Ǔनमा[ण कȧ आवæयकता को सीखने मɅ लायक बनाया 
है ͩक कैसे अपने शरȣर का उपयोग संचार करने और सामािजक और आकष[क तरȣके स े अपन े

उपयोगकता[ओ ंको ĤǓतͩĐया देन ेके ͧलए ͩकया जाए। सामािजक रोबोट जो मनुçयɉ के साथ बातचीत 
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करत ेहɇ, इस Ĥकार रोबोǑटÈस अनुसंधान का एक मह×वपूण[ कɅ ġ बन गया है। KASPAR जो ͪवशेष Ǿप 

स ेमानव-रोबोट संपक[  अÚययनɉ के ͧलए उपयुÈत है , जो ͪवशेष Ǿप स ेèवलȣनता (ऑǑटÏम) स ेपीͫड़त 

हɇ [14]। èवाèØय सेवा मɅ भͪवçय के सेवा रोबोट अनुĤयोगɉ को गुणवƣापूण[ èवाèØय देखभाल के ͧलए 

रोगी कȧ धारणाओ ंको सǓुनिæचत करन ेके ͧलए मौͨखक और गैर-मौͨखक åयवहार के संदभ[ मɅ अनुकूल 

होने कȧ आवæयकता हो सकती है [8]। 

साǑह×य समी¢ा 
"KASPAR-एक मानव-रोबोट बातचीत अनुसंधान के ͧलए Ûयूनतम अथ[पूण[ मानव सǺश रोबोट", के 

साथ बंद Ûयूनतम अथ[पूण[ रोबोट KASPAR के ͫडजाइन जो मानव-रोबोट बातचीत के अÚययन के ͧलए 

ͪवशेष Ǿप स ेउपयुÈत है के ͧलए एक åयापक पǐरचय, एक कम लागत वालȣ ͫडजाइन Ĥदान करता है -

शैल के घटकɉ का उपयोग एक बहु-ͪवषयक Ǻिçटकोण से Ĥेǐरत एक उपÛयास ͫडजाइन मɅ ͩकया गया 
है, िजसमɅ कॉͧमÈस ͫडज़ाइन और जापानी नोह ͬथएटर शाͧमल हɇ। रोबोट के ͫडज़ाइन के औͬच×य और 

इसकȧ तकनीकȧ ͪवशेषताओं का वण[न ͩकया गया है [14]। 
  

"èवाèØय देखभाल एवं पुनवा[स के ͧलए रोबोǑटÈस", बढ़ȣ उĨ कȧ आबादȣ पर जोर देता है। अͬधकांश 

बढ़ȣ उĨ कȧ आबादȣ को शारȣǐरक और स£ंाना×मक सहायता कȧ आवæयकता होती है। जसैे-जसैे वɮृधɉ 
कȧ आबादȣ बढ़ती जा रहȣ है, बहुत सारे अनुसंधान सहायक Ĥणाͧलयɉ के ͧलए समͪप[त होने लगे। उĨ 

बढ़ने कȧ जगह को बढ़ावा देना, जब तक संभव हो अपने घर मɅ èवतंğ Ǿप स ेरहन ेकȧ सुͪवधा Ĥदान 

करना, और देखभाल करने वालɉ और डॉÈटरɉ को दȣघ[काͧलक पुनवा[स / ͬ चͩक×सा Ĥोटोकॉल Ĥदान करन े

मɅ मदद करना है। यह शोध पğ, एक नया रोबोǑटक तंğ Ĥेरक और उ×साहजनक संकेत Ĥदान करन ेमɅ 
स¢म है। सामािजक åयवहार के माÚयम स ेअपने उपयोगकता[ओ ंको Ĥèतुत ͩकया जाता है। 
  

"वǐरçठ नागǐरकɉ के ͧलए एक रोबोǑटक दवा सहायक कȧ åयवहाय[ता अÚययन", åयिÈतगत बातचीत 

को आकष[क और सशÈत बनाने के ͧलए उपयोगकता[ इंटरफ़ेस कȧ काय[¢मता बढ़ाने के वादे को Ǒदखान े

के ͧलए रोबोट Üलेटफामɟ का वण[न करता है, और अपन ेèवाèØय सेवा ͪवतरण का समथ[न करने के ͧलए 

पुराने उपयोगकता[ओ ंतक लगातार पहंुच बनाने का वण[न करता है। टच èĐȧन और वॉयस आधाǐरत 

इंटरफेस के संयोजन वाला रोबोट इन आवæयकताओं को पूरा करन ेके ͧलए एक Ĥभावी मंच Ĥदान कर 

सकता है [5] । 
                                                                                                                

"मनçुय रोबोट के ͧलए बहुपɮधǓतपरक साथ उƣेिजत संचार Ĥणालȣ", éयूमनॉइड रोबोट के ͧलए एक 

Ĥभावी संचार मॉडल का Ĥèताव है, ताͩक ये रोबोट बहुउɮदेæयता के साथ समɮृध संचार मॉडल के ढांचे 

के माÚयम स ेउÍच èतर के संचार को ĤाÜत करɅ। एक éयूमनॉइड रोबोट जो èवाभाͪवक Ǿप स ेमनçुयɉ 
के साथ बातचीत कर सकता है, उÍच-èतरȣय इंटरैÈशन कौशल मɅ स¢म होना चाǑहए अथा[त यह 
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मनçुयɉ के साथ मानवीय कौशल जसैे इशारɉ, पारèपǐरक सहानुभूǓत के साथ सवंाद संचार के Ǿप मɅ 
संवाद करन ेमɅ स¢म होना चाǑहए [3] । 
  

"CB: तंǒğका ͪव£ान (Ûयरूोसाइंस) कȧ खोज के ͧलए एक मानवीय अनुसंधान मंच",  एक 50-dof 

humanoid रोबोट, कàÜयूटेशनल Ħेन (CB) का वण[न करता है। सीबी एक मानवसम रोबोट है िजसे 

वाèतͪवक दǓुनया स े Ǔनपटने के दौरान मानव मिèतçक के अंतǓन[Ǒहत Ĥसèंकरण कȧ खोज के ͧलए 

बनाया गया है। वाèतͪवक दǓुनया के संदभɟ मɅ जांच, जसैा ͩक मनçुय करते हɇ। ऐसा करने मɅ, एक ऐसी 
Ĥणालȣ का उपयोग करन ेपर Úयान कɅ Ǒġत ͩकया गया है जो मनçुय के करȣब है - संवेदन गǓतकȧ 
(काइनेमैǑटÈस) कॉिÛफ़गरेशन और Ĥदश[न मɅ। सभी 50 डॉफ के Ǔनयंğण के ͧलए वाèतͪवक समय 

नेटवक[  आधाǐरत वाèतुकला Ǔनयğंक 1 kHz पर पूण[ िèथǓत / वेग / बल संवेदन और Ǔनयğंण Ĥदान 

करता है, िजससे हमɅ Ǔनयğंण के ͪवͧभÛन Ǿपɉ को ĤाÜत करन ेमɅ लचीलापन ͧमलता है। एक गǓतशील 

(ͧसàयुलेटर) भी Ĥèतुत ͩकया गया है ; ͧसàयुलेटर हमारे Ǔनयğंकɉ के ͧलए एक यथाथ[वादȣ परȣ¢ण के 

Ǿप मɅ काय[ करता है और हमारे मानवसम रोबोटɉ के ͧलए एक सामाÛय इंटरफ़ेस के Ǿप मɅ काय[ करता 
है। भौǓतक रोबोट पर अǓंतम परȣ¢ण स ेपहले हमारे Ǔनयğंकɉ के बेहतर स×यापन कȧ अनुमǓत देन ेके 

ͧलए ͪवकͧसत एक संपक[  मॉडल भी Ĥèतुत ͩकया गया है [4]। 
 

अनुसंधान का अͧभĤेरण 

धारा 2 मɅ समी¢ा ͩकए गए शोधपğ ने शोधकता[ को नीचे बताए अनुसार शोध को आगे बढ़ाने के ͧलए 

Ĥेǐरत ͩकया:  
  

i )  सामािजक åयवहार मɅ रोबोट कैसे सहायक हो सकता है [7] 

ii)  नए ¢ेğ का पता लगाने के ͧलए सͩĐय Ǿप स ेबड़े उपयोगकता[ओं तक पहंुचन ेके ͧलए अपन े

èवाèØय का समथ[न करन ेके ͧलए मानव सǺश एक नया इंटरफेस ͫडजाइन करन ेके ͧलए [5] 

iii)  मनçुय के समान कौशल जैसे इशारɉ, आपसी सहानुभूǓत के साथ संवाद संचार के Ǿप मɅ मनçुयɉ 
के साथ उÍच èतरȣय संचार का पता लगाने के ͧलए [3] 

iv)  éयूमनॉइड के ¢ेğ का पता लगान ेके ͧलए जो मनçुयɉ के ͧलए अͬधक Ǔनकट है-संवेदन गǓतकȧ 
कॉिÛफ़गरेशन और Ĥदश[न [4] 

v)  èवाèØय देखभाल के ͧलए मानवसम के ͫडजाइन और ͪवकास के ͧलए रोबोǑटÈस के ¢ेğ मɅ पता 
लगान ेके ͧलए [14] 

  

उɮदेæय  

इस शोध का उɮदेæय मानवसम कȧ मदद स ेएक रोबोट èवाèØय देखभाल Ĥबंधन Ĥणालȣ 
(Robot Healthcare Management System) को ͫडजाइन और ͪवकͧसत करना है। 
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अनुसंधान लêय को ĤाÜत करन ेके ͧलए अनुसधंान उɮदेæय 

i )  उस समèया ¢ेğ कȧ पहचान करɅ, िजसमɅ मानव को सुधारा और खोजा जा सकता है। 
ii)  मानवसम का उपयोग करके रोबोट èवाèØय देखभाल Ĥबंधन Ĥणालȣ के ͫडजाइन को तैयार करɅ। 
iii)  èवाèØय सेवा मɅ समाधान Ĥदान करने के ͧलए एक मानवीय ͪवकास करना। 
iv)  Ĥèताͪवत Ĥणालȣ कȧ उपयोͬगता का Ĥदश[न। 
v)  Ĥणालȣ का परȣ¢ण करɅ और लागू करɅ। 
vi)  Ĥणालȣ का Ĥदश[न ͪवæलेषण। 
vii)  अनुĤयोग ¢ेğɉ कȧ पहचान और समी¢ा करɅ। 
 
 

Ǔनçकष[ और भͪवçय का काम 

यǑद हमारे पास एक ͪवͧशçट शारȣǐरक Ǒदåयांगता है, तो उस Ǒदåयांगता को कम करन ेके ͧलए मानवसम 

रोबोट को ĤोĒाम न ͩकया जाएगा। यǑद हमारे पास एक ͪवͧशçट मानͧसक ͪवकलांगता है, तो मानवसम 

रोबोट हमɅ समायोिजत करने मɅ मदद कर सकते हɇ और यǑद आवæयक हो तो सकारा×मक पǐरणामɉ को 
Ĥभाͪवत करन ेके ͧलए ͩकसी भी असामाÛय åयवहार का पता लगान,े पहचानने और ĤǓतͩĐया करन े

के ͧलए मानवसम संरचना को ĤोĒामीकृत ͩकया जा सकता है। वɮृधावèथा के साथ वɮृधावèथा के ͧलए 

देखभाल करन ेमɅ मदद करने के ͧलए वɮृधावèथा, अãजाइमर, मनोħंश, गǑठया, अिèथ सुͪषरता 
(ऑिèटयोपोरोͧसस) और अनͬगनत अÛय बीमाǐरया ँआती हɇ। कुछ लोग भाÊयशालȣ हो सकते हɇ और 

बुढ़ापे मɅ घोड़े कȧ तरह èवèथ रह सकते हɇ, लेͩकन अͬधकांश को बीमारȣ का अनुभव होगा िजसमɅ दवा, 
èनान, भोजन और हमɅ मानव बनान ेवालȣ सभी चीजɉ कȧ सहायता कȧ आवæयकता हो सकती है। जब 

तक ͩकसी ͪवͧशçट बीमारȣ का इलाज नहȣं ͧमल जाता है , तब तक बुजगुɟ को अपने दोèतɉ, उनके 

पǐरवार, उनके सहयोͬगयɉ, उनकȧ सेवा करन ेवाले जानवरɉ या उनके मानवसम रोबोटɉ कȧ ओर ǽख 

करना होगा। बÍचɉ कȧ सुर¢ा एक और Ĥमुख मɮुदा है, मानवीड सूͬ चत कर सकता है ͩक Èया बÍचा 
खतरे के ¢ेğ मɅ है या मानवीय भी बÍचे के साथ खेल सकता है। èवलȣनता (ऑǑटÏम) स ेपीͫड़त बÍचɉ 
को भी मानवसम ͬचͩक×सा Ĥदान कर सकता है। मानवसम काया[लयɉ, शॉͪपगं मॉल और अÛय 

साव[जǓनक ¢ेğɉ मɅ सुर¢ा गाड[ के Ǿप मɅ भी काम कर सकता है। उपयु[Èत ¢ेğ मɅ समाधान Ĥदान करन े

के ͧलए भͪवçय का काम एक Ĥणालȣ के ͫडजाइन और ͪवकास पर Úयान कɅ Ǒġत करता है। 
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भारतीय भाषाओं के ͧलए मशीन अͬधगम के   

माÚयम स े हकलाने का वगȸकरण 
मीरा सी. एस., आर. वी. कæयप, जागǓृत ͧमĮा, ͪवनीत वीरमãला एवं वǓन[ता वमा[  

इलेिÈĚकल और इलेÈĚॉǓनÈस ͪवभाग, यू. पी. ई. एस., देहरादनू 

रͪव कुमार पटेल 

अनुसंधान एव ंͪवकास ͪवभाग, यू. पी. ई. एस., देहरादनू 
 

सार  

हकलाना एक अनैिÍछक पुनरावृͪ ƣ और ÚवǓनयɉ को लàबा करना, शÞदांश, शÞद या वाÈयांश 
और अनैिÍछक मौन ͪवराम या संचार मɅ बाधा आना है। भाषण का वगȸकरण अ×यͬधक जǑटल 
है इस अनुसÛधान पğ मɅ मशीन अͬधगम (Machine Learning) के माÚयम से एक तकनीक 
का Ĥèताव कर रहे हɇ जो åयिÈतयɉ मɅ हकलाने वाले वगȸकरण मɅ सहायता करती है। Ĥèताͪवत 
तकनीक वगȸकरण Ĥणाͧलयɉ के ͧलए Ěेन डेटा के Ǿप मɅ एक इनपुट ÚवǓन का उपयोग करती 
है। मानव ͪवषय Ĥयोग शÞद दोहराने कȧ सÉंया के आधार पर आयोिजत ͩकए गए थे। ͪवषयɉ 
को तीन Įेͨणयɉ मɅ वगȸकृत ͩकया गया था; हãका, मÚयम और गंभीर। Ĥारंͧभक पǐरणाम 
संतोषजनक थे और हकलाने के èतर के आधार पर ͪवषयɉ के आसान वगȸकरण मɅ मदद 
ͧमलȣ। 

कंुजी शÞद: मशीन अͬधगम, हकलाना, भारतीय भाषा, भाषण ͪवकार, संकेत Ĥसंèकरण 

भूͧ मका  

हकलाना एक भाषण ͪवकार कȧ समèया है। भाषण मɅ ͪवकार सामाÛय या पैथोलॉिजकल हो सकती 
है। यह एक भाषण रोग मɅ Ĥमुख समèया है। यह बचपन मɅ शǾु होता है। हकलाना शोधकता[ओं 
के ͧलए ͪवͧभÛन ¢ेğɉ मɅ ǽͬच का ͪवषय है जैसे कȧ भाषण ͩफिजयोलॉजी, पैथोलॉजी, मनोͪव£ान, 

ÚवǓनकȧ और संकेत ͪवæलेषण आǑद। इसͧलए यह ¢ेğ ͪव£ान के बहु-ͪवषयक अनुसंधान का 
¢ेğ है। हकलाना एक Ûयूरोलॉिजक उपपाɮय ͪवषय है। हकलाने के कई Ĥकार है िजÛहे सरणी 1 मɅ 
दशा[या गया है। 

सारणी 1: हकलाने के Ĥकार 

दोहराना शÞदांश दोहराना 
पूरा शÞद दोहराना 
वाÈयांश या वाÈय दोहराना 

बढ़ाव शÞदांश बढ़ाव 
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ͪवèमयाǑदबोधक सामाÛय ͪवèमयाǑदबोधक  "उम" और 
"उह" 

ठहराव ‘शÞद’ ठहराव (pause) 

 

भाषण माÛयता और ͪवæलेषण ने अͬधकांश ¢ेğɉ मɅ Úयान आकͪष[त ͩकया है जसैे कȧ èवाèØय 
सेवा, सÛैय, सुर¢ा और मशीन अͬधगम। आधुǓनक भाषण ͪवæलेषण संकेत Ĥसèंकरण, ĤǓतदश[ 
(पैटन[) माÛयता और भाषाͪव£ान तकनीक शाͧमल है। शोध काय[ के ¢ेğ मɅ जो चल रहे भाषा 
संकलन और ÚवǓन गुणवƣा मɅ सुधार। हकलाने कȧ पहचान और उसको दरू करन ेस ेÚवǓन मɅ सुधार 

और भाषण  गुणवƣा मɅ वɮृͬध होती है। भाषण ͬचͩक×सा के दौरान भाषण मɅ  सुधार का आकलन 
करने के ͧलए हकलाने का मãूयांकन करना आवæयक है। हकलाहट के आंकलन का उपयोग 
ͪवशेष Ǿप से दोहराव के Ĥकारɉ का पता लगाने के ͧलए ͩकया जाता है। ऐसा इसͧलए है Èयɉͩक 
हकलाना आमतौर पर दोहराव से जुड़ा होता है (Ravikumar et al., 2009, Ravikumar et al., 

2008)। इस ¢ेğ के अनसुंधान मɅ हकलान ेको पता लगाने के ͧलए दज[ कȧ गई भाषण सकेंत 
स े(Howell and Sackin, 1995) ĤǓतͧलͪप (Mahesha and Vinod, 2015) का उपयोग होता है। 

इस काम मɅ हम मशीन अͬधगम के माÚयम से हकलाने के èतर के आधार पर åयिÈतयɉ के 
समूह के ͧलए एक वगȸकरण तकनीक Ĥèतुत करते हɇ। Ĥèतुत काय[ एक सामाÛयीकृत Ĥͧश¢ण 

के बजाय åयिÈतगत आवæयकता के आधार पर भाषण ͬचͩक×सा Ĥदान करने कȧ Ǒदशा मɅ एक 

Ǻिçटकोण है। Ĥèताͪवत ͪवͬध ͩकसी Ǒदए गए इनपुट ÚवǓन ͧसÊनल के ͧलए शÞदɉ कȧ पुनरावृͪ ƣ कȧ 
पहचान करती है गाने के Ǿप मɅ Ĥèतुत करने ͧलए कहा जाता है। 

Ĥयोगा×मक ͪववरण 

ͬचğ 1 मɅ काय[ के Ĥèताͪवत ͪवचार कȧ åयाÉया करता है। ǐरकॉड[ ͩकए गए Įåय (ऑͫडयो) 
संकेत से इनपुट डेटा को संसाͬधत ͩकया जाता है और इसे .wav फ़ाइल फॉमȶट मɅ पǐरवǓत[त 
ͩकया जाता है। उस .wav फ़ाइल स ेडेटा कȧ ͪवशेषताओं को Ǔनकाला जाएगा और सीखन े
कȧ तकनीकɅ  लागू कȧ जाएंगी जो संभाͪवत उ×पादन देगी। यहां सीखने कȧ तकनीक का 
उपयोग ͩकया जाता है जो पायथन (PYTHON) का उपयोग करते हुए मशीन का Ǔनमा[ण 
करता है। 
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ͬचğ 1: Ĥèताͪवत Ĥणालȣ का योजनाबɮध आरेख 

इसके अलावा Ǔनकाले गए डटेा को वगȸकृत ͩकया जाता है और उ×पादन के Ǿप मɅ Ǒदया जाता है। 

काय[ पɮधǓत 

काय[ पɮधǓत कȧ Ĥͩकया को ͬचğ 2 मɅ दशा[या गया है । अÚययन तीन ͪवषयɉ के साथ ͩकया 
गया है और Ĥ×येक ͪवषय मɅ एक गीत कȧ दो पंिÈतयɉ को गाने के ͧलए कहा गया है। 
ĤǓतͩĐयाओं को दज[ ͩकया गया था और ǐरकॉड[ ͩकए गए ऑͫडयो को आगे .WAV ĤाǾप 
मɅ पǐरवǓत[त ͩकया गया था। इस डेटा को पहल ेसंसाͬधत ͩकया गया था और अͬधगम तंğ 

को Ǒदया गया था।  

 

ͬचğ 2: Ĥवाह चाट[ 
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उनकȧ ĤǓतͩĐयाओं के आधार पर, सुͪ वधाओं को Ǔनकाला गया और Ĥ×येक शÞद कȧ पुनरावृͪ ƣ को ͬगना 
गया। गणना के आधार पर हकलाने के èतर का वगȸकरण ͩकया गया । यǑद पुनरावृͪ ƣ 0-30 ĤǓतशत कȧ 
सीमा मɅ आती है, तो ͪवषय को हãके - Įेणी मɅ वगȸकृत ͩकया गया है। यǑद पनुरावृͪ ƣ 30-70 ĤǓतशत कȧ 
सीमा मɅ आती है, तो ͪवषय को मÚयम Įेणी मɅ,  और 70 ĤǓतशत स ेऊपर कȧ Įेणी गंभीर हकलाने के 

अंतग[त आती है। हकलाने के Ĥ×येक èतर पर ͪवशेष Ĥͧश¢ण देन ेके संदभ[ मɅ यह वगȸकरण मह×वपूण[ 
है। यह Ĥ×येक Ĥकार के हकलाने के ͧलए सामाÛयीकृत Ĥͧश¢ण के बजाय åयिÈत के ͧलए फायदेमंद 

होगा। 

हकलाने के ͧलए गायन एक उ×कृçट åयायाम है। यह åयिÈत को उनकȧ सांस और उनकȧ ÚवǓन-सàबÛधी 
मांसपेͧशयɉ को Ǔनयंǒğत करने मɅ मदद करता है। यह ͪवचार काय[ के ͧलए एक Ĥारंͧभक Ǻिçटकोण है। 

पǐरणाम 

ͬचğ 3 मɅ (क) डेटा-टाइम Ēाफ़ आवाज İोत संकेत कȧ åयाÉया करता है, जो ǒबना ͩकसी हकलाने के 

ͩकसी ͪवषय ɮवारा ǐरकॉड[ ͩकया जाता है। (ख) हकलान ेके साथ ͩकसी ͪवषय के आवाज İोत संकेत कȧ 
åयाÉया करता है। (ग) हकलाने  के आधार पर Ǒदए गए इनपुट ÚवǓन ͧसगनल का वगȸकरण Ǒदखा रहा 
है। 

 

ͬचğ 3: हकलाने के èतरɉ के आधार पर Ǒदए गए इनपुट ÚवǓन ͧसÊनल का वगȸकरण 

सारणी 2 मɅ शÞद और वगȸकरण के आधार पर यह  दशा[या गया है कȧ मानव ͪवषय Ĥयोग हकलान े

के ͩकस चरण पर है। 
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सारणी 2: शÞद और वगȸकरण 

Ǔनçकष[ 
इस पğ मɅ हमने मशीन अͬधगम के माÚयम स ेहकलाने के Ĥͧश¢ण मɅ सहायता के ͧलए 
एक वगȸकरण तकनीक Ĥèतुत कȧ है। जसैे ͩक गायन, हकलाने मɅ सुधार करन ेके ͧलए एक 
अनुशंͧसत तकनीक है िजसे हमने एक एãगोǐरØम मɅ Ĥèतुत ͩकया है जो मानवीय ͪवषयɉ 
को गाने कȧ उनकȧ कǑठनाई के आधार पर तीन Įेͨणयɉ मɅ वगȸकृत कर सकता है। मानव 
ͪवषयɉ के साथ अÚययन के ɮवारा हकलाने के èतर के संदभ[ मɅ अÍछा वगȸकरण Ǒदखाया 
गया है। इस तकनीक को åयिÈतयɉ को èतर आधाǐरत Ĥͧश¢ण देन ेऔर मदद के ͧलए 
आगे बढ़ाया जा सकता है और भाषण ͬचͩक×सा तकनीकɉ को बेहतर बनाने मɅ मदद करते हɇ। 

संदभ[ 
1. HOWELL, P. & SACKIN, S. Automatic recognition of repetitions and prolongations in stuttered 

speech.  Proceedings of the first World Congress on fluency disorders, University Press 
Nijmegen, Nijmegen, The Netherlands, 372-374, 1995. 

2. MAHESHA, P. & VINOD, D. 2015. Using orthographic transcripts for stuttering dysfluency 
recognition and severity estimation. Intelligent Computing, Communication and Devices. 
Springer. 

3. RAVIKUMAR, K., RAJAGOPAL, R. & NAGARAJ, H. An approach for objective assessment of 
stuttered speech using MFCC.  The International Congress for Global Science and Technology, 
2009.  

4. RAVIKUMAR, K., REDDY, B., RAJAGOPAL, R. & NAGARAJ, H. 2008. Automatic detection of 
syllable repetition in read speech for objective assessment of stuttered disfluencies. Proceedings 
of world academy science, engineering and technology, 36, 270-273. 
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वायरलेस कंÜयूटर नेटवक[  कàयǓुनकेशन के Ĥयोग एिÜलकेशन 
के माÚयम से भीड़ भरे आयोजनɉ कȧ सुर¢ा का Ǔनयğंण 

 
 ͪवशाल कौͧशक डॉ. राͧश अĒवाल Ĥवीण कुमार 
 èकूल ऑफ़ कंÜयूटर साइंस छğपǓत साहू जी महाराज ͪवæवͪवɮयालय Ĥोफेसर एव ंǓनदेशक 
 यू. पी. ई. इस. कानपुर ऍन. आई. एम. एस. ͪवæवͪवɮयालय 
 देहरादनू  जयपुर 

 
 

सार  
Ĥौɮयोͬगकȧ मɅ तेजी स ेबदलाव के साथ कंÜयूटर और वायरलेस संचार Ĥौɮयोͬगͩकयɉ के ¢ेğ 
मɅ Ĥदश[न ĤगǓत कȧ ओर ले जाता है इसके पǐरणामèवǾप वायरलेस मोबाइल संचार और 
कंÜयूǑटगं का åयापक उपयोग होता है। इसमɅ इंटरनेट Ĥोटोकॉल सूट का उपयोग शाͧमल है। 
मोबाइल एडहॉक नेटवक[  का उɮदेæय मोबाइल वायरलेस नेटवक[  कंÜयूǑटगं और संचार मɅ संचालन 
को सुगम करना है ताͩक इसे और अͬधक कुशल बनाया जा सके। यह ǾǑटगं काय[¢मता को 
मोबाइल नोɬस के अंदर शाͧमल करके ͩकया जाता है। इस Ĥकार के नटेवक[  मɅ मãटȣहॉप 
टोपोलॉजी होती है जो तेजी से बदलती है। Èलाइंट ͫडवाइसɉ के ͧलए संचार पाठ फ़ाइल, छͪव 
फ़ाइल और ऑͫडयो फ़ाइल के Ǿप मɅ या सॉकेट ĤोĒाͧमगं कȧ मदद से सादे संदेश के सरल 
Ǿप मɅ हो सकता है। आधारभूत नेटवक[  पर मोबाइल वायरलेस नेटवक[  ɮवारा Ĥदान ͩकए जाने 
के कई फायदे हɇ, िजसमɅ बǓुनयादȣ ढाँचा लागत को कम करना और इस ेͪवकͧसत करना है। यह 
गलती को सुधारने मɅ स¢म है। मोबाइल एडहॉक वायरलेस नेटवक[  उन िèथǓतयɉ मɅ मह×वपूण[ 
भूͧ मका Ǔनभाता है जहा ंकोई इंटरनेट एÈसेस या बेसèटेशन नहȣं है। इस आपदा या सेना संचालन 
या कम शिÈत वाले वायरलेस सɅसर नेटवक[  शाͧमल नहȣं हɇ। उदाहरण के ͧलए, टɇकɉ, सǓैनकɉ 
आǑद के ͧलए सेना कȧ इकाइयाँ ͩकसी भी भौगोͧलक èथान पर होने के बाबजदू एक दसूरे स े
संवाद करने के ͧलए एक चैनल बना सकती हɇ। एडहॉक मोबाइल वायरलेस नेटवक[  बचाव कायɟ 
के मामले मɅ और मह×वपूण[ पǐरिèथǓतयɉ मɅ एक Ĥमुख भूͧ मका Ǔनभाता है िजस ेतुरंत संबोͬधत 
करने कȧ आवæयकता होती है। एडहॉक नेटवक[  के अÛय फायदɉ मɅ सɅसर नेटवक[  या वचु[अल 
ÈलासǾम शाͧमल हɇ। एडहॉक नेटवक[  के पूरे जीवन-चĐ को तीन चरणɉ मɅ ͪवभािजत ͩकया 
गया है और वत[मान एड-हॉक नेटवक[  ͧसèटम को सबसे कुशल वायरलेस नेटवक[  माना जाता 
है। ये ͪवशेषताए ँĤèताͪवत Ĥणालȣ को उन िèथǓतयɉ मɅ मह×वपूण[ लाभ Ĥदान करन ेमɅ स¢म 
बनाती हɇ िजनमɅ नेटवक[  ǒबना आधार के या ǒबना ĤǓतͩĐया के हो। यहा ंहम मोबाइल तदथ[ 
नेटवक[  कȧ एक एिÜलकेशन Ĥèतुत कर रहे हɇ, िजस ेभीड़भाड़ वालȣ घटनाओ ंमɅ सबसे अÍछा 
काया[िÛवत ͩकया जाना Ĥèताͪवत है। 
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मुÉय शÞद: मोबाइल एडहॉक नेटवक[ , वायरलेस कàयुǓनकेशन, इÛĥाèĚÈचरलेस नेटवͩकɍ ग, इÛĥाèĚÈचरलेस 
कàयुǓनकेशन, इंटरनेट Ĥोटोकॉल 

पǐरचय 

एक मोबाइल एडहॉक वायरलेस नेटवक[  एक Ĥकार का काम चलाऊ नेटवक[  है िजसमɅ मãटȣहॉप 
टोपोलॉजी होती है जो èथान पǐरवत[न कȧ ओर ले जाती है। चंूͩक मोबाइल एडहॉक वायरलेस 
नेटवक[  मɅ मोबाइल ͫडवाइस होत ेहɇ िजसमɅ संचार के ͧलए ͩकसी आधार कȧ आवæयकता नहȣं 
होती है। संचार उपĒह या वाईफाई नेटवक[  कȧ मदद स ेवायरलेस से भी हो सकता है। आर. 
दÊुगीरला. आर. गुÜता, Èय.ू ए. ज़Ʌग, आǑद ने èथानीय माग[ मरàमत के साथ कामचलाऊ नेटवक[  
के काय[ मɅ वɮृͬध कȧ जा सकती है। 

एक मोबाइल एडहॉक (कामचलाऊ) काम चलाऊ वायरलेस नेटवक[  ǒबना ͩकसी आधार के मोबाइल 
उपकरणɉ का एक नेटवक[  है जो वायरलेस से जुड़ा हुआ है। संचार èथाͪपत करने के ͧलए इसमɅ 
कɅ ġȣकृत बǓुनयादȣ ढांचे कȧ आवæयकता नहȣं है। मोबाइल एडहॉक वायरलेस नेटवक[  मɅ Ĥ×येक 
ͫडवाइस èवतंğ है और इसͧलए ͩकसी भी Ǒदशा मɅ अपने ͧलकं को मãटȣहॉप टोपोलॉजी से एक 
ͫडवाइस से दसूरे ͫडवाइस मɅ बदल सकते हɇ। नाͧसपुरȣ, काèटानेडा आǑद ने मोबाइल एडहॉक 
नेटवक[  मɅ ऑन-ͫडमांड Ĥोटोकॉल के ͧलए मãटȣपथ ǾǑटगं के Ĥदश[न के बारे मɅ बताया है। 

मोबाइल वायरलेस कंÜयूटर नेटवक[  के åयावसाǓयक अनुĤयोग 

मोबाइल वायरलेस कंÜयूटर नेटवक[  मɅ ऐस े एिÜलकेशन शाͧमल हɇ जो घुमÛतु अथवा चल 
उपकरणɉ के बीच संचार करन े के ͧलए संचार करते हɇ। डी. हेलेन और डी. अरͪवजघन ने 
एकेडेͧमया और औɮयोͬगक अनुसधंान जन[ल, आईएसएसएन: 2278-5213 मɅ एडहॉक नेटवक[  के 
अनुĤयोगɉ, लाभ और चुनौǓतयɉ पर काम ͩकया है। 

 मोबाइल वायरलेस संचार के भीतर आईपी-आधाǐरत टेलȣफोनी तथा डेटा सेवाओं के ͧलए 
भͪवçय के सैÛय नेटवͩकɍ ग कȧ आवæयकता है जो बहुत हȣ मजबूत हɇ। 

 यह अिÊन / सुर¢ा / बचाव कायɟ के ͧलए संचार èथाͪपत करने के ͧलए एक अनुकूल 
तरȣका है और इसके ͧलए ×वǐरत तैनाती योÊय संचारɉ कȧ आवæयकता होती है जो ͩक 
कुशल गǓतशील नेटवͩकɍ ग हो। 
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åयावहाǐरक समèयाएं  

घटना 1: 

आज संसार मɅ, आवृͪ ƣ æवास (ĥȧÈवɅसी ĦीǑदगं) कȧ समèया इन Ǒदनɉ सामने आई है। इंͫडयन 
Ěेड Ĥमोशन ऑग[नाइजेशन कȧ ǐरपोट[ के अनुसार ĤǓत वष[ 5.4% तक आगंतुकɉ के बढ़ने कȧ 
उàमीद है, 2017 तक 3.9 ͧमͧलयन आगंतुक पहंुचे। इसका मतलब है ͩक मेलɉ का ͪवèतार होना 
चाǑहए लेͩकन मेले के अंदर काम करने वाले लोगɉ के बीच संचार के बहेतर तरȣकɉ के ͧलए 
बेहतर Ĥबंधन भी खोजɅ। ĥȧÈवɅसी ĦीǑदगं कȧ समèया को कम करने के ͧलए, और खासतौर पर 
(ÚवǓन Ĥदषूण) अ×यͬधक आबादȣ वाले ¢ेğɉ मɅ ͩकसी भी åयापार मेले को कुशलता से संभालने 
के मामले मɅ कुछ समझौता करना पड़ता है। 

घटना 2: 

कंुभ मेला पØृवी पर सबसे ͪवशाल मानव जमघट मɅ स ेएक है। इतने सारे लोगɉ स ेभरे एक 
èथान पर लोगɉ के ͧलए बात करना भी मुिæकल है (ŉȧÈवɅसी ĦीǑदगं ĤॉÞलम मɅ वɮृͬध) और 
ͩकसी भी दघु[टना कȧ िèथǓत मɅ Ĥबंधन के ͧलए अͬधक मुिæकल होती है। इन MANET (मोबाइल 
एडहॉक नेटवक[ ) स ेलोगɉ के साथ-साथ Ĥबंधन को भारȣ फायदा हो सकता है। 

Ĥèताͪवत मॉडल कȧ उपयोͬगता 

Ĥèताͪवत Ĥणालȣ कȧ उपयु[Èत समèयाओं को हल करने के ͧलए संचार के ͧलए ͩकसी भी 
Ǔनिæचत बǓुनयादȣ ढांचे या आधार के ͧलए कोई आवæयकता नहȣ है। इस Ĥणालȣ मɅ एक 
उपकरण एक मेजबान के Ǿप मɅ काय[ करता है और शेष सभी उपकरण उस मेजबान के Ēाहक 
होते हɇ। सभी ͫडवाइस जो होèट ͫडवाइस के ͧलए Èलाइंट के Ǿप मɅ काम कर रहे हɇ, उÛहɅ उसी 
नेटवक[  मɅ मौजूद होना चाǑहए िजसमɅ संचार के ͧलए होèट ͫडवाइस है। सॉकेट ĤोĒाͧमगं का 
उपयोग Èलाइंट और सव[र के बीच संचार के ͧलए ͩकया जाता है। संचार डेटा èथानांतǐरत करने 
के Ǿप मɅ हो सकता है जैसे Èलाइंट और सव[र के बीच कोई सदेंश या पाठ फ़ाइल या छͪव 
फ़ाइल। संचार शǾु करने के ͧलए सबसे पहले सव[र मशीन को चलाना है। सव[र मशीन को 
चलाने के बाद हम पूरे Èलाइंट ͫडवाइस को देख सकते हɇ जो सव[र मशीन कȧ तरह नेटवक[  मɅ 
मौजूद हɇ और एक इंटरफ़ेस Ǒदखाई देता है इसमɅ हमɅ Èलाइंट का नाम देना होता है िजससे 
हमɅ डेटा, टेÈèट फाइल या संदेश भेजना होता है। सारȣ जानकारȣ देने के बाद सɅड बटन पर 
िÈलक करɅ। यǑद Èलाइंट उसी नेटवक[  मɅ मौजूद है, तो एक संदेश Ĥदͧश[त होता है "डेटा 
सफलतापवू[क èथानांतǐरत हो गया है" और एक ĤाÜत ͪवडंो Ǒदखाई देती है। खुले बटन पर 
िÈलक करने पर हम अपना संदेश या फ़ाइल देख सकते हɇ जो सव[र मशीन से èथानांतǐरत हो 
जाती है। इस तरह ǒबना ͩकसी åयवधान के डेटा या सूचना का सफल Ĥसारण होता है। 
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Ǔनçकष[ 

ͧलͨखत सदेंश, ͬचğ, ऑͫडयो िÈलप और ͬचğ आǑद के Ǿप मɅ डेटा का सफल èथानांतरण दो 
या अͬधक उपकरणɉ के बीच हाͧसल ͩकया गया था। हम बस यह कहकर Ǔनçकष[ Ǔनकाल 
सकते हɇ ͩक एडहॉक नेटवक[  कȧ वायरलेस ĤकृǓत इसकȧ सफलता का Ĥमुख कारक है। यह 
अवसंरचना कȧ कम लागत, èथापना मɅ आसानी और दोष सǑहçणुता को स¢म बनाता है, Èयɉͩक 
राउǑटगं åयिÈतगत Ǿप से या तो सीधे या मÚयवतȸ नोɬस का उपयोग करके ͩकया जाता है। 
यह उन िèथǓतयɉ मɅ बहुत उपयोगी है जहां कोई इंटरनेट एÈसेस या बǓुनयादȣ ढांचा उपलÞध 
नहȣं है िजसमɅ आपदा या सैÛय पǐरǺæय या कम ǒबजलȣ का Ĥयोग करने वाले वायरलेस सɅसर 
नेटवक[  शाͧमल हɇ। 

 

ͬचğ 1, 2 व 3: Èलाइंट का नाम दज[ करने, सÛदेश ͧलखने और Ĥेͪषत करने तथा सूचीबɮध सभी जुड़े हुए भोÈता 

  

 

ͬचğ 4: सव[र साइड इंटरफ़ेस 
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ͬचğ 5: Èलाइंट को भेजी जाने वालȣ फाइलɉ को Ħाउज़ करने के ͧलए Ĥोसेस 

 

ͬचğ  6: सव[र ɮवारा सफलतापवू[क डेटा Ĥसारण 

सीमाए ंऔर भͪवçय के साधन 

सुर¢ा कȧ कमी Ĥमुख समèया है 

•  यह बǓुनयादȣ ढाँचा कम नेटवक[  संरͬचत नेटवक[  कȧ तुलना मɅ धीमा चलता है 

•  ͧसÊनल èĚɅथ कȧ मॉǓनटǐरंग संभव नहȣं है 

•  नए Ĥोटोकॉल तैयार करके सुर¢ा मɅ सुधार संभव हो सकता है 

•  सेवा आवæयकताओं कȧ गुणवƣा को नए Ĥोटोकॉल तैयार करके वांǓछत के Ǿप मɅ पूरा 
ͩकया जा सकता है और रेलवे èटेशन, हवाई अɬडे और कई अÛय èथानɉ पर भी वांǓछत 
समाधान का उपयोग ͩकया जा सकता है। 
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रोबोǑटÈस मɅ भारतीय भाषाओं कȧ आवæयकता और अनुĤयोग 
गुंजन पाल,  डॉ. अकुंर दमुका एवं डॉ. Ĥीती ͧमĮा 

Ēाͩफ़क एरा डीàड ͪविæवधालय, देहरादनू, उƣराखंड, भारत  
 

सार  
ͪव£ान और Ĥौɮयोͬगकȧ आधुǓनक जीवन मɅ मह×वपूण[ भूͧमका Ǔनभाते हɇ और मानव सßयता 
को अ×यͬधक Ĥभाͪवत करते हɇ। रोबोǑटÈस पर लागू कृǒğम मेधा (आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस) 
(AI) का उɮदेæय मशीनɉ का काय[ करने कȧ ¢मता जैसे तक[ , योजना, सीखने और धारणा 
का उपलÞध कराना है। रोबोǑटÈस के ¢ेğ मɅ लचीलापन और तेजी से आगे बढ़ने के ͧलए 
आम हो गया है, कठोर मशीनɉ कȧ सीखने कȧ ¢मता मɅ वɮृͬध। वत[मान एआई Ĥौɮयोͬगͩकयɉ 
का उपयोग ऑनलाइन मɅ ͩकया जाता है ͪव£ापन, Ĝाइͪवगं, ͪवमानन, ͬचͩक×सा और 
åयिÈतगत सहायता छͪव सुधारने मɅ ͩकया जाता है। रोबोǑटÈस के ¢ेğ मɅ महान उपलिÞधयɉ 
और ĤगǓत के बाबजूद रोबोटɉ को मनुçय कȧ ¢मताओं से मेल खान ेके ͧलए अͬधक से 
अͬधक पǐरçकृत बनाने का Ǔनरंतर Ĥयास ͩकया जा रहा है। और यहां तक ͩक उÛहɅ पार भी 
कर गए हɇ ͩफर भी एक बहुत हȣ व£ैाǓनक और ताͩक[ क Ǻिçटकोण से रोबोट मनुçय के 
Ïयादा करȣब नहȣं हो सका है इसका एक मुÉय कारण रोबोट और इंसानɉ के बीच भाषाई 
अवरोध है। इस पेपर मɅ रोबोǑटÈस और AI के ¢ेğ के उभरते ǽझानɉ, अंतरराçĚȣय èतर 
पर रोबोǑटÈस का Ĥभाव भारत मɅ AI और रोबोǑटÈस का भͪवçय और भारत मɅ भाषाई 
अवरोध के कारण चुनौǓतयाँ कȧ चचा[ है। 
 
कंुजी शÞद:  आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस, रोबोǑटÈस, कàयुǓनकेशन बैǐरयर, भारतीय भाषाए,ँ अनुसंधान, MEISTeR 

 
पǐरचय 
ͪव£ान और Ĥौɮयोͬगकȧ आधुǓनक जीवन मɅ मह×वपूण[ भूͧमका Ǔनभाते हɇ और मानव सßयता 
को अ×यͬधक Ĥभाͪवत करते हɇ। व£ैाǓनक ĐाǓंतयɉ न े20वी ंशताÞदȣ कȧ गǓत को पकड़ते हुए 

21वीं शताÞदȣ मɅ और तेजी से उÛनत पǐरवत[न ͩकए हɇ। हमने नई सदȣ मɅ नए तरȣकɉ से Ĥवेश ͩकया 
है और लोगɉ कȧ भलाई के ͧलए सभी åयवèथाएं कȧ हɇ। मानवता पर ͪव£ान और Ĥौɮयोͬगकȧ 
का Ĥभाव Ǒदन-ĤǓतǑदन तेजी से बढ़ रहा है। तकनीक के ͪववेकपूण[ उपयोग ने हमारे पया[वरण 
और मानवता पर सकारा×मक Ĥभाव डाला है, चाहे वह अटंाक[ Ǒटका कȧ ठंडी गुफाओं कȧ या एक 
नए Ēह कȧ खोज कर रहा हो िजसमɅ रहन ेवाले जीवɉ, ͪव£ान और Ĥौɮयोͬगकȧ के अिèत×व 
के ͧलए आदश[ िèथǓतयाँ संभव हो गई हɉ। 
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ͪव£ान और Ĥौɮयोͬगकȧ के सबसे लोकͪĤय उभरते ¢ेğɉ मɅ से एक रोबोǑटÈस है। रोबोǑटÈस 
कृǒğम मेधा (आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस) मɅ एक डोमेन है जो बɮुͬधमान और कुशल रोबोट बनान े
के अÚययन स ेसंबंͬधत है जो ͪ वɮयुत इंजीǓनयरȣ इंजीǓनयǐरगं, याǒंğकȧ (मैकेǓनकल) इंजीǓनयǐरगं 
और (संगणक) ͪव£ान (कंÜयूटर साइंस) जैसे ¢ेğɉ मɅ ͫडजाइन, Ǔनमा[ण और रोबोट के अनुĤयोग 

स ेसंबंͬधत है [2]।  
 

रोबोǑटÈस पर लागू कृǒğम मेधा (ए.आई.) का उɮदेæय तक[ , तक[ -योजना, सीखने और धारणा 
जसैे काय[ करने कȧ ¢मता देन ेवालȣ मशीनɅ Ĥदान करना है। ए.आई. रोबोǑटÈस के ¢ेğ मɅ तेजी 
स ेĤचͧलत हो रहा है और यह मशीनɉ कȧ अͬधगम ¢मता और नàयता मɅ वɮृͬध कर रहा है। मशीनɉ। 
वत[मान ए.आई. Ĥौɮयोͬगͩकयɉ का उपयोग ऑनलाइन ͪव£ापन, Ĝाइͪवगं, ͪवमानन, ͬचͩक×सा 
और åयिÈतगत छͪव सुधरने मɅ सहायक होता है।  
 
इसका अÛय अनुĤयोग èव-चाͧलत कार हɇ िजसमɅ एक èवचाͧलत èटȣयǐरगं Ĥणालȣ होती है। 
िजÛहɅ èवायƣ कारɉ के Ǿप मɅ भी जाना जाता है, रोबोट बाहरȣ अंतǐर¢ ͧमɪटȣ, रोबोǑटÈस और 
ए.आई. कȧ खोज के ͧलए भी उपयोग ͩकए जात ेहɇ, जो उɮयोगɉ मɅ ͪवǓनमा[ण ĤͩĐया मɅ भी 
Ĥयोग ͩकये जाते हɇ। रोबोट का उपयोग करते हुए यɮुध मɅ सेना एक तेजी से बढ़ती अवधारणा है 
और मह×वपूण[ पǐरिèथǓतयɉ मɅ उनका उपयोग करने के उनके कई फायदे होते हɇ। मनçुय के 
ͪवपरȣत रोबोट डरते नहȣं हɇ, व ेथकते नहȣं हɇ, व ेयɮुध, द¢ता और पǐरशुɮधता के दौरान अपन े
दोèतɉ स ेबात नहȣं करत ेहɇ। एक Ǔनयͧमत मनçुय कȧ तुलना मɅ बहुत अͬधक सͩĐय है। युɮध 
के अलावा रोबोट का Ĥयोग बɮुͬधमान घरेल ूउपकरणɉ मɅ भी होता है। इस 21 वीं सदȣ मɅ कोई 
भी अपन ेजीवन कȧ कãपना ǒबना वॉͧशगं मशीन और गीजर जैसे सामाÛय घरेल ूउपकरण (बेͧ सक 
होम एÜलायंस) के नहȣं कर सकता है, हालांͩक रोबोट इन बǓुनयादȣ कायɟ से कहȣं अͬधक स¢म 
हɇ, उदाहरण के ͧलए दरवाजे और ͨखड़ͩकयां अपने आप खुल सकती हɇ और Ĥकाश åयवèथा 
और एयर कंडीशǓनगं जैसे उपकरण èवचाͧलत Ǿप स ेसͩĐय या ǓनिçĐय हो सकते हɇ। रोबोट 
का उपयोग काया[लयɉ, घरɉ कȧ सुर¢ा और Ǔनगरानी मɅ सुधार के ͧलए भी ͩकया जा सकता 
है। उɮयोग और कारखाने कुछ èथान हɇ िजनमɅ उÍच-èतरȣय पǐरशुɮधता के साथ काय[ को 
Ĥभावी तरȣके से पूरा करन ेके ͧलए इनका åयापक उपयोग होता है। रोबोǑटक हͬथयार उÍच 
सटȣकता के साथ वेिãडगं, कǑटगं, ͧलिÝटंग, सॉǑटɍग और झुकने जैसे कई कायɟ को करन ेमɅ 
स¢म हɇ। 
 

रोबोǑटÈस के ¢ेğ मɅ महान उपलिÞधयɉ और ĤगǓत के बावजूद रोबोटɉ को मनुçय कȧ ¢मताओ ं
स ेमेल खाने के ͧलए अͬधक स ेअͬधक पǐरçकृत बनाने के Ǔनरंतर Ĥयास हो रहे हɇ और यहां 
तक ͩक उÛहɅ पार कर गए, ͩफर भी एक बहुत हȣ व£ैाǓनक और ताͩक[ क Ǻिçटकोण से, रोबोट 
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इन तक ͪवकͧसत हुए इंसानɉ के Ïयादा करȣब नहȣं होते हɇ और इसका एक मÉुय कारण रोबोट 
और इंसानɉ के बीच का भाषाई अवरोध है। 
 
हालांͩक रोबोट Ĥाͨणजगत के Ǒदन-ĤǓतǑदन के काय[ को आसान और कुशल बनाने मɅ मदद करत े
हɇ लेͩकन इस अɮभुत तकनीक का लाभ केवल उन लोगɉ को हȣ ͧमल सकता है जो सा¢र हɇ। 
दǓुनया मɅ लगभग 750 ͧमͧलयन वयèक अनपढ़ हɇ और रोबोट के साथ संवाद करने मɅ असमथ[ 
हɇ Èयɉͩक व ेअĒंेजी या ͩकसी अÛय भाषा को पढ़ या ͧलख नहȣं सकते हɇ। 
 

यह भाषाई अवरोध मानवता को रोबोट और एआई के लाभ उठाने से रोकता है Èयɉͩक व ेउनके 
साथ Ĥभावी ढंग स ेसंवाद करने मɅ असमथ[ हɇ। एक उदाहरण के Ǿप मɅ ͩकसान अभी भी कृͪष 
के ͧलए पारंपǐरक साधनɉ पर Ǔनभ[र है जबͩक कृͪष मɅ रोबोǑटÈस और ए.आई. के कुशल उपयोग 
भी हɇ। 
 

कृͪष मɅ रोबोट ͩकसानɉ के ͧलए बार-बार ͩकये जाने वाले उबाऊ और नीरस कायɟ को èवचाͧलत 
करत ेहɇ, िजससे उÛहɅ समĒ उ×पादन पैदावार मɅ सुधार करने पर अͬधक Úयान कɅ Ǒġत करन े
का समय ͧमलता है। कृͪष मɅ सबस ेसधारण रोबोट Ǔनàन कायɟ के ͧलए उपयोग ͩकया जाता है: 
 
•  कटाई और समाहरण (हावȶिèटंग और ͪपͩकंग) 
•  खरपतवार Ǔनयंğण 
•  èवायƣ घास काटना, छंटाई, बीजाई, Ǔछड़काव और ͬथǓनगं 
•  ल¢ण ĤǾप  
•  छंटाई और पैͩ कंग 
•  उपयोͬगता मंच 
 

कटाई और समाहरण कृͪष मɅ सबसे लोकͪĤय रोबोट अनुĤयोगɉ मɅ स ेएक है। सटȣकता और 
गǓत के कारण रोबोट पैदावार को बढ़ाने, सुधारने और खालȣ èथान मɅ छोड़े जा रहे फसलɉ से कचरे 
को कम करने के ͧलए ĤाÜत कर सकते हɇ। रोबोट और एआई का उपयोग ¢ेğ के उ×पादन का 
ͪवèतार कर सकता है जो अंततः मानवता को हमारे समाज के ͪपछड़े ¢ेğɉ मɅ भोजन कȧ कमी 
स ेलड़ने मɅ मदद करेगा। हालांͩक, एक ͩकसान कृͪष ¢ेğ मɅ रोबोǑटÈस और एआई के इन सभी 
लाभɉ का उपयोग करने मɅ स¢म होगा। यǑद वह रोबोट के साथ संवाद करने मɅ स¢म है। 
कृͪष रोबोटɉ और ͩकसानɉ के बीच यह संचार बाधा मानवता के ͧलए पया[Üत ͪवकास ĤाÜत 
करने के ͧलए एक ͪवशाल बाधा है। यह संचार अवरोध रोबोट बनाकर काफȧ कम ͩकया जा 
सकता है जो ¢ेğीय भाषाओं मɅ ͩकसानɉ के साथ संवाद कर सकता है। ¢ेğीय भाषा मɅ अपन े
इंटरफ़ेस का Ǔनमा[ण करन ेवाले अनपढ़ ͩकसानɉ को Ĥभावी ढंग से उनसे संवाद करने और इस 
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अɮभुत तकनीक के लाभɉ का उपयोग करन ेमɅ मदद करɅगे। कृͪष रोबोट और ͩकसानɉ के बीच 
संचार बाधा कȧ समèया भारतीय ͩकसानɉ को भी Ĥभाͪवत करती है। सßयता कȧ उÛनǓत कृͪष 
स ेǓनकटता स ेसंबंͬधत है जो भूख को ͧमटाने के ͧलए भोजन का उ×पादन करती है। भारत 
मɅ, लगभग 276 ͧमͧलयन लोग गरȣबी रेखा के नीचे रह रहे हɇ। इसͧलए, बढ़ȣ हुई खाɮय 
उ×पादन को अगलȣ सदȣ मɅ Ǔतगुने खाɮय उ×पादन का लêय बनाना चाǑहए। हालाँͩक, वत[मान 
मɅ उपलÞध उपकरणɉ और Ĥौɮयोͬगकȧ के साथ, इस जबरदèत काय[ को ĤाÜत करना काफȧ 
असंभव है, लेͩकन कृͪष रोबोटɉ कȧ मदद से, हम भोजन कȧ कमी कȧ समèया को ͧमटा सकते 
हɇ। इसी तरह के लघ ुउɮयोग और मÚयम èतर के उɮयोग: नेपͩकन, ऊतक, चॉकलेट, टूथͪपक, 
पानी कȧ बोतलɅ, छोटे ͨखलौने, कागज और कलम को रोबोǑटÈस और एआई कȧ भागीदारȣ से 
बहुत लाभ होगा। ये उɮयोग भारत के सामािजक और आͬथ[क ͪवकास मɅ मह×वपूण[ भूͧ मका 
Ǔनभात ेहɇ और रोबोǑटÈस और ए.आई. के उपयोग से ये उɮयोग तेजी से ͪवकͧसत हɉगे। 
 

इस शोधपğ का उɮदेæय Ǔनàनानुसार Ĥèतुत ͩकया गया है: 
 
• रोबोǑटÈस और एआई के ¢ेğ मɅ उभरते ǽझान। 
• अतंरराçĚȣय èतर पर रोबोǑटÈस का Ĥभाव। 
• भारत मɅ रोबोǑटÈस और एआई का भͪवçय का दायरा। 
• रोबोǑटÈस मɅ भारतीय भाषाओं कȧ आवæयकता। 

 
ͬचğ 1: ए.आई. और रोबोट का अनुĤयोग 
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अतंरराçĚȣय èतर पर रोबोǑटÈस और एआई का Ĥभाव 
 

रोबोǑटÈस Ĥौɮयोͬगͩकयɉ मɅ रोबोǑटÈस और एआई ͪवशेष£ èवचाͧलत, बुɮͬधमान मशीनɉ को 
बनाने के ͧ लए ͪ वɮयुत और याǒंğक इंजीǓनयǐरगं के साथ कंÜयूटर ͪ व£ान को जोड़ते हɇ। रोबोǑटÈस 
Ĥौɮयोͬगͩकयɉ मɅ रोबोट और अÛय बɮुͬधमान मशीनɉ को ͫडजाइन करन,े बनाने और बनाए 
रखने के ͧलए आवæयक सभी ĤͩĐयाए ंशाͧमल हɇ। रोबोट जǑटल, बɮुͬधमान ͧसèटम हɇ िजनका 
उपयोग Ĥ×य¢ मानव हèत¢ेप के ǒबना पायलटɉ और पɇतरेबाज़ी अतंǐर¢ यान कȧ सहायता के 
ͧलए ͩकया जाता है। वे भी सामाÛय èवचाͧलत Ĥणालȣ हɇ जो हमारे कारखानɉ और रोजमरा[ कȧ 
िजंदगी को भरते हɇ। 
 
रोबोǑटÈस अनुĤयोगɉ कȧ इस ͪवͪवधता के कारण, इस ¢ेğ मɅ पेशेवर र¢ा और एयरोèपेस 
उɮयोगɉ मɅ ͪवǓनमा[ण और ͫडजाइन के ¢ेğ मɅ ͪवͧभÛन Ĥकार के काम करते हɇ। इन उɮयोगɉ 
के भीतर, रोबोǑटÈस Ĥौɮयोͬगͩकयɉ मɅ Ĥͧश¢ण के साथ कͧम[यɉ के ͧलए दो मुÉय भूͧ मकाएं 
हɇ। रोबोǑटÈस Įͧमकɉ को रोबोǑटÈस इंजीǓनयरɉ और रोबोǑटÈस तकनीͧशयनɉ मɅ ͪवभािजत 
ͩकया जा सकता है। रोबोǑटÈस इंजीǓनयर नई रोबोǑटÈस Ĥणालȣ ͪ वकͧसत करने और समकालȣन 
मांगɉ को पूरा करने के ͧलए पुराने लोगɉ को अपĒेड करने के ͧलए िजàमेदार हɇ। दसूरȣ ओर, 
तकनीͧशयन पहले से मौजदू रोबोǑटÈस तकनीक को बनाए रखते हɇ और उसकȧ मरàमत करते 
हɇ। 
 
रोबोǑटÈस न केवल समÛवायोजन या मरàमत जसैे Ǔनयͧमत कायɟ के साथ मनçुयɉ कȧ सहायता 
कर सकते हɇ, बिãक रोबोट ऐसे वातावरण मɅ अÛवेषण भी कर सकते हɇ जो ͩक मानव आसानी 
स ेनहȣं कर सकते हɇ, जैसे ͩक पानी के नीचे या काफȧ अͬधक ऊंचाई पर। रोबोǑटक सज[रȣ मɅ 
बहुत छोटे चीरɉ के माÚयम से बेहद-सटȣक ĤͩĐयाए ंकरते हɇ, जǑटल काम भी करते हɇ जो मनçुय 

èवयं करने मɅ असमथ[ हɇ। फȧãड रोबोǑटÈस मɅ असंगǑठत वातावरण वाले देहाती और ĤाकृǓतक 
सǑेटÊंस मɅ रोबोट का उपयोग शाͧमल है। रोबोǑटÈस मɅ ऐसी तकनीक भी है जो सेना कȧ 
सहायता कर सकती है। उदाहरण के ͧलए, एक रोबोट जो सǓैनकɉ को खतरे मɅ डाले ǒबना Ǻæय 
वातावरण डेटा वापस लाने के ͧलए ͪवͧशçट वातावरण और ¢ेğɉ मɅ याğा कर सकता है । कुछ 
सÛैय रोबोटɉ के पास गोला-बाǾद और फायǐरगं ¢मताए ंभी हɇ जो दæुमन के Ǒठकानɉ के 
ͨखलाफ इèतेमाल करने के ͧलए उपयुÈत हɇ। सÛैय रोबोट ÚवǓन का पता लगाने के साथ – 
साथ लेजर के साथ सिÛनपास[  का भी पता लगा सकते हɇ और उन सिÛनपास[ को लͯ¢त कर 
सकते हɇ जो रोबोट को ख×म करन ेकȧ कोͧशश कर सकते हɇ। 
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भारत इंडो-ऑèĚेͧलयन Üलेट के उƣरȣ भाग, इंͫडयन Üलेट पर िèथत है, िजसकȧ महाɮवीपीय 
परत भारतीय उपमहाɮवीप बनाती है। यह देश भूमÚय रेखा के उƣर मɅ 8° 04' स े37° 06' 
उƣरȣ अ¢ांश और 68° 07' स े97° 25' पूवȸ देशांतर के बीच िèथत है। यह दǓुनया का सातवा ँ
सबस ेबड़ा देश है, िजसका कुल ¢ेğफल 3,287,263 वग[ ͩकलोमीटर (1,26,219 वग[ मील) है। 
भारत उƣर से दͯ¢ण तक 3,214 ͩकमी (1,997 मील) और पूव[ से पिæचम तक 2,933 ͩकमी 
(1,822 मील) है। इसमɅ 15,200 ͩकमी (9,445 मील) का लɇड ĥंǑटयर और 7,516.6 ͩकमी 
(4,671 मील) का तट है। 
 
सूचना Ĥौɮयोͬगकȧ और सूचना Ĥौɮयोͬगकȧ स¢म सेवा (आईटȣ) ¢ेğ एक ऐसा ¢ेğ है जो तेजी 
स ेͪवकͧसत हो रहा है और भारतीय åयापार मानकɉ के आकार को बदल रहा है। इस ¢ेğ मɅ 
सॉÝटवेयर ͪवकास, परामश[, सॉÝटवेयर Ĥबंधन, ऑनलाइन सेवाएं और åयवसाय ĤͩĐया 
आउटसोͧसɍग (बीपीओ) शाͧमल हɇ। 
 

टाइàस ऑफ़ इंͫडया के एक लेख के अनुसार, भारत का उदारȣकरण उसके आईटȣ उɮयोग के 
कारण संभव हुआ। 1990 के दशक मɅ, लगभग 5,000 कम[चाǐरयɉ तथा  100 ͧमͧलयन डॉलर 
के Ǔनया[त के साथ इस उɮयोग कȧ शǽुआत हुई। अब यह वैिæवक èतर पर पनप रहा एक ऐसा 
उɮयोग है िजसका भारत तथा ͪवæव èतर पर आईटȣ Ǔनया[त अब लगभग 70 ǒबͧलयन डॉलर 
का है। 
 
भारत मɅ रोबोǑटÈस का èकोप 
परमाण ुऊजा[, अतंǐर¢, धातु, वèğ, मोटर वाहन और ͪवǓनमा[ण उɮयोगɉ जैस े¢ेğɉ मɅ रोबोट 
और एआई तकनीकɉ का बड़े पैमाने पर उपयोग ͩकया जाता है। इसके अलावा, भारत मɅ 
èवाèØय ¢ेğ न ेऑपरेशन ͬथएटरɉ और यहां तक ͩक पुनवा[स कɅ ġɉ मɅ åयापक Ǿप स ेजीवन 
कȧ गुणवƣा बढ़ाने के ͧलए रोबोट तकनीक का उपयोग शǾु ͩकया है। रोबोǑटÈस एक उभरता 
हुआ ¢ेğ साǒबत हुआ है और हाल के Ǒदनɉ मɅ कई नए राèत ेखुल गए हɇ। कई ͪवशेष£ɉ का 
मानना है ͩक रोबोǑटÈस औɮयोͬगक èवचालन के ͧलए सबसे उपयुÈत है िजसमɅ ͪवǓनमा[ण, 
पैकेिजंग और संयोजन शाͧमल हɇ। वाèतव मɅ, रोबोǑटÈस और ऑटोमेशन मɅ औɮयोͬगक पǐरǺæय 
मɅ ĐाǓंत लाने कȧ ¢मता है, जो कंÜयूटर ͧसèटम ɮवारा दȣ जा रहȣ सेवाओं और अÛय ¢ेğɉ मɅ 
लाए गए पǐरणाम के समान होने का भरोसा देता है। èवचालन ¢ेğ मɅ रोबोǑटÈस ने उ×पादकता, 
सुर¢ा के साथ-साथ अǓंतम उ×पाद कȧ गुणवƣा मɅ सुधार ͩकया है, जबͩक मानव ऑपरेटरɉ को 
अͬधक मूãय वͬध[त भूͧ मकाएं लेने कȧ अनुमǓत दȣ है। 
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रोबोǑटÈस मÉुय Ǿप से ͪवǓनमा[ण, दवा, पैकेिजंग, एफएमसीजी और Ǔनरȣ¢ण जैस ेउɮयोगɉ 
पर कÞजा कर रहा है। अÛय आशावान ¢ेğɉ मɅ ͧश¢ा और र¢ा शाͧमल हɇ। इसमɅ कोई संदेह 
नहȣं है ͩक रोबोǑटÈस Ĥौɮयोͬगͩकयां उɮयोगɉ मɅ इस Ĥकार के पǐरवत[न कर रहȣ हɇ ͩक व ेउनमे 

पहंुचन ेसे पहले काफȧ पǐरवत[न हो चुके होते हɇ। ͪवशेष£ɉ का मानना है ͩक Ǔनकट भͪवçय मɅ 
रोबोǑटÈस ͪवͧभÛन ¢ेğɉ का एक अǓनवाय[ पहलू बन जाएगा। अÛय तकनीकɉ कȧ तरह, 
रोबोǑटÈस तकनीक को अपनाना धीरे-धीरे बढ़ रहा है। उɮयोगɉ कȧ एक ͪवèततृ Įृंखला मɅ 
रोबोǑटÈस Ĥौɮयोͬगकȧ कȧ बढ़ती मांग से संकेत ͧमलता है ͩक बहुत बड़े अवसर हɉगे और 
इसͧलए रोबोǑटÈस Ĥौɮयोͬगकȧ को अपनाने कȧ उÍच दर होगी। इस बात स ेकोई इनकार नहȣं 
है ͩक उɮयोगɉ मɅ िजस तरह स ेकाम ͩकया जा रहा है, उसमɅ बदलाव के ͧलए रोबोǑटक तकनीकɅ  
पूरȣ तरह से तैयार हɇ। रोबोǑटÈस तेजी स ेभारत मɅ औɮयोͬगक ¢ेğ मɅ Ĥवेश कर रहा है, लेͩकन 
यह èवाभाͪवक है ͩक इस बढ़त ेऔर रोमांचक ¢ेğ मɅ Ĥवेश करने कȧ इÍछा रखने वाले लोगɉ 
के ͧलए बहुत सारे रोजगार और उɮयͧमता के अवसर खुल रहे हɇ। 
इस तØय स ेकोई इनकार नहȣं करता ͩक भारत के सामन े ऐसी कई चुनौǓतयां हɇ िजÛहɅ 
रोबोǑटÈस को वांǓछत ऊंचाई तक पहंुचाने के ͧलए दरू करना पड़ेगा। सबस ेबड़ी चुनौǓतयɉ मɅ 
स ेएक है ͩक रोबोट के Ǔनमा[ण के ͧलए हाड[वेयर और अÛय इलेÈĚॉǓनक उपकरणɉ कȧ खरȣद। 
इसे नवोǑदत उɮयͧमयɉ के ͧलए एक सुनहरे  अवसर के Ǿप मɅ देखा जा सकता है, जो ऐसे 
åयवसायɉ को èथाͪपत करने के ͧलए है जो रोबोǑटÈस मɅ Ĥयोग होन ेवाल ेमौजूदा और आगामी 
कंपǓनयɉ के ͧलए "मेड इन इंͫडया" घटकɉ और हाड[वेयर कȧ आपूǓत[ कर सकते हɇ। भारत मɅ 
रोबोǑटÈस का भͪवçय Ǔनिæचत Ǿप से उÏÏवल और आशाजनक है। 
 
एक और चुनौती है ͩक भारत मɅ रोबोǑटÈस और ए.आई. के ͪवèतार के ͧलए भाषीय बाधा है। 
भारतीय संͪवधान कȧ आठवीं अनुसूची मɅ 22 भाषाओं को सूचीबɮध ͩकया गया है, िजÛहɅ 
अनुसूͬचत भाषाओं के Ǿप मɅ संदͧभ[त ͩकया गया है और माÛयता, िèथǓत और आͬधकाǐरक 
Ĥो×साहन Ǒदया गया है। भारतीय आबादȣ का केवल 10% अंĒेजी भाषा से पǐरͬचत है और 
लगभग सभी रोबोट अनुĤयोग ͫडवाइस इंटरफेस अंĒेजी भाषा मɅ बने हɇ जो हमारȣ 90% आबादȣ 
को इस अɮभुत तकनीक का उपयोग करने के ͧलए ĤǓतबंͬधत करते हɇ। ¢ेğीय भाषा मɅ इंटरफेस 
के साथ रोबोट ͪवकͧसत करने से ͪपछड़े और Ēामीण ¢ेğɉ के लोगɉ को एआई और रोबोǑटÈस 
के लाभɉ का पता लगाने मɅ मदद ͧमलेगी। भारतीय ¢ेğीय भाषा मɅ इंटरफेस वाले रोबोट भारत 
मɅ आͬथ[क ͪवकास पर भारȣ Ĥभाव डाल सकते हɇ।  ¢ेğीय भाषा मɅ इंटरफेस वाले रोबोट भारत 
के ͩकसानɉ को कई पहलुओं मɅ मदद कर सकते हɇ। भारत के रिजèĚार जनरल और जनगणना 
ǐरपोट[ 2011 के अनुसार, भारत कȧ कुल ͩकसान या कृषक जनसÉंया 118.7 ͧमͧलयन (2011) 
और 144.3 ͧमͧलयन कृͪष Įͧमक / मजदरू हɇ, िजनमɅ कुल Ēामीण आबादȣ का 31.55% 
शाͧमल है। 
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• सɇपͧलगं रोबोǑटÈस और ए.आई. कृͪष  ͩकसानɉ के अǽͬचकर, ĮमसाÚय और अद¢ कायɟ 
को èवचाͧलत कर देगी, िजससे उÛहɅ समĒ समय पैदावार मɅ सुधार करने पर अͬधक 
Úयान कɅ Ǒġत करन ेको  ͧमलेगा । रोबोट ͩकसानɉ का पता लगाने मɅ मदद करɅगे ͩक ͩकस 
कȧट न ेउनकȧ फसलɉ पर हमला ͩकया है और कȧटनाशक को मारने के ͧलए आवæयक 
कȧटनाशक या कȧटनाशक कȧ उͬचत माğा Èया है। ͩकसानɉ को यह Ǔनधा[ǐरत करन ेमɅ 
भी मदद कर सकता है ͩक उनकȧ फसल मɅ ͩकस खǓनज कȧ कमी है, ताͩक वे अपनी 
फसल मɅ उͬचत खाद और उव[रक डाल सकɅ । कृͪष ¢ेğɉ मɅ एक रोबोट ɮवारा कȧ गई 
कटाई और ͪपͩकंग ĤͩĐया सटȣकता और गǓत को बढ़ाएगी और खेत मɅ छोड़ी जाने वालȣ 
फसलɉ से कचरे को कम करेगी। 

 
• रोबोट और ए.आई. का उपयोग दरूèथ ¢ेğ के लोगɉ को ͬचͩक×सा सेवाएं Ĥदान करन ेके 

ͧलए भी ͩकया जा सकता है जहां जलवायु कȧ िèथǓत बǓुनयादȣ èवाèØय सेवाएं Ĥदान 
करन ेके ͧ लए एक बाधा है। Ēामीण ¢ेğɉ के अलावा, रोबोट का उपयोग अͬधक पǐरशुɮधता 
के साथ एक मह×वपूण[ संचालन करने के ͧलए ͩकया जा सकता है। रोबोट और ए.आई. 
उन जगहɉ पर आग को बुझाने मɅ मदद कर सकता है जो मानव के ͧलए दगु[म हɇ। 

 
• सरकारȣ ͪवभाग और साव[जǓनक ¢ेğ जैसे ǐरज़व[ बɇक ऑफ़ इंͫडया, एयरपोट[ अथॉǐरटȣ 

ऑफ़ इंͫडया काम के कुशल संचालन के ͧलए पूरȣ तरह से èवचाͧलत रोबोट के साथ 
Ēाउंड हɇडͧलगं èटाफ को बदलने के ͧलए रोबोǑटÈस का उपयोग कर सकते हɇ। 

 
• औɮयोͬगक ĐाǓंत ने रोबोǑटÈस का नेत×ृव ͩकया और èवचालन ͪवǓनमा[ण का सबस े

मह×वपूण[ Ǒहèसा बन गया। रोबोǑटक भुजाए ंजो कई कायɟ को करन ेमɅ स¢म हɇ जैसे 
ͩक वेिãडगं, कǑटगं, ͧलिÝटंग और सॉǑटɍग। यह अͬधक कुशल तरȣके स ेहोता है जसैे ͩक 
यह वत[मान मानवकृत धीमी तकनीक के साथ ͩकया गया है। 

 
• चालकɉ के Ǿप मɅ रोबोट का उपयोग दघु[टनाओ ंकȧ सÉंया को कम कर सकता है। सेलफोन 

के उपयोग के कारण गाड़ी चलाते समय कȧ असावधानी कई Ĝाइवरɉ कȧ जान लेती है। 
åयावसाǓयक Ěक Ĝाइवर जो मोबाइल पर टाइप करत ेहɇ और Ĝाइव करते हɇ उनकȧ दËुटना 
कȧ आशंका ऐसा न करन ेवालɉ स े२३ गुना अͬधक होती है।  हालांͩक, रोबोट का उपयोग इस 
तरह कȧ दघु[टना को रोका जा सकता है। 
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• सभी ई-गवनɏस पोट[ल केवल अĒंेजी या Ǒहदंȣ भाषा मɅ मह×वपूण[ नोǑटस और पǐरपğ 
ͪवतǐरत करते हɇ, हालांͩक भारतीय आबादȣ का एक बड़ा Ǒहèसा है जो न तो Ǒहदंȣ भाषा 
और न हȣ अĒंेजी भाषा को समझता है, लोगɉ को न केवल ͪवͧभÛन भाषाओं और बोͧलयɉ 
मɅ शÞद ͪवधा मɅ ͪवतǐरत ͩकया जाना चाǑहए, बिãक वाक् ͪवधा मɅ भी, यहȣ Ēामीण भारत 
मɅ सामािजक और ͫडिजटल समावेश सǓुनिæचत करन ेका एकमाğ तरȣका है, जहां हम 
सभी जानते हɇ ͩक अͧश¢ा भारतीय समाज मɅ एक कमी है। भारत मɅ Ǔनर¢रता एक 
ऐसी समèया है िजसके साथ जǑटल आयाम जड़ुे हुए हɇ। यह देश मɅ मौजूद ͪवͧभÛन Ĥकार 
कȧ ͪवषमताओं और ͪवशेषाͬधकारɉ से जुड़ा है। यह सुǓनिæचत करन ेके ͧलए ͩक राÏय के 

सभी लोगɉ को सभी डोमेन के सभी समाचार सहȣ और यथाशीē ͧ मलɅ इसके ͧलए रोबोǑटÈस और 
कृǒğम मधेा का Ĥयोग ͩकया जा सकता  है।  

 

मामले का अÚययन: MEISTeR 

ͧम×सǒुबशी हेवी इंडèĚȣज़ ͧ लͧमटेड (MHI) न े"MEISTeR (मेनटेनɅस इिÈवपमɅट इंटȣĒेटेड ͧ सèटम 
ऑफ टेलȣकॉīोल रोबोट)" का एक Ĥोटोटाइप ͪवकͧसत ͩकया है, जो दो-सशèğ जापानी रोबोट 
को आपदा-बचाव के बाद बचाव और ǐरकवरȣ के काम मɅ सहायता के ͧलए है। लाइǑटगं-ɬयूटȣ 
के दौरान गंभीर Ǿप स ेदघु[टना Ēèत मनुçयɉ के ͧलए दगु[म ¢ेğɉ मɅ काय[ करन ेके ͧलए है। अपन े
हͬथयारɉ के अटैचमɅट टूãस को एडजèट करके, रोबोट ͪवͧभÛन कायɟ जैसे ऑÞजÈेɪस को 
Ěासंपोट[ करना, ͫĜͧलगं करना और वाãव को खोलना / बंद करना ǓनçपाǑदत कर सकता है। 
आगे MHI आग ेके सुधार के ͧलए लêय करेगा और संकट Ĥबंधन मɅ रोबोट के सव[åयापी 
अनुĤयोगɉ के ͧलए बाजार का पता लगाएगा। 
 
MEISTeR को MHI ɮवारा उस समय जापान परमाणु ऊजा[ एजɅसी (जापान एटॉͧमक एनजȸ 
ǐरसच[ इंèटȣɪयूट) को ͪवतǐरत ͩकए गए RaBOT (रेͫडएशन-Ĥूफ रोबोट) के आधार पर ͪवकͧसत 
ͩकया गया था, Èयɉͩक परमाण ुखतरे कȧ ĤǓतͩĐया रोबोट मɅ स ेएक के Ǿप मɅ ͪवकͧसत कȧ 
गई थी जो ͩक दघु[टना के मɮदेनजर परमाण ुɃधन Ĥसèंकरण सुͪ वधा टोकई-मुरा, इबाराकȧ मɅ, 
1999 मɅ ͪवकͧसत हुई थी। एम.एच.आई. ने एम.ए.बी.एस.-डी. आरएबीओटȣ कȧ सहायक रोबोट 
को आगे बढ़ाया। परमाणु ऊजा[ सुͪ वधा के ͧलए जांच और सूचना एकğ करने वाले रोबोट के 
ͪवकास के ͧलए बनाई गई। MEISTeR को टोÈयो इलेिÈĚक पावर कंपनी ɮवारा Ĥशाͧसत 
फुकुͧशमा दाइची ÛयूिÈलयर पावर èटेशनɉ मɅ काम करने के ͧलए स¢म करने के ͧलए ͪवकͧसत 
कȧ गयी। यह एंटȣ-संदषूण उपायɉ, साथ हȣ उÛनत ǐरमोट कंĚोल ¢मता सǑहत ͪवͩकरण सुर¢ा 
Ĥदान करता है। 
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MEISTeR कȧ भुजाए ंअपने 7-अ¢ Ǔनयğंण Ĥणालȣ का उपयोग करने वाले मानव हͬथयारɉ 
कȧ तुलना मɅ मÈुत गǓत का Ĥदश[न कर सकती हɇ, और आवæयक काय[ के अनुसार कई का 
औजार ͧसरे पर बांधे जा सकते हɇ । Ĥ×येक हाथ मɅ कई उपकरणɉ को बधंन से, रोबोट एक 
साथ दो अलग-अलग कायɟ स ेǓनपट सकता है: उदाहरण के ͧलए, ͩकसी वèतु को एक हाथ मɅ 
पकडे हुए, दसूरे काय[ को करना, जैसे ͩक दसूरे हाथ से काटना। Ĥ×येक हाथ 15kg तक वजन 
वालȣ वèतुओं को सहन कर सकता है। 
 

MEISTeR कȧ सामाÛय ͪवͧशçटता           
 

Dimension  ͪवमा length:1,250mm, width:700mm, height:1,300mm 
Weight  भार 440kg 
Moving system  संचलन तंğ Using 4 crawlers 
Moving speed  संचलन गǓत 2km per hour 
Travelling performance   
याğा-Ǔनçपादन 

This robot can climb up to 40-degree angle 
slopes and steps with up to a 220mm gap. 

Communication  संचार Wired and wireless. 
Electric  source वɮैययुत Wired and buttery (go for 2 hours on a single 

charge) 
Robot arms  रोबोट भजुाएं Double arms with 7-axis control system. Each 

arm can carry objects weighing up to 15kg. 
 

कंपनी ने रोबोट कȧ ¢मता का परȣ¢ण अपन ेसदंषूण èतर कȧ जांच करने के ͧलए कंĐȧट कȧ 
दȣवारɉ या Üलेटफामɟ स ेलंबाई मɅ 70 ͧममी के मुÉय नमूनɉ को सुरͯ¢त करन ेके ͧलए उÍच 
जोͨखम वाले ͪवͩकरण èथलɉ पर मापन ेऔर पǐरशोधन का काम रोबोट ऑपरेटरɉ ɮवारा ͩकया 
है, जो रोबोट को ͪवͩकरण जोͨखम से सुरͯ¢त èथान से दरू से Ǔनयǒंğत करते हɇ। व ेरोबोट पर 
èथाͪपत कई कैमरɉ से भेज ेगए ͬचğɉ के माÚयम से रोबोट कȧ गǓत कȧ छानबीन और स×यापन 
करत ेहɇ। 
 
एम.एच.आई. सन 2000 से अǓनवाय[ Ǿप से परमाणु ऊजा[ èटेशनɉ के ͧलए आपदा रोकथाम 
सहायता रोबोट कȧ उÛनǓत मɅ शाͧमल रहा है। इसकȧ उपलिÞधयɉ ने ͪवͧभÛन ͪवषयɉ मɅ संकट 
Ĥबंधन कͧम[यɉ का Úयान आकͪष[त ͩकया है, िजसमɅ कɅ ġȣय और èथानीय अͬधकाǐरयɉ दोनɉ के 
ĤǓतǓनͬधयɉ के साथ-साथ Ǔनजी कंपǓनयां भी शाͧमल हɇ। 
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इसके पæचात,् फुकुͧशमा परमाणु ऊजा[ èटेशनɉ पर अपने संभाͪवत उपयोग को बढ़ावा देने के 
अलावा, एम.एच.आई. नए कायɟ को करन ेके ͧलए और बेहतर औजार ͪवकͧसत करना जारȣ 
रखेगा। एक खोज मɅ MEISTeR के संभाͪवत अनुĤयोग ¢ेğɉ का ͪवèतार करने के ͧलए न 
केवल जापान बिãक दǓुनया भर मɅ Ĥयास जारȣ रहɅगे।  
 
Ǔनçकष[ 
भारत एक सĤंभ,ु धम[Ǔनरपे¢ और ͪवकासशील राÏय है, िजसकȧ आबादȣ का केवल दसवा ं
Ǒहèसा अĒंेजी कȧ जानकार है, राçĚ को पूरȣ तरह से अͬधगम और सशÈत बनान े के ͧलए 
भारतीय भाषाओं को रोबोǑटÈस मɅ Ĥयोग करने कȧ आवæयकता है। रोबोǑटÈस मानव जाǓत के 
ͧलए ऐसा वरदान है, जो न केवल हमारे जीवन के अͬधकांश सांसाǐरक कायɟ को कर रहा है, 
बिãक मानव कȧ आय ुबढ़ाने का भी साधन है, िजससे ͪवकलांग लोगɉ को ͧश¢ा के अपन े
अͬधकार पाने और Ǔनर¢र बल को गरȣबी के दæुचĐ से बचान ेकȧ उàमीद है। अमेǐरका के बाद 
भारत आईटȣ पेशेवरɉ को Ĥदान करने वाला दसूरा सबसे बड़ा देश है। इस Ĥकार, हमारे पास 
ऐसा करने के ͧलए काय[बल और बɮुͬधमान Ǒदमाग है। ऐसे कई देश हɇ, िजÛहɉने अपनी मूल 
भाषाओ ंजसैे ĥɅ च, जम[न आǑद मɅ कई इंटरफेस और अनुĤयोग बनाए हɇ। 
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सार  
जसैा ͩक हम जानते हɇ ͩक डेटा भंडारण आज एक Ĥमुख मɮुदा बन गया है। फ़ाइलɉ और 
काय[Đमɉ का आकार चाहे कंÜयूटर मɅ या èमाट[फ़ोन मɅ बड़ा हो रहा है और इसͧलए उपयोगकता[ 
के ͧलए कम भौǓतक संĒहण उपलÞध है। इस समèया का एक समाधान ढंूढा जाना था।डाटा 
माइǓनगं या सूचना खनन यहां काम मɅ आता है। डाटा माइǓनगं एक बड़ी ĤͩĐया है जो बड़ े
डेटा सेट BIG DATA मɅ पैटन[ कȧ खोज करन े कȧ एक कàÜयूटेशनल ĤͩĐया है िजसमɅ 
आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस, मशीन लǓनɍग या डेटाबेस कलेÈशन तरȣके शाͧमल होते हɇ। डेटा 
माइǓनगं का सामाÛय उपयोग डेटा सेट से जानकारȣ का Ǔनçकष[ण और इसके उपयोग के ͧलए 
एक समझदार संरचना मɅ पǐरवत[न है। 
कȧवड[: - सूचना खनन, Èलèटर, डेटाबेस सĒंह, सुर¢ा, एãगोǐरदम 
 

1. Ĥèताना 
डेटा माइǓनगं एक ĤͩĐया है िजसके ɮवारा हम सूचनाओं के कुछ भाग को डेटा बेस के समूह 
से अलग करते हɇ और Èलाइंट के ͧलए समझने योÊय जानकारȣ मɅ एकǒğत करते हɇ। "डेटा 
माइǓनगं" डेटाबेस मɅ नॉलेज ͫडèकवरȣ या केडीडी(KDD) का ͪवæलेषण चरण है। डेटा माइǓनगं 
शÞद एक ͧमØया नाम है। हेãथकेयर मɅ डेटा माइǓनगं कȧ अवधारणा के माÚयम से हम एक 
सॉÝटवेयर या कोई ऐप बना सकते हɇ िजसके माÚयम से कोई भी मरȣज ͩकसी भी बीमारȣ कȧ 
पहचान उन ल¢णɉ कȧ मदद से कर सकता है िजनसे वह पीͫड़त है। डेटा माइǓनगं शÞद का 
इèतेमाल सूचना के पया[य के Ǿप मɅ ͩकया जाता है। खनन यानी सूचना का एक पटैन[ एक 



ISSN:2320-7736  ͪव£ान गǐरमा ͧसधं ु[अĤैल – जून, 2021] अंक  - 117 116 

 

ͪवशाल डेटाबेस से डेटा के एक समूह स ेǓनकाला जा सकता है। यह खनन भाषा SQL (संरͬचत 
Èवेरȣ भाषा) का उपयोग करके ĤाÜत ͩकया जा सकता है। 
 
1.1 डेटा खनन कȧ अवधारणा 
डेटा खनन मɅ, डेटा का èवचाͧलत या अध[-èवचाͧलत ͪवæलेषण है, जो पहले से अ£ात, Ǒदलचèप 
पैटन[ जैसे डेटा ǐरकॉड[, असामाÛय ǐरकॉड[ और एसोͧसएशन Ǔनयम खनन को Ǔनकालने के ͧलए 
होता है। Ǔनकाले गए पैटन[ को तब इनपुट डेटा के सारांश के Ǿप मɅ देखा जा सकता है और 
आगे के ͪवæलेषण के ͧलए इèतेमाल ͩकया जा सकता है। 
डेटा खनन को संकãपना के Ǿप मɅ समझाया जा सकता है: 

 पहले स ेहȣ एकǒğत आंकड़ɉ स ेनई जानकारȣ ĤाÜत करना। 
 परंपरागत Ǿप स ेयह काम डेटा ͪवæलेषकɉ का था, लेͩकन कंÜयूटर और Ĥौɮयोͬगकȧ के 

आगमन ने इसे बदल Ǒदया है 
 अब सांिÉयकȧय डेटा को नेğगोलक करने कȧ तुलना मɅ मशीन का उपयोग करके डेटा 

के माÚयम स ेकाͪवगं अͬधक कुशल है 
 यह हाइप द¢ता के साथ काम मɅ मदद करता है 

इसͧलए डेटा मɅ डेटा माइǓनगं पहचान कȧ गैर-तÍुछ ĤͩĐया है:  
 माÛय 
 नई 
 संभाͪवत Ǿप स ेउपयोगी 
 और अतंतः डेटा मɅ समझने योÊय पैटन[ 

डेटा माइǓनगं के कई बǓुनयादȣ तरȣके हɇ, िजÛहɅ हाल हȣ मɅ डेटा माइǓनगं ĤोजÈेɪस मɅ ͪवकͧसत 
और उपयोग ͩकया गया है। 
उनमɅ से कुछ इस Ĥकार हɇ: - 

 

ͬचğ 1: डेटा माइǓनगं कȧ अवधारणा 
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1. एसोͧसएशन  
यह डाटा माइǓनगं के सबसे Ĥͧसɮध तरȣकɉ मɅ स ेएक है। एसोͧसएशन उसी लेनदेन मɅ त×वɉ 
के बीच एफएफडी संबंधɉ के आधार पर एक टेàपलेट पाता है। एसोͧसएशन पɮधǓत का उपयोग 
उन उ×पादɉ के सेट को Ǔनधा[ǐरत करने के ͧलए ͩकया जाता है जो Ēाहक अÈसर एक साथ 
खरȣदत ेहɇ। 
 
2. वगȸकरण 
वगȸकरण का उपयोग Ĥ×येक आइटम को क¢ाओं या समूहɉ के पूव[Ǔनधा[ǐरत सटे मɅ सेट ͩकए 
गए डेटा मɅ वगȸकृत करन ेके ͧलए ͩकया जाता है। वगȸकरण कȧ ͪवͬध गͨणतीय तरȣकɉ का 
उपयोग करती है, जैसे Ǔनण[य पेड़, रैͨखक ĤोĒाͧमगं, तंǒğका नेटवक[  और सांिÉयकȧ। 
 
3. Èलèटǐरगं  
Èलèटǐरगं एक डेटा माइǓनगं ͪवͬध है जो èवचाͧलत तकनीकɉ का उपयोग करके समान 
ͪवशेषताओं वाले ऑÞजÈेट का साथ[क या उपयोगी Èलèटर बनाती है। Èलèटǐरगं ͪवͬध क¢ाओं 
को पǐरभाͪषत करती है और Ĥ×येक क¢ा मɅ वèतुओं को रखती है, जबͩक वगȸकरण ͪवͬधयɉ 
मɅ, वèतुओं को पूव[Ǔनधा[ǐरत क¢ाओं को सɋपा जाता है। 
 
4.  पूवा[नुमान  
भͪवçयवाणी, जैसा ͩक नाम से पता चलता है, डेटा खनन के तरȣकɉ मɅ स ेएक है, जो èवतंğ 
चर और आͬĮत और èवतंğ चर के बीच संबंध को दशा[ता है। 
 
5.  लगातार टेàÜलेɪस 
यह डेटा माइǓनगं के तरȣकɉ मɅ से एक है, िजसका उɮदेæय ǐरपोǑटɍग अवͬध के ͧलए लेनदेन 
डेटा मɅ समान पैटन[, Ǔनयͧमत घटनाओं या ǽझानɉ का पता लगाना या पहचानना है। ǒबĐȧ मɅ, 
ऐǓतहाͧसक लेनदेन डेटा के साथ, åयवसाय उन वèतुओं के एक समूह कȧ पहचान कर सकत े
हɇ जो खरȣदार साल मɅ एक बार खरȣदते हɇ।  
 
6. Ǔनण[य व¢ृ ͫडसीजन Ěȣ 
ͫडसीजन Ěȣ ͪवͬध मɅ, ͫडसीजन Ěȣ कȧ जड़ एक साधारण Ĥæन या िèथǓत है िजसमɅ कई उƣर 
होते हɇ। Ĥ×येक उƣर के बाद Ĥæनɉ या शतɟ का एक सेट होता है जो हमɅ डेटा को Ǔनधा[ǐरत 
करने मɅ मदद करता है ताͩक हम इसके आधार पर अǓंतम Ǔनण[य ले सकɅ ।  
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ͬचğ 2: डेटा खनन तकनीकɉ का पाई चाट[ 
                                                

2. साǑह×य समी¢ा      

डेटा माइǓनगं कȧ अवधारणा का अÚययन करन ेका Ĥारंͧभक चरण ͪवचार को èपçट करना है। 
डेटा माइǓनगं कȧ शǽुआत अßयास और ͪवɮवानɉ कȧ दǓुनया के अंदर के वैकिãपक ǒबदंओु ंस े
हुई है। डेटा माइǓनगं कȧ कुछ पǐरभाषाएँ यहाँ दȣ गई हɇ। आइए हम समझते हɇ ͩक शोधकता[ 
डेटा खनन या सूचना खनन कȧ अवधारणा के बारे मɅ Èया सोचत ेहɇ। 

ͪवͧभÛन शोध ͪवͪवध Ǔनçकषɟ पर पहंुच रहे थे जो उनके शोधɉ पर Ǔनभ[र थे। लेͩकन इससे 
कोई मतभेद नहȣं हुआ Èयɉͩक व ेअपने ͪवͪवध ͪवæवास Ĥणालȣ मɅ थे। 

अगले पçृठ मɅ दȣ गई ताͧलका का संदभ[ लɅ। 

पǐरभाषा संदभ[ 

(Ǔनयͧमत Ǿप से åयापक) अवलोकन संबंधी जानकारȣ कȧ जांच 
अनछुए कनेÈशनɉ कȧ खोज करने और नए तरȣकɉ कȧ जानकारȣ 
को रेखांͩ कत करने के ͧलए होती है जो ͩक सूचना Ĥोपराइटर के 
ͧलए समझने योÊय और सहायक दोनɉ हɇ [1]।  

हाथ, डी. ज.े, मǓनला, 

एच और िèमथ 

åयावसाǓयक मɮुदɉ स ेǓनपटन ेके ͧलए सूचना को ͫडजाइन करन े
और समझने कȧ एक ĤͩĐया [4]।  

फारेèटर èटेटन 

ऐसी कोई भी åयवèथा जो भͪवçय के अवसरɉ कȧ भͪवçयवाणी 
करने और ͪवͧभÛन गेम-ÜलाÛस के आकष[ण का मूãयांकन करने 
के कारणɉ के ͧलए मह×वपूण[ उदाहरणɉ और मनमुटावɉ को Úयान 
मɅ रखते हुए, बोगͧलगं, संगǑठत और असंरͬचत, Ĥामाͨणक और 
संभाͪवत  भͪवçय के सूचना सĒंह मɅ ID का समथ[न करती है। 

कोबीलस, जेू बोक, 
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एक पूव[ सूचना से डेटा का सामािजक समğीकरण जो एक डेटाबेस 
मɅ दरू रखा जाता है। उदाहरण के ͧलए , Ēाहकɉ कȧ खरȣदारȣ कȧ 
आदतɉ को Ǻिçटकोण के बारे मɅ एक ͩकराने कȧ दकुान ɮवारा 
आयोिजत एक [5] सवȶ¢ण 

ͧशवɅदनाथ 

सारणी 1: ͪवͧभÛन ͪवɮवानɉ ɮवारा डेटा खनन का ǓनǾपण 

2.1 डेटा खनन वाèतुकला 

डाटा माइǓनगं एक एडैͩ ĐǑटकल ĤͩĐया है, िजसमɅ पहले स ेहȣ उपयोगी और पहले से अèपçट 
डेटा को सूचना के ͪवशाल जजुवोãयूàस स ेǓनकाला जाता है। सूचना खनन ĤͩĐया मɅ ͪवͧभÛन 
भागɉ कȧ आवæयकता होती है। मेल और Ēेस जैसे ͪवशेष£ɉ के अनुसार, वाèतुकला को 
Ǔनàनͧलͨखत छͪव ɮवारा समझाया जा सकता है। 

 

ͬचğ 3:  डाटा माइǓनगं आͩक[ टेÈचर 

ͩकसी भी डेटा माइǓनगं ŉाĨामवक[  के वाèतͪवक भाग हɇ:  

 सूचना (डेटा) İोत 
 सूचना ͪवतरण सव[र या डेटा वेयरहाउस 
 डेटा माइǓनगं इंजन 
 पैटन[ मãूयांकन मॉɬयूल 
 GUI और 
 लǓनɍग बेस 
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डाटा के İोत 
डेटाबेस, डेटा ͪवतरण कɅ ġ, वãड[ वाइड वेब (डÞãयडूÞãयूडÞãयू), सामĒी ǐरकॉड[ और ͪवͧभÛन 
ǐरपोट[ वाèतͪवक सूचना İोत हɇ। सूचना खनन के ͧलए आपको बहुत सारȣ पुरानी जानकारȣ 
कȧ आवæयकता होती है। 
 

डेटा वेयरहाउस 
डेटाबेस सव[र वाèतͪवक जानकारȣ को संभालती है। इस Ĥकार, सव[र Ēाहक के खनन सूचना 
पूछताछ के Ĥकाश मɅ तुलना×मक जानकारȣ ĤाÜत करन ेका उƣरदायी है। 
 

डाटा माइǓनगं इंजन 
डाटा माइǓनगं इंजन ͩकसी भी डाटा माइǓनगं ͧसèटम का मÉुय घटक है। इसमɅ डाटा माइǓनगं 
कायɟ को करने के ͧलए कई मॉɬयूल शाͧमल हɇ, िजसमɅ एसोͧसएशन, ल¢ण वण[न, Èलèटǐरगं, 
फोरकािèटंग, टाइम सीरȣज़ ͪवæलेषण आǑद शाͧमल हɇ। 
 
ͪवकास 

डाटा खनन ͪवͬध ͪवकासीय आǑट[कल के खोज ͩक लàबी ĤͩĐया का पǐरणाम है। इसकȧ 
शǽुआत 1972 मɅ हुई और हुई जब वाͨणिÏयक सूचनाओं को पहलȣ बार पीसी पर रखा गया 
था। इस जानकारȣ मɅ पǐरवत[न ͩकये गए और हाल मɅ अɮयतन भी ͩकय गए, जो Ēाहकɉ को 
उनकȧ जानकारȣ के माÚयम से उƣरोƣर खोज करने मɅ स¢म बनाता है। सूचना कȧ खोज 
समूह के उपयोग के ͧलए तैयार कȧ गई, िजसकȧ पुिçट Ǔनàन तीन सुͪवकͧसत ĤगǓतयɉ ɮवारा 
कȧ गई: 

 ͪवशाल डेटा सĒंह 
 स¢म मãटȣĤोसेसर पीसी 
 डेटा माइǓनगं एãगोǐरØम 
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ताͧलका 4: èवाèØय देखभाल ¢ेğ मɅ डेटा खनन कȧ आवæयकता पर ͪवͧभÛन शोध। 

हेãथ केयर मɅ डेटा खनन 

हेãथकेयर उɮयोग सबस ेगहन सूचना Ĥौɮयोͬगͩकयɉ मɅ स ेएक है। ͬचͩक×सा जानकारȣ, £ान 
और डेटा लगातार बढ़ रहे हɇ। आकलन ͩकया गया ͩ क हम दस टेराबाइट (10TB) कȧ जानकारȣ 
का उ×पादन कर सकते हɇ। हर साल के ͧलए। गुणवƣापूण[ औषधीय देखभाल के ͧलए अलग-
अलग तरह के मूãयवान डेटा के ͧलए इन सूचनाओं का उपयोग करन ेकȧ संभावना मह×वपूण[ 
है। इस तरह के खुलास ेमɅ, नई बीमाǐरयɉ के Ǔनदान के ͧ लए ͫडजाइन कȧ पहचान भी मह×वपूण[ 
है और सूचना के Đम मɅ पाए जाने वाले ͪवͧभÛन उदाहरणɉ पर Úयान कɅ Ǒġत करना है। पीसी 
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कȧ मदद से डेटा पुनः ĤािÜत (ǐरकवरȣ) गुणवƣा के ¢ेğ मɅ ͪवकãपɉ पर समझौता ͩकया जा 
सकता है और मानवीय भूलɉ से स ेबचा जा सकता है। 

èवाèØय कȧ िèथǓत मɅ डेटा कȧ आवæयकता 

èवाèØय सेवा आज एक नया ¢ेğ है। यह ͪवशेष Ǿप स ेमह×वपूण[ है Èयɉͩक यह èवाèØय 
स ेसंबंͬधत डेटा एकğ और åयविèथत करके इसका भंडारण करता है। रोͬगयɉ और èवाèØय 
आवæयकताओं कȧ बढ़ती सÉंया के मɮदेनजर, èवचाͧलत Ĥणालȣ बेहतर ढंग स ेͬचͩक×सा डेटा 
को åयविèथत, उपलÞध और वगȸकृत करेगी। चतुर गणना और मशीन अतंǺ[िçट कȧ सहायता 
स,े हम मह×वपूण[ सोच और बǓुनयादȣ नेत×ृव वाले ĤकृǓत और औषधीय सेवाओं कȧ गारंटȣ दे 
सकते हɇ। कंÜयूटर सहायता कȧ सूचना पुनĤा[िÜत गुणवƣा के ¢ेğ मɅ Ǔनण[य लेन ेऔर मानवीय 
ğुǑटयɉ से बचने मɅ मदद कर सकती है। इस तØय के बावजदू ͩक लोगɉ ɮवारा Ǔनण[य लेना 
अÈसर इçटतम होता है। यह खराब होता है जब डेटा कȧ एक बड़ी माğा को कǑठन और 
वगȸकृत करना होता है। इसके अलावा, जब लोगɉ को तनाव और भारȣ काम से अवगत कराया 
जाएगा, तो Ǔनण[य कȧ Ĥभावशीलता और सटȣकता कम हो जाएगी। 

पǐरणाम ĤाÜत करने के ͧलए एãगोǐरØम  
डाटा माइǓनगं मɅ कई तरȣके और एãगोǐरØम होते हɇ, िजसके जǐरए यह काम आसान बन 
सकता है। इसमɅ बड़ी सÉंया मɅ अãगोस और सॉÝटवेयस[ शाͧमल हɇ, िजनके माÚयम से हम 
समान पैटन[ मɅ डेटा Ǔनकाल सकते हɇ। कुछ नीचे सूचीबɮध हɇ: 
 

  

ͬचğ 4: वाका सॉÝटवेयर का ĤǓतǓनͬध×व करने वाला चाट[ 

अपǾरȣ एãगोǐरØम (APRRORI) - अपǾरȣ (Aproori), िजस मद पर काय[ करना होता है 
उसका पता आवǓृतयɉ कȧ जाँच करने के ͧलए डेटाबेस को ͩफ़ãटर करके करता है जो ͩक 
संयोजन और Ǔनरंतर उपसमूह ɮवारा बनाए जाते हɇ। अपǾरȣ उàमीदवार मद सटे कȧ आवृͪ ƣयɉ 
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कȧ जांच करने के ͧलए डेटाबेस को èकैन करके लगातार आइटम सेट पाता है। यह सामाÛय 
उपसेटɉ को ͧमलाकर बनता है। 

वेका सॉÝटवेयर - WEKA सॉÝटवेयर Ûयूजीलɇड ͪवæवͪवɮयालय मɅ ͪवकͧसत ͩकया गया था। 
सॉÝटवेयर मɅ WEKA ने डाटा माइǓनगं के कई तरȣकɉ को लागू ͩकया। उनमɅ स ेकुछ Ǔनण[य 
पेड़ɉ पर आधाǐरत हɇ जसैे ͩक J4.8 Ǔनण[य व¢ृ आǑद। 

Weka मɅ एãगोǐरØम कȧ J4.8 ͪवͬध  

WEKA मɅ Ǔनण[य पेड़ J4.8 Ǔनण[य व¢ृ एãगोǐरØम C4.5 पर आधाǐरत है। C4.5 एक 
ɮͪवआधारȣ ͪवभाजन देता है यǑद चयǓनत और चर सÉंया×मक है, लेͩकन अगर ͪवशेषताओं 
का ĤǓतǓनͬध×व करने वाले अÛय चर हɇ, तो इसके पǐरणामèवǾप एक Įेणीबɮध ͪवभाजन 
होगा। 

C4.5:  C4.5 डेटा एĚंॉपी के ͪवचार का उपयोग करते हुए, AID3 से एक अͪवभाÏय माग[ मɅ 
तैयारȣ सूचना×मक सूचकांक से पसंद के पेड़ɉ को इकɪठा करता है। 

वेका (WEKA) मɅ शूÛय-आर (Zero-R) ͪवͬध 
शÛूय-आर पɮधǓत मɅ, पǐरणाम एक ऐसा वग[ है जो बहुसÉंयक है और िजसमɅ ͪवशेषताएँ èपçट 
हɇ और वे सÉंया×मक हɇ। 

डेटा खनन ĤͩĐया सी.आर.आई. एस. पी. – डी.एम.् 
CRISP-DM, यह डाटा खनन कȧ ĤͩĐया का मॉडल है, िजसमɅ खनन मɅ åयापक Ǿप से 
उपयोग ͩकए जान ेवाले Ǻिçटकोणɉ का वण[न ͩकया गया है, िजनका उपयोग पेशेवर समèयाओं 
को हल करने के ͧलए करते हɇ। CRISP-DM डाटा खनन ĤͩĐया को छह मÉुय चरणɉ मɅ 
ͪवभािजत करता है जो आगे ͬचğ मɅ दशा[ई गयी हɇ: 

 

 

 

 

 

 

ͬचğ 5: डेटा खनन के 6 मुÉय चरण 
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समèया  
डेटा खनन के कुछ लाभ हɇ तो कुछ समèयाएं भी हɇ उनमे स ेकुछ Ǔनचे सूचीबɮध हɇ। 

वत[मान Ĥणालȣ कȧ समèयाए ं
इस तØय के बावजदू ͩक Èलाउड कंÜयूǑटगं के ¢ेğ मɅ काफȧ ĤगǓत हुई हɇ शोध पğ का अÚययन 
करते समय और ͪवͧभÛन सवȶ¢णɉ के माÚयम से कुछ पǐरणाम Ǔनàन हɇ:  

डेटा खनन कȧ समèयाओं का सवȶ¢ण 

 

ͬचğ 6:  डेटा खनन  

मɇने Ĥ×येक तØय के बारे मɅ अÚययन करने कȧ कोͧशश कȧ और यह सब मɇने शोध मɅ ͩकया। 

डेटा अखंडता 
सूचना कȧ अखंडता एक अǓतǐरÈत सुर¢ा पǐरĤेêय है। डेटा सांिÉयक ¢ेğ वण[ कȧ ͪवͬध मɅ है, 
तो यह डेटा खनन के बीच सÉंया×मक कायɟ के गलत पǐरणाम पैदा करता है। 

Įåयता  
डेटाबेस के ǐरकॉड[ और फ़ȧãड OLTP से ĤाÜत होते हɇ और मानव Ĥशासकɉ ɮवारा या डेटाबेस 
Ĥशासक के साथ लाया जाता है। ǐरकॉɬ[ कȧ तारȣख, समय, ǐरकॉड[ और ͪपछले अनुमान को 
एक लॉग और दèतावेज़ के तहत दज[ ͩकया जाना चाǑहए। 

पहँुच Ǔनयğंण 
एÈसेस कंĚोल डेटाबेस से डेटा चीजɉ के लाभɉ कȧ गारंटȣ देता है। इसका ता×पय[ है जो डेटाबेस 
के ǐरकॉड[ या åयिÈतगत ¢ेğɉ को पढ़ सकता है, समायोिजत कर सकता है तथा ͧमटा सकता 
है। इसे Ǔनयǒंğत करने के ͧलए डेटाबेस हेड के ɮवारा उपĐम के Ēाहकɉ के ͧलए ͪवशेषता है। 

एकांतता 
यह हर उस åयिÈत के ͧलए आवæयक है जो डेटा खनन उपकरण पर काम करता है। åयिÈतगत 
Ēाहक के बारे मɅ सुर¢ा आवæयक है। åयिÈत का कत[åय है ͩक अपने डेटा के बारे मɅ दसूरɉ 
को जानकारȣ न दɅ। 
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समèयाओं के समाधान 

ऐसी समèयाओं का हल ͩकस Ĥकार करɅ? 

गलत डेटा का सुधार 
भंडारण मɅ सĒंहȣत जानकारȣ और डेटा पूरȣ तरह से सहȣ नहȣं हɇ। इसͧलए, एक ऐसा तंğ होना 
चाǑहए िजससे डेटा कȧ ğुǑटयɉ का पता लग सके, िजसे ͪवशाल डेटाबेस मɅ डालने से पहले ठȤक 
ͩकया जाए। 

ͧमØया ͧमलान का Ǔनपटान 
डेटा माइǓनगं मɅ ǒबताए गए समय के दौरान डेटाबेस से डेटा कȧ Ǔनकासी गलत पǐरणाम या 
डेटा दे सकती है। इस झूठे डेटा ͧमलान को èवचाͧलत èथानांतरण के माÚयम से समाÜत ͩकया 
जाता है। 

डेटा कȧ र¢ा 
सूचना Ĥसèंकरण के दौरान डेटा के ǐरसाव को रोकने के ͧलए संगठन कȧ नीǓतयɉ को ͬचिéनत 
करना अǓनवाय[ है 

पहँुच Ǔनयğंण कंुजी  
डेटा सुर¢ा ͬचतंाओ ंपर चचा[ करते समय एक बात जो अÈसर नजरअंदाज कर दȣ जाती है, 
वह यह है ͩक आपकȧ ǒबĐȧ का èकोप और सूचना का ͪवतरण उतना जǽरȣ नहȣं है िजतना 
यह जानना ͩक यह सूचना ͩकसके ɮवारा यह दȣ गयी है और यह ͩकतनी अͬधकृत है। 

लागत मɅ कमी 
डेटा माइǓनगं ͬचͩक×सा उɮयोग के ͧलए èवाèØय सेवा ढांचे को सशÈत बनाने और देखभाल 
और लागतɉ को कम करने के ͧलए सूचना और व£ैाǓनक Ǿप से उपयोग करने कȧ शिÈत 
Ĥदान करने कȧ अɮभुत ¢मता रखती है।  
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ͬचğ 7: डेटा कंÜयूटन कȧ तुलना 

Ǔनçकष[ 

डेटा खनन का उपयोग कर रोगɉ कȧ भͪवçयवाणी करने का, अनुĤयोग एक मुिæकल काम है, 
लेͩकन यह अɮभूǓत Ǿप स ेमानव Ĥयास को कम करता है और Ǔनदान कȧ सटȣकता मɅ सुधार 
करता है। अनुĤयोग के ͧलए Ĥभावी डेटा खनन औजार का ͪवकास लागत को कम कर सकता 
है और मानव संसाधन और अनुभव के Ǻिçटकोण से समय को सीͧमत कर सकता है। इस 
मामले मɅ, डेटा लेखन औजार मेͫडकल डेटा के बारे मɅ उपयोगी और काफȧ Ǒदलचèप है। 
अÚययन स े यह पता चला है ͩक Ǔनदान और èवाèØय और वायुमडंल कȧ बीमाǐरयɉ कȧ 
भͪवçयवाणी करन ेकȧ ͪवͬध मɅ एक स ेअͬधक डेटा खनन के सयंोजन से Ĥौɮयोͬगकȧ का 
ͪवकास हो सकता है। इसͧलए अंत मɅ हम इस पǐरणाम के साथ समाÜत करने जा रहे हɇ ͩक 
èवाèØय देखभाल मɅ डेटा खनन मɅ कुछ मÉुय सफलता के Ǻिçटकोण हɇ जो डेटा के भंडारण 
कȧ सीमाओं को कम करने और अनुĤयोगɉ कȧ सेवाओ ंको ͪवभािजत करने के ͧलए Ǔनधा[ǐरत 
हɇ। 
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आईओटȣ का एक åयापक सवȶ¢ण 

डॉ. आकाश सÈसेना, पवन अĒवाल, ͩकशोर ͧमĮा, सी. आई. आई. टȣ. एम. (CIITM), जयपुर, राजèथान 

जगदȣश चंġ पाटनी, यू. पी. ई. इस., देहरादनू, उƣराखंड 

सार  

Ĥèतुत शोध पğ मɅ कुछ भौǓतक वèतुओ ंऔर बɮुͬधमान संवेदकɉ का उपयोग करके वाèतͪवक 
दǓुनया और आभासी दǓुनया को जोड़ने कȧ चचा[ कȧ गई है। इंटरनेट ऑफ ͬथÊंस (आई.ओ.टȣ.) 
ऐसी हȣ एक पɮधǓत है। इंटरनेट और वेब के ͪवèतार स ेसंबंͬधत Ĥमुख पहलुओं को भौǓतक 
दǓुनया मɅ संयोिजत करन ेऔर आÍछाǑदत करन ेके ͧलए चीजɉ का इंटरनेट के एक समÍुचय 
के Ǿप मɅ उपयोग ͩकया जाता है, èथाǓनक Ǿप स ेͪवतǐरत उपकरणɉ कȧ ͪवशाल तैनाती के 
माÚयम स ेिजसमɅ सिÛनǑहत पहचान, संवेदन और / अथवा सͩĐयण शाͧमल होते हɇ। आई.ओ.टȣ. 
(IOT) एक ऐसा भͪवçय Ĥदान करता है िजसमɅ ͫडिजटल भौǓतक सèंथाएं संबंͬधत सूचनाओ ं
और संचार तकनीकɉ का उपयोग कर जुड़ी हो सकती हɇ ताͩक अनुĤयोगɉ और सेवाओं के एक 
पूरे नए वग[ को सͩĐय ͩकया जा सके। इस शोध पğ मɅ इंटरनेट ऑफ ͬथÊंस के ͧलए 
Ĥौɮयोͬगͩकयɉ, अनुĤयोगɉ और भͪवçय कȧ Ǒदशा के Ǔनçप¢ सवȶ¢ण पर चचा[ कȧ  
गई है। 
 
मुÉय शÞद: आई.ओ.टȣ., ͧमडलवेयर, एम.È यू.टȣ., आर.एफ.आई.डी, एÈ स.एम.पी.पी. 

पǐरचय 
घरɉ और काय[èथल सǑहत हमारे रोजमरा[ के जीवन मɅ, गैजेट जीवन का अǓनवाय[ Ǒहèसा बन 

गए हɇ। हम "ͩकसी भी समय कहȣं भी ͩकसी स ेभी जड़ुे रहन ेवालȣ संयोजकता (कनेिÈटͪवटȣ) 
कȧ ओर बढ़ रहे हɇ। आई.ओ.टȣ. जैसी उÛनत तकनीकɉ के उɮभव के साथ, हम अपने आस-
पास कȧ चीज़ɉ के ͧलए संयोिजत (कनेÈटेड) ͪवधा मɅ हɇ। इस तरह कȧ ĤगǓत हमारे दैǓनक 
जीवन मɅ बहुत मजबूती स ेसामने आई है। आई.ओ.टȣ. के माÚयम स,े वाèतͪवक दǓुनया कȧ 
वèतुएं इंटरनेट का Ǒहèसा हɇ, जो मूल Ǿप स ेभौǓतक और ͫडिजटल दǓुनया को जोड़ती हɇ। इस 
सब के साथ, एक दसूरे ͪवचार के ǒबना, हम कह सकते हɇ ͩक आई.ओ.टȣ. "इंटरनेट का भͪवçय" 
है। आई.ओ.टȣ. के लाभ जीवन के हर Ǒहèस ेमɅ Ǔनͪव[वाद हɇ। वत[मान पǐरवेश मɅ आई.ओ.टȣ का 
ͪवकास èमाट[ शहरɉ, èमाट[ घरɉ, ͫडिजटल èवाèØय और अÛय ¢ेğɉ मɅ कई ĤगǓत को दशा[ता 
है जैसा ͩक ͬचğ 1 मɅ Ǒदखाया गया है। आई.ओ.टȣ संयोजकता को बढ़ावा देता है और मोबाइल 
संचार कȧ लोकͪĤयता को बढ़ाता है। आई.ओ.टȣ एक Ĥणालȣ है जो ͪवरोधाभासी आवæयकताओं 
और एकȧकृत घटकɉ के साथ बड़ी सÉंया मɅ अनुĤयोगɉ का समथ[न करती है। आई.ओ.टȣ  
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अनुĤयोगɉ मɅ èमाट[ बǓुनयादȣ ढांचा, èमाट[ हेãथकेयर, èमाट[ गवनɏस, èमाट[ मोǒबͧलटȣ, èमाट[ 
टेÈनोलॉजी इ×याǑद शाͧमल हɇ। इन सभी लाभɉ के बीच, आई.ओ.टȣ सेवाओ ंको Ǒदन-ĤǓतǑदन 
के ͧ लए सुरͯ¢त और ͪ वæवसनीय बनाने कȧ आवæयकता है। Þलूटूथ, िज़गबी और रेͫडयो ĥȧÈवɅसी 
आइडɅǑटͩफकेशन टेÈनोलॉजी (आर.एफ.आई.डी.) जसैी तकनीकɅ  आई.ओ.टȣ  मɅ सुर¢ा को स¢म 

बनाती हɇ। तकनीकȧ चुनौǓतयɉ पर काब ूपाने के ͧलए आई.ओ.टȣ समाधानɉ का गहन मूãयांकन 
आवæयक है। Ĥौɮयोͬगकȧ मɅ सभी ĤगǓत के साथ, आई.ओ.टȣ Ǔनिæचत Ǿप स ेजीवन के हर 
¢ेğ मɅ पूव[ Ĥौɮयोͬगͩकयɉ स ेएक कदम आगे है जहा ँĤौɮयोͬगकȧ शाͧमल है।  
यह सवȶ¢ण पğ आई.ओ.टȣ आͩक[ टेÈचर और इसकȧ सरु¢ा ͬचतंाओं के आई.ओ.टȣ के अनुĤयोगɉ का 
अवलोकन Ĥèतुत करता है और आई.ओ.टȣ के ͪवͧभÛन पहलुओं कȧ जानकारȣ देने के ͧलए åयापक 

नौͧसͨखए यूजस[ के ͧलए तैनात ͩकया जाता है। 
स¢म बनाने वालȣ तकनीकɅ  
कई स¢म तकनीकɉ के एकȧकरण के माÚयम से वाèतͪवक दǓुनया मɅ आई.ओ.टȣ अवधारणा 
का वाèतͪवकȧकरण करना संभव है। इस खंड मɅ हम सबस ेअͬधक Ĥासंͬगक चचा[ करते हɇ। 
Úयान दɅ ͩक Ĥ×येक तकनीक का एक åयापक सवȶ¢ण Ĥदान करना हमारा उɮदेæय नहȣं है। 
Ĥमुख उɮदेæय भूͧ मका कȧ एक तèवीर Ĥदान करना है जो व ेसंभवतः आई.ओ.टȣ मɅ Ǔनभाएंगे। 
इÍछुक पाठक Ĥ×येक ͪवͧशçट तकनीक के ͧलए तकनीकȧ Ĥकाशनɉ के संदभ[ को पाएंगे। 
संचार Ĥौɮयोͬगकȧ 
रेͫडयो आवृͪ ƣ अͧभǓनधा[रण (आर.एफ.आई.डी) का उपयोग ͪवͧभÛन वèतुओं कȧ पहचान के ͧलए ͩकया 
जाता है। यह तकनीक ͩकसी इलेÈĚॉǓनक उपकरण से डेटा के बीच संचार को पूरा करन ेके ͧलए रेͫडयो 
तरंगɉ का उपयोग कर सकती है और पहचान करन ेके उɮदेæय से और आस-पास के èथान को बदलने 
और संवेदȣ बनाने के ͧलए भी। 
 

ͬचğ 1: आई.ओ.टȣ जेनǐेरक अनुĤयोग ¢ेğ 
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Èयूआर (िÈवक ǐरèपांस) कोड मशीन पठनीय कोड है। इसमɅ Ǻæय लेबल होता है िजसमɅ उन चीजɉ के 

बारे मɅ जानकारȣ शाͧमल होती है िजनसे इसे ͬचपका Ǒदया गया होता है। È यूआर कोड आमतौर पर उन 

चीजɉ के बारे मɅ जानकारȣ संगहृȣत करन ेके ͧलए चार मानकȧकृत संकेतन ͪवधा जसैे ͩक संÉया×मक, 

अãफा अकंȧय (Ûयूमǐेरक), ɮͪवअकंȧय मɅ वगȸकृत ͩकया जाता है। ͩकसी भी उपकरण या Èयूआर कूट 

मɅ एक Èयूआर कूट तय ͩ कया जा सकता है िजसमɅ एक आयत मɅ काले खंड होते हɇ जो सॉÝटवेयर ɮवारा 
पढ़े जा सकत ेहɇ। èमाट[ फोन आजकल Èयूआर कूट पाठक युिÈत के Ǿप मɅ काय[ करता है जो कूट कȧ 
åयाÉया कर सकता है और उसस ेजानकारȣ Ǔनकाल सकता है। Èयूआर कूट का उपयोग चीजɉ को Ěैक 

करने और इसके èथानɉ को खोजने के ͧलए भी ͩकया जा सकता है। 
 
संचार के ͧलए कई Ĥोटोकॉल का उपयोग ͩकया जाता है। आई.ओ.टȣ अवधारणा मɅ चीजɉ के 
बीच संचार बहुत मह×वपूण[ है। इसमɅ ͪवͧभÛन İोतɉ स ेडेटा इकɪठा ͩकया जाता है और एक 
दरूèथ सव[र को भेजा जाता है, ͩफर सूͬचत ͩकया जाता है या युिÈत सामĒी या उसके आस-
पास के वातावरण का संकेत Ǒदया जाता है। मान लȣिजए ͩक यǑद ͪवͧभÛन Ǔनण[यɉ को Ĥेǐरत 
करने और Ǔनण[य लेन ेके ͧलए अÛय जानकारȣ वाले उपकरणɉ को जानकारȣ वापस भेजी जाती 
है। इस कारण से, संचार Ĥोटोकॉल का उपयोग ͩकया जाता है। संदेश कतार टेलȣमĚेȣ Ěांसपोट[ 
(एम.È य.ूटȣ.) इस Ĥकार का Ĥोटोकॉल टȣसीपी के शीष[ पर काय[रत है। यह डेटा कȧ एक 
ͪवæवसनीय Ĥवाह दे रहा है; इसे इसके साथ Ǔनयǒंğत ͩकया जा सकता है। ͪवताÛय मैसेिजगं 
और उपिèथǓत Ĥोटोकॉल (एÈस एम पी पी) इस Ĥकार के Ĥोटोकॉल का उपयोग लोगɉ को 
उपकरणɉ को जोड़ने के ͧलए ͩकया जाता है। डी.2 एस. Ĥोटोकॉल के बजाय एÈस एम पी पी का 
उपयोग मÉुय Ǿप स ेउपभोÈता उÛमुख आई.ओ.टȣ अनुĤयोगɉ के ͧलए ͩकया जाता है। डेटा 
ͪवतरण सेवा एक Ĥकार का Ĥोटोकॉल है। यह संचार के ͧलए एक युिÈत (ͫडवाइस) को अÛय  

ͬचğ 2: आई.ओ.टȣ के घटक  
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युिÈत से जोड़ता है। यह नेटवक[  पर काय[ करता है िजससे चुना जा सकता है ͩक कौन सी 
जानकारȣ कहाँ जाती है। उÛनत संदेश कतारबɮध Ĥोटोकॉल कई सव[र आधाǐरत कायɟ का 
उपयोग करता है। यह वेब उपयोगकता[ओं के ͧलए एक ͧलकं Ĥदान कर सकता है। अÛय 
Ĥोटोकॉल आर.ई.एस.टȣ., ए.पी.आई., आई.पी.वी.6 और एम.आई.पी.वी.6 हɇ। 

ͧमͫडलवेयर 

आई.ओ.टȣ. के ͧलए ͧमͫडलवेयर संपक[  Ĥदान करता है या अनुĤयोग के ͪवषम Ĥ¢ेğ और ͪवषम 
अतंरफलक के बीच जड़ुता है। आई ओ टȣ के ͧलए ͧमͫडलवेयर कई कारणɉ से आवæयक है। 
सभी ͪवͪवधताओं के बीच एक सामाÛय मानक को पǐरभाͪषत और लागू करना मुिæकल है। यह 
सǓुनिæचत करन ेके ͧलए ͩक एपीआई के माÚयम से सेवाएं सुलभ हɇ। एपीआई उपकरण के 
Ĥबंधन के ͧलए Ǔनàन लाभ Ĥदान करता है। युिÈत पंजीकरण Ĥकट करने वाले उपकरणɉ को 
एपीआई और उपकरण एपीआई का Ĥबंधन करने के ͧलए एपीआई Ĥबंधन। आई.ओ.टȣ. 
ͧमडलवेयर के काया[×मक घटकɉ मɅ अतंराĤͩĐया, सामĒी का पता लगान,े युिÈत कȧ खोज और 
Ĥबंधन, सुर¢ा और गोपनीयता, डेटा आयतन का Ĥबंधन करना है। सूचना का आदान-Ĥदान 
करने के ͧलए और ͪवͪवध संचार अंतरफलक का उपयोग करने के ͧलए अतंराĤͩĐया का उपयोग 
ͩकया जाता है। इसे तीन Įेͨणयɉ मɅ वगȸकृत ͩकया जा सकता है नेटवक[ , वाÈय-ͪवÛयास और 
शÞदाथ[। इसमɅ ĤèतुǓतकरण और अनुĤयोग के ͧलए टȣसीपी / आईपी शाͧमल हɇ। अंतĒ[हण 
ͪवͧभÛन ͩĐयाशीलता जैसे ͩĐयाशीलता, एकğीकरण, पहचान का काय[ करता है। संदभ[ का पता 
लगान ेके संदभ[ åयिÈत, जगह या वèतु कȧ तरह एक इकाई अͧभनय के ͧलए िजàमेदार है। 
èमाट[ वातावरण को कई कायɟ के ͧलए संदभ[ के बारे मɅ पता होना चाǑहए। 

 

 
ͬचğ   3: आई.ओ.टȣ. मɅ बेͧसक ͧमडलवेयर 

युिÈत खोज Ĥबंधन का उपयोग डेटा या सूचनाओ ंको संगहृȣत करन ेके ͧलए Ǔनकट युिÈत का 
Ĥबंधन और पता लगाने के ͧ लए ͩ कया जाता है। डेटा को संगहृȣत करने के ͧ लए डेटा ऑÛकोलॉजी 
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का उपयोग ͩकया जाता है। सुर¢ा और गोपनीयता का जवाब गोपनीयता, गरै-ĤǓतçठा, 
Ĥामाͨणकता के ͧलए Ǒदया जाता है। इसे दो åयापक तरȣकɉ स ेलाग ूͩकया जा सकता है: 

(i) उÍच èतरȣय सहकमȸ संचार ɮवारा अमूत[ तरȣके स ेसचंार करने के ͧलए उÍच परत को 
स¢म करना। 

(ii)  नए साथी का Ĥमाणीकरण सुरͯ¢त सांिèथǓत Ĥबंधन के साथ काम कर रहा है। डेटा 
आयतन का Ĥबंधन आई.ओ.टȣ. कȧ मÉुय अͧभÛन िèथǓत है। यह अरबɉ वèतुओं और 
सैकड़ɉ एÈसाबाइट का Ĥबंधन कर सकता है। यहाँ जानकारȣ साझा करने वाले भाग से 
डेटाबेस स े एकǒğत डेटा को एकǒğत करना, ǓनèयÛदक करना, भंडारण करना और 
Ǔनकालने का काय[ होता है। 

 

आई.ओ.टȣ. ͧमडलवेयर के ͧलए सेवा-उÛमुख वाèतकुला (एस.ओ.ऐ.) आधाǐरत वाèतुकला: यह 
ͧमडलवेयर अनुĤयोग का Ǒहèसा है िजसमɅ सेवा संरचना, सेवा Ĥबंधन, वèतु एÞèĚÈशन शाͧमल 
हɇ। 

सेवा संरचना 

यह एस.ओ.ए. आधाǐरत अनुĤयोग है जो कई काया[×मकता Ĥदान करता है जो एकल सेवा है 

और जो नेटवक[  कȧ गई वèतुओं ɮवारा दȣ जाती है। ͪवͧशçट अनुĤयोगɉ का Ǔनमा[ण कर सकती 
हɇ। Ǔनमा[ण और Ĥबंधन सेवाएं åयवसाय काय[ ĤगǓत के संदभ[ मɅ åयÈत कȧ जाती हɇ। 

सेवा Ĥबंधन 

यहां तीन सेवाओं पर चचा[ कȧ गई है वाèतु गǓतकȧ खोज, िèथǓत Ǔनगरानी एवं सेवा समनुǾप 
बनाना। काया[वͬध के दौरान अनुĤयोगɉ कȧ आवæयकता को पूरा करन ेके ͧलए ǐरमोट Ĥदश[ 
सेवा स¢म है। 

वèतु अमूत[न 

यह ͪवͧभÛन उपकरणɉ को जोड़ने मɅ स¢म है। इसमɅ दो उप परत शाͧमल हɇ- वे अंतरफलक 
और संचार परत हɇ। अंतरफलक परत का उपयोग सभी आने वाले और बाहर आने वाले संदेश 
संचालन को Ĥबंͬ धत करने के ͧलए ͩकया जाता है। संचार परत युिÈत आदेश ͪवͧशçट आदेश 
समुÍचय  मɅ पǐरवǓत[त कर रहȣ है। 

आई.ओ.टȣ. वाèतुकला 

आई.ओ.टȣ आͩक[ टेÈचर, सेवा कȧ गुणवƣा (QoS), गोपनीयता, ͪवæवसनीयता, अखंडता, आǑद 
जसैे आवæयक कारकɉ को संबोͬधत करता है। इस खंड मɅ, हम सं¢ेप मɅ आई.ओ.टȣ कȧ मूल 



ISSN:2320-7736  ͪव£ान गǐरमा ͧसधं ु[अĤैल – जून, 2021] अंक  - 117 132 

 

और सेवा उÛमुख वाèतुकला पर Úयान दɅगे। आई.ओ.टȣ कȧ मूल èतǐरत वाèतुकला Ĥèताͪवत 
है और नीचे ͬचğ 4 मɅ दशा[या गया है। 

 

ͬचğ  4: आई.ओ.टȣ बुǓनयादȣ èतǐरत वाèतुकला 

Ĥ×येक वाèतुͧशãप परत को संͯ ¢Üत Ǿप मɅ वͨण[त ͩकया जाता है: धारणा परत मɅ समĒ 
युिÈत Ĥबंधन से Ǔनपटन ेके ͧ लए और Ĥ×येक Ĥकार के सɅसर उपकरणɉ ɮवारा ͪ वͧशçट जानकारȣ 
एकğ करन ेके ͧलए सɅसर (ͫडवाइस) अथा[त,् आरएफआईडी, िज़गबी, Èयआूर कूट आǑद होत े
हɇ। नेटवक[  परत जंगल परत से लेकर अपर परतɉ तक कȧ जानकारȣ लेती है और सɅसर युिÈत 
स ेसंवेदनशील जानकारȣ को गोपनीय रखती है। ͧमडलवेयर लेयर के काय[ सवेा Ĥबंधन हɇ और 
डेटाबेस मɅ Ǔनचले लेयर कȧ जानकारȣ सĒंहȣत करत ेहɇ। अनुĤयोग परत आई.ओ.टȣ अनुĤयोगɉ 
जसैे ͩक èमाट[ èवाèØय, èमाट[ पǐरवहन, आǑद का Ĥबंधन करती हɇ। åयवसाǓयक परत संपूण[ 
आई.ओ.टȣ अनुĤयोगɉ और सेवाओं के Ĥबंधन को आÍछाǑदत करती है। 

आई.ओ.टȣ: सेवाएं और अनुĤयोग 

आइए हम भͪवçय कȧ सभंावनाओ ंके संभाͪवत सटे पर Úयान दɅ, जो हमारे ͧलए फायदेमंद हो 
सकते हɇ। अनुĤयोग ͪवकͧसत करत ेसमय िजन ͪवशेषताओं पर ͪवचार ͩकया जा सकता है 
उनमɅ स ेकुछ पर Ĥकाश डाला गया है िजसमɅ नटेवक[  उपलÞधता, बɇडͪवɬथ, कवरेज का ¢ेğ, 
अǓतरेक, उपयोÈता कȧ भागीदारȣ और Ĥभाव ͪवæलेषण शाͧमल हɇ। ͬचğ 5 मÉुय Ǿप से 
आर.एफ.आई.डी, सɅसर और संचार नेटवक[  आधाǐरत आई.ओ.टȣ सेवाओं के गुणɉ पर कɅ Ǒġत है। 
6 मɅ कम से कम संचार का उपयोग सɅसर डेटा को इकɪठा करने और ͪवͧभÛन Ĥकार के 
अनुĤयोगɉ मɅ जानकारȣ को संसाͬधत करने के ͧलए ͩकया जा सकता है जो हमारे जीने और 
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काम करने के तरȣके को बदल देगा। इस खंड मɅ कई सेवाओं और ͪवͧभÛन Ĥ¢ेğ के ͪवͧशçट 
अनुĤयोगɉ पर चचा[ कȧ गई है।  

 

ͬचğ.5: आई.ओ.टȣ सेवाए ँऔर अनुĤयोग 

माग[न: मानव, वèतुसूची तथा Ĥचालन तंğ 

इस लêयानुसरण का आधार वाèतव मɅ आर.ऐफ.आई.डी टैग हɇ, िजÛहɅ वèतु, मानव, पश,ु 
Ĥचालन  तंğ आǑद पर रखा गया है। आर. एफ.आई.डी टैग रȣडर का उपयोग ͩकसी भी चीज़ 
पर नज़र रखने के ͧलए सभी मÚयवतȸ चरणɉ मɅ ͩकया जा सकता है, िजसमɅ आर.एफ.आई.डी 
टैग है। इस वèतु िèथǓत अͧभǓनधा[रण का उपयोग ͩकसी अलाम[, काय[Đम या ͩकसी ͪवͧशçट 
ͪवषय के बारे मɅ ͪवͧशçट Ǔनçकष[ को ǑĚगर करन ेके ͧलए ͩकया जा सकता है।  

˝ाटŊ पयाŊवरण और उȨम संŤह 

ͩकसी भी काम के माहौल मɅ एक उɮयम आधाǐरत अनुĤयोग इस तØय के साथ आ सकता है ͩ क यह èमाट[ 
वातावरण पर आधाǐरत है। यहां åयिÈत या उɮयम अपने ͪववेक के आधार पर बाहरȣ दǓुनया को डेटा दे 

सकते हɇ। पया[वरण के मह×वपूण[ मापदंडɉ कȧ Ǔनगरानी और संचार करन ेके ͧलए èमाट[ अÛतः èथाͪपत  

सɅसर तकनीक का उपयोग ͩ कया जा सकता है। पया[वरण कȧ सामाÛय ͪ वशेषताएं तापमान, आġ[ता, दबाव 

आǑद हɇ। ͧमɪटȣ के मापदंडɉ कȧ èमाट[ Ǔनगरानी कृͪष के बारे मɅ सूͬचत Ǔनण[य लेन ेऔर खाɮयाÛन 

उ×पादन बढ़ाने और फसलɉ के नुकसान को रोकन ेकȧ अनुमǓत दे सकती है [5]। जल संर¢ण ͬचतंा का 
एक बड़ा ͪवषय है जहा ंसूखा लगातार होता है। जल अपåयय को सीͧमत करन ेके ͧलए, जल संर¢ण मɅ 
èमाट[ तकनीक का उपयोग ͩकया जा सकता है। 

˝ाटŊ एकक 

एक और आई.ओ.टȣ अनुĤयोग जो लहरɅ बना रहȣ है, वह है èमाट[ ͬĒड और èमाट[ माप 
तकनीक िजसकȧ चचा[ होती है। एक èमाट[ घर या एक छोटे से काया[लय या यहां तक ͩक एक 
इलाके मɅ ऊजा[ कȧ खपत कȧ कुशलता स ेǓनगरानी कȧ जा सकती है। इस मॉडल को बेहतर 
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भार संतुलन के ͧलए एक शहर मɅ बढ़ाया जा सकता है। दǓुनया तेजी से बदल रहȣ है और अब 
कैमरा आधाǐरत Ǔनगरानी मांग मɅ अͬधक है। इस Ǔनगरानी के ͧलए न केवल छͪव Ĥसèंकरण 
बिãक कंÜयूटर ͪवज़न कȧ भी आवæयकता होगी। आई.ओ.टȣ जो वीͫडयो ĤĐमण पर आधाǐरत 
होगा छोटे अÛतः èथाͪपत युिÈत के साथ बड़ी गणना को एकȧकृत करने के ͧलए एक नई 
तकनीकȧ चुनौती है। èमाट[ घरɉ को ͪ वकͧसत ͩ कया जा सकता है जहा ंसɅसर स¢म Ĥौɮयोͬगͩकयɉ 
का उपयोग करके दैǓनक उपयोग कȧ चीजɉ को Ěैक ͩकया जाएगा। 

̾थानीय, वैिʷक और सामािजक संवेदन 

ऐसे पǐरǺæय कȧ कãपना करɅ जहा ंपǐरवार के Ĥ×येक सदèय के पास आर.एफ.आई.डी. स¢म 
गैजेट हो और इस Ĥकार वèतु माग[दश[न का पǐरणाम वाèतव मɅ मानव माग[दश[न हो सकता 
है। यह आई.ओ.टȣ. मɅ आसानी से हो सकता है जहां आम मोबाइल फोन का इèतेमाल इंसानɉ 
पर नज़र रखने के ͧलए ͩकया जा सकता है। ͪवͧभÛन Ĥकार के सɅसर आधाǐरत युिÈत हो 
सकते हɇ िजनका उपयोग इस Ĥकार के माग[न के ͧलए ͩकया जा सकता है। यह पूरȣ ĤͩĐया 
èथानीय, वैिæवक और सामािजक संवेदन के Ǿप मɅ जानी जाती है। वèतु को èथानीय èतर 
पर, ͪवæव èतर पर और ͩकसी भी èथान पर, ͩकसी भी समय और ͩकसी भी नेटवक[  पर 
मागȸकृत ͩकया जा सकता है।  

हेʕकेयर मॉिनटįरंग अनुŮयोग 

ऐसे गाँव मɅ एक पǐरǺæय कȧ कãपना करɅ जहाँ वɮृधावèथा के åयिÈत, ͧशशु, गभ[वती मǑहलाए ँ
आǑद अपने मह×वपूण[ èवाèØय मापदंडɉ को मागȸकृत करने के ͧलए अपने शरȣर पर 
आर.एफ.आई.डी स¢म ͬचÜस रखते हɇ। उनकȧ ओर से कोई भी असामाÛय गǓतͪवͬध Ǔनकट 
èथानीय ͬचͩक×सा सहायता घर मɅ अलाम[ या चेतावनी देगी। उदाहरण के ͧलए, आरएफआईडी 
ͬचप को रोͬगयɉ मɅ Ĥ×यारोͪपत ͩकया जा सकता है ताͩक उनके ͬचͩक×सा इǓतहास को Ěैक 
ͩकया जा सके। सɅसर तकनीक का उपयोग आपातकालȣन ĤǓतͩĐया और èवाèØय Ǔनगरानी 
अनुĤयोगɉ मɅ ͩकया जा सकता है। जानकारȣ का उपयोग जǾरतमंद åयिÈत को ͬचͩक×सा 
सहायता देने के ͧलए ͩकया जा सकता है और उÍच असामाÛयताओं के मामले मɅ, पास के 
कुशल अèपतालɉ को सतक[  ͩकया जा सकता है और इस Ĥकार शǽुआती हèत¢ेप और उपचार 
के माÚयम स ेअèपताल मɅ भतȸ होने कȧ लागत को कम ͩकया जा सकता है। यह आई.ओ.टȣ. 
का उपयोग करके èमाट[ èवèØय सेवा का लाभ है। 

 

 

 



ISSN:2320-7736  ͪव£ान गǐरमा ͧसधं ु[अĤैल – जून, 2021] अंक  - 117 135 

 

यातायात िनगरानी 

दǓुनया के ͩ कसी भी शहर मɅ, यातायात Ǔनगरानी èमाट[-शहर के बǓुनयादȣ ढांचे का एक मह×वपूण[ 
Ǒहèसा है। राजमाग[ यातायात के ͧलए सामाÛय यातायात सभी को राजमाग[ पर उपलÞध सहायता 
और रसद के बारे मɅ पया[Üत जानकारȣ कȧ आवæयकता होती है और बदले मɅ Ĥणालȣ को आ×म-
ͪवæवसनीय और बɮुͬधमान बनाया जा सकता है। सड़कɉ पर ͩकसी भी Ĥकार कȧ भीड़ अंततः 
Ƀधन के नुकसान और आͬथ[क नुकसान का कारण बनेगी। यातायात पर कोई दरूदͧश[ता हमेशा 
पूरे तंğ (ͧसèटम) को बेहतर बनाने मɅ मदद करेगी। डÞ ल.ूएस.एन और सɅसर स¢म सचंार कȧ 
सÉंया के साथ, यातायात का एक आई.ओ.टȣ उ×पÛन होगा। इसे यातायात अथवा Ěैͩफक 
आई.ओ.टȣ. (TIoT) के नाम से जाना जाएगा। TIoT से एकğ कȧ गई जानकारȣ याǒğयɉ को 
दȣ जा सकती है। यातायात कȧ जानकारȣ सड़कɉ पर कतारबɮध मॉडल और सड़कɉ के बǓुनयादȣ 
ढाचं ेपर हȣ Ǔनभ[र होगी। मह×वपूण[ सड़क ǒबदंओुं कȧ पहचान और सभी सड़कɉ पर यातायात 
कȧ वत[मान िèथǓत कȧ जानकारȣ उपयोÈता को Ĥदान कȧ जा सकती है। हालाँͩक इस यातायात 
Ǔनगरानी अनुĤयोग को शहरɉ मɅ ͩकसी भी आतकंवादȣ हमले को रोकने के ͧलए सुरͯ¢त करन े
कȧ आवæयकता है। इस तरह के कुछ Ĥोटोटाइप काया[Ûवयन और èमाट[ वग[ ईय ूपǐरयोजना 
बनाए जा सकते हɇ। 

साǑह×य सवȶ¢ण 

आजकल, इंटरनेट ऑफ ͬथÊंस (आई.ओ.टȣ.) ĤǓतमान माप अनुĤयोगɉ के बारे मɅ एक तकनीकȧ 
चुनौती दशा[ती है जो माप डेटा संचरण और उनके Ĥबंधन के ͧलए इंटरनेट का उपयोग करता 
है। यह शोध पğ एक åयापक सवȶ¢ण Ĥèतुत करता है, जहां आई.ओ.टȣ. माप अनुĤयोगɉ के 
ͧलए एक देͧसडेराटम है (या बन रहा है)। Úयान बɮुͬधमान पǐरवहन Ĥणाͧलयɉ, èमाट[ और जड़ेु 
èवाèØय, èमाट[ ऊजा[, पया[वरण, भवन और कारखाने के ͧलए भुगतान ͩकया जाता है। 

आर.एम.गोम इ× याǑद [2018] इंटरनेट ऑफ ͬथÊंस (आई.ओ.टȣ.) को शǾु मɅ "इंटरनेट ऑफ 
एवरȣͬथगं" कहा गया है। आई.ओ.टȣ. वèतु मɅ पहचानकता[ होते हɇ जो अɮͪवतीय होते हɇ। उनके 
पास मानव-से-मानव या मानव-से- Ĥणालȣ अतः संबंधन कȧ आवæयकता के ǒबना भौǓतक और 
आभासी चीजɉ को आपस मɅ जोड़ने वाले नेटवक[  पर सूचना भेजने कȧ ¢मता है। यह इंटरनटे 
स ेजड़ुे उपकरणɉ के बीच सीखने और बातचीत का Ĥभावी तरȣका Ĥदान करता है िजसमɅ सɅसर, 
Ĥवत[क (एÈɪयूएटर), सेवाएं और अÛय इंटरनेट स ेजड़ुे ऑÞजÈेट शाͧमल हɇ। आई.ओ.टȣ. को 
लोगɉ कȧ तुलना मɅ इंटरनेट से जड़ुी चीजɉ या वèतुओं के Ǿप मɅ पǐरभाͪषत ͩकया जा सकता 
है। आई.ओ.टȣ. Ĥणालȣ के ͧ मडलवेयर को आई.ओ.टȣ. उपकरणɉ और अनुĤयोगɉ के बीच मÚयèथ 
सॉÝटवेयर Ĥणालȣ के Ǿप मɅ वͨण[त ͩकया जा सकता है। आईओटȣ का उɮदेæय दǓुनया मɅ 
सामाÛय बǓुनयादȣ ढांचे के तहत सब कुछ एकजुट करना है। इस पğ का मुÉय उɮदेæय इंटरनेट 
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ऑफ ͬ थÊंस, आͩक[ टेÈचर के Ĥकार और हमारे दैǓनक जीवन मɅ उपयोग कȧ जाने वालȣ तकनीकɉ, 
èमाट[ वातावरण पर एक सवȶ¢ण Ĥदान करना है। हालांͩक, यह पेपर इंटरनेट ऑफ ͬथÊंस पर 
नए शोधɉ के ͧलए एक अÍछा ͪवचार देता है। 

ÏयोǓत मɅत ेखुपा[डे आǑद [2018] जैसा ͩक आईओटȣ लोकͪĤयता ĤाÜत कर रहा है, एक ऐसी 
तकनीक कȧ आवæयकता है जो बड़ी माğा मɅ डेटा संचरण को कुशलतापूव[क और उÍच बɇडͪवɬथ 
पर समथ[न कर सके। Ǔनकट भͪवçय मɅ, यानी अगले जीन आई.ओ.टȣ. उपकरणɉ मɅ, कुछ 
Ĥमुख उɮदेæयɉ या मांगɉ को संबोͬधत करने कȧ आवæयकता है, िजनमɅ वɮृͬध कȧ ¢मता, बेहतर 
डेटा दर, ͪवलंबता मɅ कमी आई है। अगलȣ पीढ़ȣ के वायरलेस मोबाइल संचार Ĥौɮयोͬगकȧ का 
ͪवकास अथा[त ्5G जो जǑटल आईओटȣ आͩक[ टेÈचर कȧ जǾरतɉ को पूरा करने का वादा करता 
है। यह पğ उन आवæयकताओं पर कɅ Ǒġत है जो 5G ɮवारा पूरȣ कȧ जा सकती हɇ और 5G 
नेटवक[  कȧ वाèतुकला, खूǒबयɉ और अवगुणɉ को बताती हɇ। 5G स¢म आईओटȣ उपकरणɉ पर 
एक ͪवèततृ सवȶ¢ण, इस Ĥकार के नेटवक[  पर अनुसंधान दǓुनया भर के ͪवͧभÛन èथानɉ मɅ 
आयोिजत ͩकया गया है। 

Įीमती èनेहल देशमुख आǑद [2018] इंटरनेट ऑफ ͬथÊंस (आई.ओ.टȣ.) ͪवͧभÛन तकनीकɉ से 
बना है, जो ͪवͧभÛन अनुĤयोग डोमेन मɅ उÛनत सेवाओं का समथ[न करता है। आई.ओ.टȣ. 
अनुĤयोग डोमेन के ͧलए सुर¢ा और गोपनीयता एक बहुत मह×वपूण[ पहलू है। इन अनुĤयोगɉ 
को आई.ओ.टȣ. नेटवक[  के भीतर डेटा गोपनीयता, Ĥामाͨणकता, अखंडता और अͧभगम Ǔनयğंण 
कȧ आवæयकता होती है। उपयोगकता[ओं और चीजɉ के ͧलए, सुर¢ा और गोपनीयता नीǓतयɉ 
को लागू करने से सुर¢ा ĤाÜत होती है। पारंपǐरक सुर¢ा समाधानɉ मɅ शाͧमल ͪवͧभÛन मानकɉ 
और संचार ढेरɉ के कारण, इसे सीधे आई.ओ.टȣ. Ĥौɮयोͬगͩकयɉ पर लागू नहȣं ͩकया जा सकता 
है। आई.ओ.टȣ. मɅ परèपर जुड़े उपकरणɉ कȧ संÉया मɅ जबरदèत वɮृͬध होने कȧ उàमीद है 
इसͧलए मापĐमणीयता  आई.ओ.टȣ. ͪवकास के ͧलए सबसे बड़ी चुनौती है। यह सवȶ¢ण पğ 
संबंͬधत आई.ओ.टȣ. परतɉ पर उपलÞध सुर¢ा Ĥोटोकॉल Ĥèतुत करता है। इस जानकारȣ कȧ 
तुलना ͪवͧभÛन सुर¢ा पहलुओं से संबंͬधत कȧ जाती है और अनुसंधान अतंराल कȧ पहचान कȧ 
जाती है। 

बी. धनलêमी आǑद [2018] आई.ओ.टȣ. तकनीक ͪवͧभÛन अनुĤयोगɉ मɅ डेटा एÈसचɅज और 
युिÈत (ͫडवाइस) Ǔनयğंण मɅ ĐाǓंतकारȣ बदलाव लाती है। जब आई.ओ.टȣ नेटवक[  बढ़ता है तो 
यह इंजीǓनयरɉ और शोधकता[ओ ंके ͧलए ͪवͧभÛन चुनौǓतयɉ को जÛम देता है। जसैे-जैस ेनेटवक[  
बढ़ता है संचार का आकार और संसाͬधत डेटा भी बढ़ता है। कई मामलɉ मɅ Ēाहक डेटा के 
इǓतहास कȧ मांग करते हɇ। ͪपछले डेटा को बनाए रखने के ͧलए बड़े èटोरेज ͫडèक कȧ मांग 
है। ͪपछले डेटा को ĤाÜत करना Ĥणालȣ åयवहार को समझने और इसकȧ बɮुͬधमƣा का अनुमान 
लगान ेमɅ डेटा जांच मɅ मदद कर सकता है। कभी-कभी कानून तोड़ने कȧ जाचं या अपराध के 
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मामले मɅ भी यह बहुत मह×वपूण[ है। ͩफर èटोरेज ͫडèक को जोड़ने स ेउपयोगकता[ कȧ मांगɉ 
को पूरा नहȣं ͩकया जा सकता है, लेͩकन यह दोनɉ ͪवæलेषक और Ēाहक के ͧलए कई अÛय 
मह×वपूण[ मɮुदɉ को पॉप करता है। चĐक आकार और माğा मɅ वɮृͬध से लागत मɅ वɮृͬध 
होगी। यह Ĥणालȣ के Ĥदश[न को भी कम कर सकता है। छोटȣ और åयिÈतगत Ĥणाͧलयɉ के 
ͧलए यह एक बाधा बन सकती है। एक åयिÈत के ͧलए देशभिÈत आईओटȣ बनाए रखने के 
ͧलए एक महंगा और आलसी उपकरण बन सकता है। इससे उनके दैǓनक जीवन मɅ बहुत 
समèया आती है। यह Ǔनयͧमत जीवन मɅ अवाǓंछत और अनावæयक परेशानी पैदा करता है। 
बड़े डेटा को Èलाउड मɅ संगहृȣत ͩकया जा सकता है और Èलाउड डेटा बेस स ेपुनःĤाÜत ͩकया 
जा सकता है। लेͩकन गǓतक माप और भंडारण आई.ओ.टȣ मɅ उपयोग ͩकए गए अÛतः èथाͪपत 
तंğ के ͧलए सबसे बड़ी चुनौती है। नेटवक[  गǓत के कारण, वायरलेस यातायात और पोत 
तुãयकालन (पोट[ ͧसĐंोनाइज़ेशन) समèया मɅ डेटा हाǓन पोत èटɇड पर डेटा खंड नहȣं पहंुच 
सकती है। यह èवीकृǓत संकेतɉ के साथ उपयोगकता[ को सूͬ चत करन ेकȧ आवæयकता है। 
वाèतͪवक समय डेटा इकाई उÍच गǓत डेटा रैम और आंतǐरक भंडारण उपकरणɉ को संगहृȣत 
करने के ͧलए आई.ओ.टȣ. मॉɬयूल मɅ अÛतǓन[Ǒहत हɇ। आई.ओ.टȣ. Ĥणालȣ के सभी ͩĐया कलापɉ 
कȧ Ǔनगरानी एक माइĐोकंĚोलर ǓनǑहत मदरबोड[ ɮवारा कȧ जाती है। åयिÈतगत और एक 
åयिÈतगत Ĥणालȣ जैस ेसाधारण या छोटे आई.ओ.टȣ Ĥणालȣ मɅ सामाÛय Ĥयोजन के बजाय 
एकल माइĐोकंĚोलर पया[Üत होता है। माइĐोकंĚोलर पर बोझ को कम करने के ͧलए एक सह-
Ĥकम[क  का उपयोग ͩकया जा सकता है। वत[मान पğ मɅ मुÉय Ĥकम[क  के हèत¢ेप के ǒबना 
डेटा मापदंडɉ तक पहंुचन ेके ͧलए एक ͪवͬध Ĥèताͪवत है। इस पɮधǓत मɅ वाèतͪवक मापदंडɉ 
को लाने के ͧलए एक èपçट èमǓृत Ǔनयğंक (डीएमए) का उपयोग ͩकया जाता है। 

राडेक Đेजेसी [2018] इंटरनेट ऑफ ͬथÊंस (आई.ओ.टȣ.) नेटवक[  से डेटा के आधार पर सेवाओं 
के बढ़ते उपयोग और Ĥभाव से, İोतɉ के साथ-साथ इन डेटा के पǐरवहन को हाͧसल करना 
मह×वपूण[ है। इस पğ मɅ, हम चार åयापक Ǿप स े इèतेमाल ͩकए जाने वाले आई.ओ.टȣ. 
Ĥोटोकॉल: Þलूटूथ Ǔनàन ऊजा[, लोरावन, िज़गबी और जडे-वेव कȧ सुर¢ा का हमारा सवȶ¢ण 
Ĥèतुत करत ेहɇ। हम Ĥोटोकॉल मɅ ͪवͧभÛन कमजोǐरयɉ पर चचा[ करते हɇ और Ĥोटोकॉल सुर¢ा 
Ǻिçटकोण से कैस ेͪवकͧसत होते हɇ। सवȶ¢ण आई.ओ.टȣ. नेटवक[  के ͧलए सुरͯ¢त गेटवे पर 
हमारे भͪवçय के काम का एक आधार है। इस पǐरयोजना मɅ हम आई.ओ.टȣ. उपकरणɉ को 
अनुĤयोग सव[र स ेजोड़ने वाले Ĥवेश ɮवार पर आई.ओ.टȣ नेटवक[  मɅ सुर¢ा घटनाओं का पता 
लगान ेजा रहे हɇ। 

ͧमनेला Ēाबोͪवका आǑद [2016] इंटरनेट ऑफ ͬथÊंस (आई.ओ.टȣ.) मɅ इलेÈĚॉǓनÈस, सॉÝटवेयर 
और नेटवक[  संबɮधता  के साथ रोजमरा[ कȧ वèतुओं का नेटवक[  बनाना शाͧमल है। इस तरह, 
उपयोगकता[ओ ंको उपकरणɉ के साथ संवाद करन,े उÛहɅ Ǔनयǒंğत करन ेया आवæयक जानकारȣ 
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ĤाÜत करने कȧ संभावना के साथ सशÈत बनाया जाता है। आई.ओ.टȣ. मɅ डेटा सुर¢ा पया[Üत 
मɮुदɉ मɅ से एक है। यह शोध पğ आई.ओ.टȣ. मɅ उपयोग कȧ जाने वालȣ संचार तकनीकɉ ɮवारा 
Ĥदान ͩकए गए सुर¢ा Ĥोटोकॉल कȧ पड़ताल करता है जैसे: आर.एफ.आई.डी., Þलूटूथ, वायरलेस 
नेटवक[  और िज़ग बी (ZgBee) साथ हȣ, यह उन मɮुदɉ को Ĥèतुत करता है जो åयावहाǐरक 
उपकरण मɅ उ×पÛन हो सकते हɇ। अंत मɅ, हम वͨण[त Ĥौɮयोͬगͩकयɉ के लाभɉ का अवलोकन, 
सारांश और तुलना करत ेहɇ। 

अला अल-फूकाहा आǑद [2015] को पğ स¢म Ĥौɮयोͬगकȧ, Ĥोटोकॉल और अनुĤयोग मɮुदɉ पर 
जोर देने के साथ इंटरनेट ऑफ ͬथÊंस (आई.ओ.टȣ.) का अवलोकन Ĥदान करता है। आई.ओ.टȣ. 
आर.एफ.आई.डी., èमाट[ सɅसर, संचार तकनीकɉ और इंटरनेट Ĥोटोकॉल मɅ नवीनतम ͪवकासɉ 
ɮवारा स¢म है। मूल आधार अनुĤयोगɉ के एक नए वग[ को ͪवतǐरत करने के ͧलए मानवीय 
भागीदारȣ के ǒबना सीधे èमाट[ सɅसर का सहयोग करना है। इंटरनेट, मोबाइल और मशीन-टू-
मशीन (एम 2 एम) Ĥौɮयोͬगͩकयɉ मɅ वत[मान ĐांǓत को आई.ओ.टȣ. के पहले चरण के Ǿप मɅ 
देखा जा सकता है। आने वाले वषɟ मɅ, आई.ओ.टȣ को बɮुͬधमान Ǔनण[य लेने के समथ[न मɅ 
भौǓतक वèतुओं को एक साथ जोड़कर नए अनुĤयोगɉ को स¢म करने के ͧलए ͪवͪवध तकनीकɉ 
को पाटने कȧ उàमीद है। यह शोध पğ आई.ओ.टȣ. का एक ¢ैǓतज अवलोकन Ĥदान करके शुǾ 
होता है। ͩफर, हम कुछ तकनीकȧ ͪववरणɉ का अवलोकन देत ेहɇ जो ͩक आई.ओ.टȣ. को स¢म 
करने वालȣ तकनीकɉ, Ĥोटोकॉल और अनुĤयोगɉ स ेसंबंͬधत हɇ। ¢ेğ मɅ अÛय सवȶ¢ण पğɉ कȧ 
तुलना मɅ, हमारा उɮदेæय शोधकता[ओ ंऔर अनुĤयोग ͪवकासक को स¢म करन ेके ͧलए सबसे 
अͬधक Ĥासंͬगक Ĥोटोकॉल और अनुĤयोग के मुɮदɉ का अͬधक गहन सारांश Ĥदान करना है 
ͩक ͪवͧभÛन Ĥोटोकॉल ǒबना वांǓछत काय[कुशलता Ĥदान करन ेके ͧलए एक साथ ͩफट होने के 
ͧलए कैसे तेजी से उठ सकते हɇ। आरएफसी और मानकɉ के ͪवǓनदȶशɉ के माÚयम से जाना 
जाता है। हम हाल के साǑह×य मɅ Ĥèतुत कुछ Ĥमुख आई.ओ.टȣ. चुनौǓतयɉ का अवलोकन भी 
Ĥदान करते हɇ और संबंͬधत शोध कायɟ का सारांश Ĥदान करते हɇ।  

सुरपोन ͩĐजक आǑद [2015] के अनुसार इंटरनटे नाटकȧय Ǿप से ͪवकͧसत हो रहा है और 
ͪवͧभÛन संबɮधता  तरȣकɉ का Ǔनमा[ण कर रहा है। इंटरनेट ऑफ ͬथÊंस (आई.ओ.टȣ.) उन तरȣकɉ 
मɅ से एक है जो वत[मान इंटरनेट सचंार को मशीन-टू-मशीन (एम 2 एम) आधार मɅ बदल देता 
है। इसͧलए, आई.ओ.टȣ. मूल Ǿप स ेवाèतͪवक दǓुनया और साइबरèपेस को भौǓतक वèतुओं 
के माÚयम स ेजोड़ सकता है जो ͪवͧभÛन Ĥकार के बɮुͬधमान सɅसर के साथ अÛतः èथाͪपत 
करत ेहɇ। बड़ी सÉंया मɅ इंटरनेट से जुड़ी मशीनɅ डेटा कȧ एक ͪवशाल माğा का उ×पादन और 
आदान-Ĥदान करɅगी जो दैǓनक जीवन को अͬधक सुͪ वधाजनक बनाती हɇ, कǑठन Ǔनण[य लेन े
और लाभकारȣ सेवाएं Ĥदान करन ेमɅ मदद करती हɇ। यह पğ न केवल ͪवकास और दैǓनक 
जीवन मɅ आई.ओ.टȣ. के बारे मɅ मह×वपूण[ है, बिãक सामाÛय वाèतुकला, इसके सबसे åयापक 
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Ǿप से उपयोग ͩकए जाने वाले Ĥोटोकॉल, कई संभाͪवत अनुĤयोगɉ, बिãक आई.ओ.टȣ मɅ सुर¢ा 
और गोपनीयता के मɮुदɉ पर ͬचतंा, आई.ओ.टȣ Ĥणालȣ का वाèतͪवक उपयोग करके आरडीनो 
(Arduino) और इसके भͪवçय के ǽझान। यह आई.ओ.टȣ. संभवतः सबस ेलोकͪĤय नेटवͩकɍ ग 
अवधारणाओं मɅ स ेएक बन गया है िजसमɅ कई लाभ लाने कȧ ¢मता है। 

Ǔनçकष[ 

इंटरनेट ऑफ ͬथÊंस का ͪवचार हमारे आधुǓनक जीवन के ͧलए उनके माग[ का पता लगान ेपर 
तेजी से उभर रहा है, िजसका उɮदेæय कई èमाट[ उपकरणɉ, Ĥौɮयोͬगͩकयɉ और अनुĤयोगɉ को 
एक साथ जोड़कर जीवन कȧ चालाकȧ को बढ़ाना है। इंटरनेट और इंटरनेट आधाǐरत अनुĤयोग 
ͪवकास के कारण दǓुनया को पूरȣ तरह स ेबदल Ǒदया गया है। सभी पǐरǺæयɉ मɅ सहभाͬगता 
इसके ǒबना असंभव Ĥतीत होती है। सफलतापूव[क लागू होने पर आई.ओ.टȣ. सब कुछ बदल 
देगा। इंटरनेट ने उãलेखनीय Ǿप स ेहमारे जीने के तरȣके को बदल Ǒदया है, यह लोगɉ को 
नेटवक[  स ेजोड़ता है। लोगɉ के बीच पारèपǐरक ͩĐया इंटरनेट पर ͩकया जाता है। आई.ओ.टȣ. 
मɅ एक नया आयाम जोड़ने कȧ संभावना है जो èमाट[ ऑÞजÈेट के बीच संचार को स¢म करता 
है, यह नेटवक[  पर चीजɉ को जोड़ता है। आई.ओ.टȣ. हमारे आसपास हर वèतु के èवचालन कȧ 
अनुमǓत देता है। 
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जीन डेटासेट का हाई डाईमɅशनल ǒबग डेटा मɅ वगȸकृत 

ͩĐयाÛवयन 

 डॉ. अͨखलेश कुमार Įीवास Ĥेम कुमार चंġाकर 

 कंÜयूटर ͪव£ान एवं सूचना Ĥौɮयोͬगकȧ कंÜयूटर ͪव£ान 

 डॉ. सी. वी. रमन ͪवæवͪवɮयालय कोटा महंत लêमीनारायण दास महाͪवɮयालय 

 ǒबलासपुर छƣीसगढ़ रायपुर (छƣीसगढ़, भारत)  

    

सार  

जीन अͧभåयिÈत के ͧलए उÍच आयामी बड़े डेटा अÚययन मɅ उपयोग ͩकए जाने वाले वगȸकरण 
के तरȣके,  डेटा के अंतǓन[Ǒहत जǑटलता के साथ-साथ वगȸकरण मॉडल के Ǔनमा[ण के ͧलए 
उपयोग कȧ जाने वालȣ तकनीक हɇ। फेफड़ɉ के कɇ सर के Ĥकारɉ के ͪवͧभÛन जीन अͧभåयिÈत 
डेटासेट का वगȸकरण, कɇ सर Ǔनदान और दवा कȧ खोज मɅ बहुत मह×व रखता है। जीन 
अͧभåयिÈत डेटा का उपयोग करके कɇ सर वगȸकरण को कɇ सर Ǔनदान और दवा कȧ खोज से 
संबंͬधत मूलभूत समèयाओं को दरू करने के ͧलए कंुजी के Ǿप मɅ जाना जाता है। डीएनए 
सêूम आåयूह ͪवæलेषण मɅ हाल कȧ उÛनत तकनीकɉ को तीĭता से रोग वगȸकरण मɅ लागू ͩकया 
जाता है, ͪवशेष Ǿप से कɇ सर वगȸकरण के ͧलए। हाल हȣ मɅ Ĥèताͪवत जीन अͧभåयिÈत 
वगȸकारक एक हȣ सêूम आåयूह Ĥयोग से ĤाÜत परȣ¢ण नमूनɉ को सफलतापूव[क इस नमूने के 
साथ वगȸकृत कर सकते हɇ ͩक इस धारणा के साथ समͧमत ğुǑटयां Ĥͧश¢ण और परȣ¢ण 
नमूनɉ के बीच िèथर हɇ। हालांͩक, वगȸकरण Ĥदश[न को ͪवͧभÛन सêूम आåयूह Ĥयोगɉ स ेĤाÜत 
ͪवषम परȣ¢ण नमूनɉ से Ĥमाͨणत ͩकया जाता है। इस शोध पğ मɅ वगȸकरण सटȣकता का 
ͪवæलेषण ͪवͧभÛन वगȸकरण एãगोǐरØम के माÚयम से ͩकया गया है। वगȸकरण चरण मɅ, 
बèेटफèट[, जेनेǑटक सच[, ͫडसीजन Ěȣ, लालची_èटेपवाइज फȧचर चयन तकनीकɉ का उपयोग 
ͩकया जाता है। अÈसर वगȸकरण एãगोǐरदम का उपयोग ͩकया जाता है। Ěȣ रɇडम फ़ोरसेट, Ěȣ 
ͧसपंल काट[, Ěȣ ज े48, बेयस, नेट, बेयस, नैवेब, फंÈशन, आरबीएन नेटवÈस[ और फंÈशन, बहु परत 
पेसेÜĚॉन वगȸकारक का उपयोग ͩकया जाता है। यह तुलना×मक Ǿप से क¢ा मɅ फेफड़ɉ के 
कɇ सर कȧ सटȣकता दर का पता लगाने के ͧलए Ǒदया गया है। वगȸकरण सटȣकता Ěȣ रɇडम 
फ़ोरसेट, Ěȣ जे 48, बेयस, बेनेट, बायेस, नैव बेयस एãगोǐरØम ने Đमशः आंकड़ɉ के आधार पर 
सबसे अÍछा पǐरणाम Ǒदया। 

कंुजी शÞद : कɇ सर वगȸकरण, जीन अͧभåयिÈत डेटा, वगȸकरण, सुͪवधा चयन 
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पǐरचय 

ǒबग डेटा बड़ी माğा मɅ डेटा के ͪवæलेषण कȧ डेटा खनन कàÜयूटेशनल ĤͩĐया है। यह ͩकसी 
ͪवशेष समèया या िèथǓत के पǐरणाम का ͪवæलेषण करने के ͧलए ͪपछले डेटा कȧ जानकारȣ 
का उपयोग करता है। डेटा वगȸकरण, डेटा ͪवæलेषण का Ǿप है जो मह×वपूण[ डेटा वगɟ का 
वण[न करने के मॉडल को Ǔनकालता है। इस तरह के ͪवæलेषण हमɅ बड़े पैमाने पर डेटा कȧ 
बेहतर समझ मɅ मदद कर सकते हɇ। Ĥ×येक Ĥͧश¢ण लेबल के वग[ लेबल को एक अवèथा 
Ĥदान कȧ जाती है िजसे पय[वेͯ ¢त अͬधगम कहा जाता है जो ͩक पय[वेͯ ¢त के वगȸकारक है। 
िजसमɅ यह बताया जाता है ͩक Ĥ×येक Ĥͧश¢ण ɪयूपल ͩकस वग[ का है। सीखने मɅ, Ĥͧश¢ण 
डेटा का ͪवæलेषण वगȸकरण एãगोǐरØम ɮवारा ͩकया जाता है इसमɅ वगȸकरण Ǔनयमɉ कȧ 
सटȣकता का अनुमान लगाने के ͧलए परȣ¢ण डेटा का उपयोग ͩकया जाता है। जीन कोडीकरण 
¢ेğ हɇ जो सेल के अंदर आवæयक ǒबिãडगं Þलॉक बनाते हɇ और Ĥोटȣन का राèता Ǒदखाते हɇ। 
हालांͩक, कुछ जीन उ×पǐरवǓत[त हो सकते हɇ। ऐसे जीन कɇ सर कȧ घटना के ͧलए िजàमेदार होते 
हɇ। यह दोषपूण[ जीन कȧ पहचान करने के ͧलए रोͬगयɉ से ͧलए गए नमूनɉ कȧ बारȣकȧ से जांच 
करके खोजा जा सकता है। जीन अͧभåयिÈत डेटासेट आमतौर पर केवल दज[नɉ ऊतकɉ/  नमूनɉ 
के साथ आता है। 
 

कɇ सर के बड़े डेटा सêूम आåयूह जीन अͧभåयिÈत डेटा के ͪवæलेषण के ͧलए चयन तकनीक 
कȧ, फȧचर चयन तकनीक का उपयोग ͪवशाल माइĐोएरे जीन अͧभåयिÈत डेटा कɇ सर से संबंͬधत 
जीन का चयन करने के ͧलए ͩकया जाता है। इसका उɮदेæय बेहतर वगȸकरण Ĥदश[न हाͧसल 
करना है। ऊतक के नमनूɉ कȧ सÉंया कȧ तुलना मɅ जीन कȧ ͪवशाल सÉंया के कारण सूêम 
आåयूह डेटा का उपयोग करके कɇ सर वगȸकरण एक और बड़ी चुनौती बन गया है। यह शोध 
पğ वगȸकरण काय[ के ͧलए ͪवͧभÛन वगȸकरण एãगोǐरØम Ĥèतुत करता है। एक åयापक ढांचा 
िजसमɅ सुͪवधा चयन और वगȸकरण तकनीक शाͧमल है, नए नमूनɉ को संĐͧमत या सामाÛय 
Ǿप से वगȸकृत करने मɅ स¢म है। 
 

जीन अͧभåयिÈत डेटा के आधार 

जीन अͧभåयिÈत वह ĤͩĐया है िजसके ɮवारा ͩकसी जीन कȧ जानकारȣ एक काया[×मक जीन 
के संæलेषण मɅ उपयोग कȧ जाती है । ये उ×पाद अÈसर Ĥोटȣन होते हɇ, लेͩकन गैर Ĥोटȣन 
कोडीकरण जीन, जसैे ͩक टȣ.आर.एन.ए. (TRNA) जीन, मɅ उ×पाद एक संरचना×मक या 
हाउसकȧͪपगं RNA (आर. एन. ए.) है। जीन अͧभåयिÈत के अÚययन मɅ कई जीनɉ कȧ अͧभåयिÈत 
के Ĥोफाइल या पैटन[ को देखना शाͧमल हो सकता है  चाहे अͧभåयिÈत के èतर मɅ पǐरवत[न  
हो या अͧभåयिÈत के समĒ पैटन[ को देखɅ। वाèतͪवक समय मɅ पी.सी.आर. (PCR) का उपयोग 
जीन अͧभåयिÈत करने वाले वै£ाǓनकɉ ɮवारा ͩकया जाता है। जीन अͧभåयिÈत डेटा के èतर 
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के आधार पर अनुकूͧलत जीन को अलग-अलग वगȸकरण के आधार पर वगȸकृत ͩकया जाता 
है। 
 
सêूम आåयूह डेटा वगȸकरण 

सêूम आåयूह डेटा वे छͪवयां हɇ, िजÛहɅ जीन अͧभåयिÈत मैǑĚÈस मɅ बदलना होता है िजसमɅ 
पंिÈतयां जीन का ĤǓतǓनͬध×व करती हɇ, कॉलम ͪवͧभÛन नमूनɉ जैसे ऊतकɉ या Ĥयोगा×मक 
पǐरिèथǓतयɉ का ĤǓतǓनͬध×व करते हɇ, और Ĥ×येक सेल मɅ संÉया ͪवशेष नमूने मɅ ͪवशेष जीन 
के अͧभåयिÈत èतर कȧ ͪवशेषता है। सूêम आåयूह आधाǐरत रोग वगȸकरण Ĥणालȣ लेबल 
जीन अͧभåयिÈत डेटा के नमूने लेती है और एक वगȸकृत मॉडल उ×पÛन करती है जो नए डेटा 
नमूनɉ को ͪवͧभÛन पूव[Ǔनधा[ǐरत रोगɉ मɅ वगȸकृत करती है।  
 

जीन अͧभåयिÈत डेटा सेट 
अनुकरण मɅ ͪवचार ͩकए जाने वाले डाटा सेट आइǐरस, यीèट, èपेलमैन डेटासेट, Ħेèट कɇ सर हɇ। 
ये सभी डेटा सेट साव[जǓनक Ǿप से उपलÞध हɇ। 
 
दो डेटासेट बनाने के ͧलए कुल 203 èनैप-ĥोजन लंग ɪयूमर (n _186) और सामाÛय फेफड़े 
(n _17) नमूनɉ का उपयोग ͩकया गया था। इनमɅ से, 125 एडेनोकाͧस[नोमा नमूने नैदाǓनक डेटा 
और सेÈसनɉ से ऊतकȧय èलाइड के साथ जड़ुे थे। 203 नमूनɉ (डेटासेट ए) मɅ Ǒहèटोलॉिजकल 
Ǿप से पाǐरभाͪषत फेफड़े के एडेनोकाͧस[नोमा (n _127), èÈवैमस सेल फेफड़े के काͧस[नोमस(n 

_ 21), फुÝफुसीय काͧस[नॉइड (n_20), एससीएलसी (n _ 6) मामलɉ और सामाÛय फेफड़े (n) 
शाͧमल हɇ। अÛय एडेनोकाͧस[नोमास (n_12) पर नैदाǓनक इǓतहास के आधार पर अǓतǐरÈत 
मेटाèटेͧसस होने का संदेह था (देखɅ नमूनाडाटा.xls), जो पीएनएएस वेब साइट www.pnas.org 

और www.Genome.wi.mit पर सहायक सूचना के Ǿप मɅ Ĥकाͧशत हुआ है। 
 

जीन उ×पͪƣ का चयन 

इस अÚययन मɅ, सूचना×मक जीन का चयन करने के ͧलए कई जीन चयन ͪवͬधयɉ कȧ शुǽआत 
कȧ गई है। अलग-अलग डेटासेट जीनɉ को एसवीएम, नैवे बेयͧसयन जसैे वगȸकारक का उपयोग 
करके वगȸकृत ͩकया जाता है और फȧचर चयन ͪवͬधयɉ जैसे बेèटफèट[, जेनेǑटक सच[, ͫडसीजन 
Ěȣ चयन तकनीकɉ के माÚयम से ĤाÜत अनुकूͧलत जीन का उपयोग ͩकया जाता है जो अÈसर 
वगȸकरण एãगोǐरØम का उपयोग करते हɇ। Ěȣ रɇडम फ़ोरसेट, Ěȣ ͧसपंल काट[, Ěȣ जे 48, बेयस, 

नेट, बेयस, नैवेब, फंÈशन, आरबीएन नेटवÈस[ और फंÈशन बहुपरत पेसेÜĚॉन वगȸकारक का 
उपयोग ͩकया जाता है। यह Èलाͧसफायर के बीच फेफड़ɉ के कɇ सर कȧ सटȣकता दर का पता 
लगाने मɅ तुलना×मक Ǿप से Ǒदया गया है। वगȸकरण सटȣकता Ěȣ रɇडमफोरेट, Ěȣ ज े48, बेयस 
बेनेट, बेयस इ×याǑद। 
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ल¢ण कȧ चयन ͪवͬध 

ल¢ण चयन ͪवͬधयɉ का मह×व वगȸकरण के पूव[ सूचना×मक जीन का चयन करना है तथा 
कɇ सर कȧ भͪवçयवाणी और Ǔनदान के ͧलए सêूम आåयूह डेटा का भी। ल¢ण चयन ͪवͬध 
वगȸकरण सटȣकता मɅ सुधार के ͧलए अĤासंͬगक और Ǔनरथ[क सुͪवधाओं को हटा देती है। 
फ़ȧचर चयन ͪवͬधयɉ को ͩफ़ãटर, आवरण, और सिÛनǑहत (रैपर) या वण[संकर मɅ वगȸकृत ͩकया 
जा सकता है। ͩफ़ãटर Ǻिçटकोण ͩकसी भी डेटा-खनन एãगोǐरØम को शाͧमल ͩकए ǒबना 
सुͪ वधाओं का चयन करता है। ͩफ़ãटर एãगोǐरØम का मूãयांकन चार अलग-अलग मãूयांकन 
मानदंडɉ के आधार पर ͩकया जाता है : दरूȣ, सूचना, Ǔनभ[रता और िèथरता। रैपर Ǻिçटकोण 
वगȸकारक  के आधार पर फȧचर सबसटे का चयन करता है और ĤागुिÈतक सटȣकता या गÍुछ 
(Èलèटर) अÍछाई का उपयोग करते हुए रɇक को फȧचर सबसेट करता है। यह ͩफãटर मॉडल 
कȧ तुलना मɅ कàÜयूटेशनल Ǿप से महंगा है। 
 

बèेट-फèट[ सच[ 
बèेट-फèट[ सच[ एक एãगोǐरØम है जो एक या अͬधक गोल नोडɉ कȧ तलाश मɅ एक Ēाफ का 
पता लगाता है। जसैा ͩक हम कुछ हÝतɉ मɅ पता चलेगा, एक भूलभुलैया (मेज़) एक गͨणतीय 
वèतु का एक ͪवशेष उदाहरण है िजसे "Ēाफ़" के Ǿप मɅ जाना जाता है। इस बीच, हालांͩक, हम 
"भूलभुलैया (मेज़)" और "Ēाफ" का पारèपǐरक ͪवǓनमय खोज करɅगे।  
 

आनुवंͧ शक एãगोǐरØम  

आनुवंͧ शक एãगोǐरØम (जीए) एक मेटाéयूǐरिèटक है जो ĤाकृǓतक चयन कȧ ĤͩĐया से Ĥेǐरत 
है जो और ͪवकासवादȣ एãगोǐरØम (ईए) के बड़े वग[ से संबंͬ धत है। आनुवंͧशक एãगोǐरØम का 
उपयोग आमतौर पर जैव-Ĥेǐरत ऑपरेटरɉ जसैे उ×Ĥेरण, Đॉसओवर और चयन पर भरोसा करके 
अनुकूलन और समèयाओं को खोजने के ͧलए उÍच-गुणवƣा वाले समाधान उ×पÛन करने के 
ͧलए ͩकया जाता है। 
 

ͫडसीजन Ěȣ 
ͫडसीजन Ěȣ वगȸकरण और ĤागुिÈत के ͧलए सबसे शिÈतशालȣ और लोकͪĤय उपकरण है। 
ͫडसीजन Ěȣ एक Ĥवाह होता है जसैे Ěȣ èĚÈचर, जहा ंĤ×येक आंतǐरक नोड एक ͪवशेषता पर 
एक परȣ¢ण को दशा[ता है, Ĥ×येक शाखा परȣ¢ण के पǐरणाम का ĤǓतǓनͬध×व करती है और 
Ĥ×येक लȣफ नोड (टͧम[नल नोड) एक Èलास लेबल रखती है। 
 

Ēीडीèटेपवाइज  

ͪवशेषता सबसेट के èथान के माÚयम से एक Ēीडी एĤोच आगे या पीछे कȧ खोज करता है। 
अतंǐर¢ मɅ एक मनमाना ǒबदं ुसे या सभी ͪवशेषताओं के साथ शुǾ हो सकता है। ͩकसी भी 
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शेष ͪवशेषताओं के जोड़/ ͪवलोपन के पǐरणामèवǾप मूãयांकन मɅ कमी होती है। एक èथान से 
दसूरे èथान तक जाने के ͧलए और ͪवशेषताओं का चयन करने वाले ऑड[र को ǐरकॉड[ करके 
ͪवशेषताओं कȧ एक रɇक सूची भी बना सकते हɇ। 
 

वगȸकारक 

वगȸकारक एãगोǐरØम कȧ एक ͪवèततृ शृंखला Ĥ×येक अपनी ताकत और कमजोǐरयɉ के साथ 
उपलÞध है। कोई एकल अͬधगम एãगोǐरØम नहȣं है जो सभी पय[वेͯ ¢त अͬधगम समèयाओं 
पर सबसे अÍछा काम करता है। यह खंड इस अÚययन मɅ ĤयुÈत चार पय[वेͯ ¢त अͬधगम 
एãगोǐरØम का संͯ¢Üत ͪववरण देता है, िजनका नाम है, J48, नेव बेयस, आईबीके और Ǔनण[य- 
ताͧलका। 
 

ज4े8 

ज4े8 आई डी3 एãगोǐरØम पर आधाǐरत C4.5 एãगोǐरØम का वेका(WEKA) काया[Ûवयन है। 
मÉुय ͪवचार है सूचना एÛĚापी का उपयोग करके व¢ृ का Ǔनमा[ण करना। Ĥ×येक नोड के ͧलए 
सबसे Ĥभावी Ǿप से ͪवभािजत मानदंड कȧ गणना कȧ जाती है और ͩफर सबसेट उ×पÛन होत े
हɇ। ͪवभाजन मानदंड ĤाÜत करने के ͧलए एãगोǐरØम उÍचतम सामाÛयीकृत सूचना लाभ के 
साथ ͪवशेषता कȧ तलाश करता है। अंǓतम चरण को ĤूǓनगं कहा जाता है। एãगोǐरØम व¢ृ के 
नीचे से शǾु होता है और अनावæयक नोडɉ को हटाता है, इसͧलए दोहरȣ जानकारȣ को हटाकर 
व¢ृ कȧ ऊंचाई को कम ͩकया जा सकता है। 
 
 

नेव बेयस 

नेव बेयस एãगोǐरØम एक सरल संभाåय वगȸकारक है जो ͩकसी Ǒदए गए डेटा सेट मɅ मãूयɉ 
कȧ आवृͪ ƣ और संयोजनɉ कȧ गणना करके संभावनाओं के एक सेट कȧ गणना करता है। 
एãगोǐरØम बेयस Ĥमेय का उपयोग करता है और वग[ चर के मूãय को देखते हुए èवतंğ होने 
के ͧलए सभी ͪवशेषताओं को मानता है। यह सशत[ èवतंğता कȧ धारणा वाèतͪवक दǓुनया के 
अनुĤयोगɉ मɅ शायद हȣ कभी सच होती है, इसͧलए नेव बेयस के Ǿप मɅ ल¢ण वण[न अभी 
तक एãगोǐरØम अÍछा Ĥदश[न करता है और ͪवͧभÛन पय[वेͯ ¢त वगȸकरण समèयाओं मɅ तेजी 
से सीखता है। 
 

आईबीके (IBK) 

आईबीके Ǔनकटतम पड़ोसी ͪवͬध कȧ तरह आईबीके एक उदाहरण-आधाǐरत अͬधगम Ǻिçटकोण 
है। इस एãगोǐरØम का मूल ͧसɮधांत यह है ͩक Ĥ×येक अनदेखे उदाहरण कȧ तुलना मौजूदा 
लोगɉ से दरूȣ मीǑĚक का उपयोग करके कȧ जाती है, आमतौर पर यूिÈलͫडयन दरूȣ और Ǔनकटतम 
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मौजूदा उदाहरण का उपयोग परȣ¢ण नमूने के ͧलए क¢ा को आवंǑटत करने के ͧलए ͩकया 
जाता है। 

Ǔनण[य ताͧलका 
यह एक Ǔनण[य ताͧलका के साथ डेटासेट को सारांͧशत करती है। एक Ǔनण[य ताͧलका मɅ मूल 
डेटासेट के समान हȣ गुण होते हɇ, और एक नया डेटा मद को गैर-वग[ मानɉ से मेल खाने वाले 
Ǔनण[य ताͧलका मɅ लाइन ढंूढकर एक Įेणी सɋपी जाती है । यह काया[Ûवयन ताͧलका मɅ शाͧमल 
करने के ͧलए ͪवशेषताओं का एक अÍछा सबसेट खोजने के ͧलए आवरण ͪवͬध को Ǔनयोिजत 
करता है। डेटासेट के मॉडल मɅ बहुत कम या कुछ भी योगदान नहȣं करने वालȣ ͪवशेषताओं को 
समाÜत करके, एãगोǐरØम ओवर-ͩफǑटगं कȧ संभावना को कम करता है और एक छोटȣ, अͬधक 
संघǓनत Ǔनण[य ताͧलका बनाता है। 
 

Ĥायोͬगक ͪवæलेषण और पǐरणाम 
 

चयǓनत ͪवशेषताए ँ
 

रोग के जोͨखम कȧ ĤागुिÈत के ͧलए ͪवͧभÛन ͩफãटर आधाǐरत सुͪवधा चयन ͪवͬधयɉ कȧ 
तुलना करने के ͧलए फेफड़े के कɇ सर के डेटासेट का उपयोग ͩकया गया था। ऊपर वगȸकृत चार 
वगȸकरण एãगोǐरØम को वगȸकरण सटȣकता का मãूयांकन करने के ͧलए माना गया था। 
 
CSEBT-CfsSubsetEval_BestFirst 
CSEGS- CfsSubsetEval_GeneticSearch 
CLSEBFDT- ClassifierSubsetEval_BestFirst_ Decision Tree 
GS- Greedy_stepwise 
GSDT- GreedyStepwise_ Decision Tree 
PCA- Principal Component Analysis  
TRF- Tree RandomForet 
TSC-Tree Simple Cart 
TJ48-Tree J48 
BBN-Bayes.BayesNet 
BNB- Bayes.NaiveBayes 
FRBFN-Function.RBFNetwork 
FMLP-Function.MultilayerPerceptron 
 

सबसे पहले, फेफड़ɉ के कɇ सर डाटासेट मɅ Ĥासंͬगक सुͪवधाओं को खोजने के ͧलए सुͪ वधा चयन 
ͪवͬधयɉ का उपयोग ͩकया गया था और ͩफर, एãगोǐरØम का मãूयांकन करने के ͧलए चयǓनत 
सुͪ वधाओं मɅ वगȸकरण एãगोǐरØम लागू ͩकए गए थे। एक हȣ Ĥयोग चार सहपाǑठयɉ के ͧलए 
दोहराया गया था। WEKA 3.6.8 सॉÝटवेयर का उपयोग ͩकया गया था। WEKA डेटा माइǓनगं 
कायɟ के ͧलए मशीन अͬधगम एãगोǐरØम का एक सĒंह है और एक मुÈत İोत (ओपन सोस[) 
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सॉÝटवेयर है। सॉÝटवेयर मɅ डेटा पूव[-Ĥसंèकरण, सुͪवधा चयन, वगȸकरण, गुÍछण, एसोͧसएशन 
Ǔनयमɉ और ͪवज़ुअलाइज़ेशन,  के ͧलए उपकरण शाͧमल हɇ। वगȸकरण के पǐरणामɉ के मãूयांकन 
के ͧलए कुछ Ǔनçपादन उपायɉ का उपयोग ͩकया गया था, जहा ंटȣपी/ टȣएन सच पॉिजǑटव/ 
नेगǑेटव इंèटɅसेस कȧ सÉंया है, एफपी/ एफएन फाãस-पॉिजǑटव/ नेगेǑटव इंèटɅस कȧ सÉंया है। 
पǐरशुɮधता अनुमाǓनत सकारा×मकताओं का एक अनुपात है जो वाèतͪवक सकारा×मक हɇ। 
Ǔनàन ताͧलका जीन अͧभåयिÈत डेटा सटे के Ĥयोगा×मक पǐरणाम Ǒदखाती है।  
 

डेटा सेट नाम- मिèतçक अबु[द (Ħेन ɪयूमर-घातक िÊलयोमा Ĥकार) 
उदाहरण: 50  

ͪवशेषताएँ: 1036 

 ताͧलका 1-  चयन Ĥदश[न 

 
Sr. 
No 

Evaluation 
Algorithm 

Evaluator Parameters Tuning Attribute 
Selection Mode 

Evaluation 
mode 

1 

 

Attribute 
Subset 
Evaluator 

 

 

 

 

 

 

 

CFS Subset 
Evaluator 

 

Best first 
Start set: no attributes 
Search direction: forward 
Stale search after 5 node expansions 
Total number of subsets evaluated: 
764460 
Merit of best subset found:0.996 
 

Including locally 
predictive 
attributes 

Evaluate on 
all training 
data 
 

Greedy Stepwise (forwards) 
Start set: no attributes 
Search direction: forward 
Merit of best subset found:0.996 

Including locally 
predictive 
attributes 

Evaluate on 
all training 
data 
 

Genetic search 
Start set: no attributes 
Population size: 20 
Number of generations: 20 
Probability of crossover:0.6   
Probability of mutation:0.033 
Report frequency:20 
Random number seed:1 
 

Including locally 
predictive 
attributes 
 

Evaluate on 
all training 
data 
 

Linear Forward Selection  
Start set: no attributes 
Forward selection method: forward 
selection 
Stale search after 5 node expansions 
Linear Forward Selection Type: fixed-set 
Number of top-ranked attributes that are 
used: 50 
Total number of subsets evaluated: 
11148 
Merit of best subset found:0.968 
 

Including locally 
predictive 
attributes 
 

Evaluate on 
all training 
data 
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2 Attribute 
Subset 
Evaluator 

Classifier 
Subset 
Evaluator 

Best first 
Classifier-ZeroR 
Start set: no attributes 
Search direction: forward 
Stale search after 5 node expansions 
Total number of subsets evaluated: 
82914 
Merit of best subset found:152.942 
 

Including locally 
predictive 
attributes 
 

Evaluate on 
all training 
data 
 

  Classifier 
Subset 
Evaluator 

Genetic search 
Classifier-ZeroR 
Start set: no attributes 
Population size: 20 
Number of generations: 20 
Probability of crossover:0.6   
Probability of mutation:0.033 
Report frequency:20 
Random number seed: 1 
 

Including locally 
predictive 
attributes 
 

Evaluate on 
all training 
data 
 

 

ताͧलका 2-  चयǓनत ͪवशषेताएँ 

     
Sr. No Algorithm FST Total Number of Features 

Brain Tumor (Malignant 
glioma types) 

Selected 
Features 

1   CFS Subset 
Evaluator 

Best first 10368 99 

2 CFS Subset 
Evaluator 

Greedy Stepwise 10368 95 

3 CFS Subset 
Evaluator 

Genetic search 
 

10368 4148 

4 CFS Subset 
Evaluator 

Linear Forward 
Selection 

10368 39 

5 Classifier Subset 
Evaluator 

Best first/Decision 
Table 

10368 04 

6 Classifier Subset 
Evaluator 

Genetic search 10368 1484 
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ताͧलका 3- मɅ Èलासीफायर कȧ सटȣकता दशा[ई गई है 

 

 
वगȸकरण पǐरणाम 
रोग के जोͨखम कȧ ĤागुिÈत के ͧलए सुͪ वधा चयन ͪवͬधयɉ के आधार पर ͪवͧभÛन वगȸकरण 
एãगोǐरØम कȧ तुलना करने के ͧलए फेफड़े के कɇ सर के डेटासेट का उपयोग ͩकया गया था। 
वगȸकरण सटȣकता का मूãयांकन करने के ͧलए चार वगȸकरण एãगोǐरदम कȧ समी¢ा कȧ गई। 
डेटा सेट कȧ सटȣकता इस Ĥकार है। जनेेǑटक सच[ तब बहेतर पǐरणाम देता है। 
 
Ǔनçकष[ 
फ़ȧचर चयन डेटा खनन अÚययन मɅ एक मह×वपणू[ डेटा Ĥोसेͧसगं कदम है और कई मशीन 
अͬधगम एãगोǐरØम बड़ी माğा मɅ अĤासंͬगक सुͪवधाओं का सामना कर सकते हɇ। इस Ĥकार, 
सुͪ वधा चयन Ǻिçटकोण कई अÚययनɉ के ͧलए एक आवæयकता बन गया। इस अÚययन मɅ, 
फेफड़ɉ के कɇ सर रोग के जोͨखमɉ कȧ भͪवçयवाणी करने के ͧलए ͩफãटर आधाǐरत सुͪ वधा चयन 
एãगोǐरØम के आधार पर एक तुलना×मक ͪवæलेषण ͩ कया गया था। सात फ़ȧचर चयन तकनीक, 
सबसे पहले, Ēीडी-èटेपवाइज, जनेेǑटक सच[, लȣǓनयर फॉरवड[ ͧसलेÈशन, बèेट फèट[/ ͫडͧसजन 
टेबल, जनेेǑटक सच[ एãगोǐरदम का इèतेमाल डेटासटे का ͪवæलेषण करने के ͧलए ͩकया गया 
और उनके Ĥदश[न का मूãयांकन Ěȣ रɇडमफोसȶट, Ěȣ ͧसपंल काट[, Ěȣ जे 48, बेस का उपयोग 
करके ͩकया गया। बयेसनेट फ़ंÈशन (BayesNet function) बी एफ फंÈशन (BFNetwork), 
बहु परत परसेÜशन वगȸकारक (MultilayerPerceptron classifiers) पǐरणामɉ का मूãयांकन 
चार सटȣकता मǑैĚÈस के आधार पर ͩकया गया था -- सटȣक, याद, Ǿट माÚय चुकता ğुǑट 
और एफ-माप। एãगोǐरØम मɅ, नेव बेयस (Naïve Bayes) और Ǔनण[य ताͧलका वगȸकारक 
(Decision Table Classifiers) सुͪवधा चयन ͪवͬधयɉ के अनĤुयोग के बाद दसूरɉ कȧ तुलना 
मɅ फेफड़ɉ के कɇ सर के डेटासेट पर उÍच सटȣकता दर रखते हɇ।  

 Feature Selection Techniques 

Name of 
Classifier 

CSEBT CSEGS CLSEBFDT GS GSDT PCA 

TRF 74.3842 % 86.6995 % 78.3251 % 76.3547 % 78.3251 % 68.1373 % 

TSC 67.9803 % 83.2512 % 76.8473 % 66.9951 % 76.8473 % 68.1373 % 

TJ48 71.9212 % 85.7143 % 80.7882 % 71.9212 % 80.7882 % 68.1373 % 

BBN 76.3547 % 72.9064 % 77.8325 % 77.3399 % 77.8325 % 2.9412 % 

BNB 78.3251 % 86.2069 % 54.6798 % 78.8177 % 54.6798 % 2.9412 % 

FRBFN 82.266  % 91.133  % 75.8621 % 82.266  % 75.8621 % 8.3333 % 

FMLP 85.2217 % - 73.8916 % 83.7438 % 73.8916 % - 
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इस अÚययन मɅ कहा गया है ͩक चयन के तरȣके सीखने के एãगोǐरदम के Ĥदश[न को बेहतर 
बनाने मɅ स¢म है। हालाँͩक, कोई एकल ͩफ़ãटर आधाǐरत सुͪवधा चयन ͪवͬध सव[Įेçठ नहȣं 
है। कुल ͧमलाकर, जीनीय खोज (Genetic Search) ने दसूरɉ कȧ तुलना मɅ बेहतर पǐरणाम 
ĤाÜत ͩकए। इस अÚययन के पǐरणाम ͬचͩक×सा अनुसंधान मɅ फेफड़ɉ के कɇ सर रोग कȧ 
भͪवçयवाणी मɅ योगदान कर सकते हɇ और मशीन सीखने (ML) के अÚययन के ͧलए लोकͪĤय 
ͩफãटर आधाǐरत सुͪवधा चयन ͪवͬधयɉ कȧ गहरȣ तुलना Ĥदान करते हɇ। भͪवçय के काम के 
Ǿप मɅ, सुͪ वधा चयन ͪवͬधयɉ और वगȸकरण सटȣकता के Ĥदश[न मɅ ͬचͩक×सा डेटासेट कȧ 
Ǔनरंतर और असतत ͪवशेषताओं दोनɉ के Ĥभावɉ कȧ जांच के ͧलए एक अÚययन कȧ योजना 
बनाई जाएगी। 
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गहराई-सɅसर एवं हèत-संकेत आधाǐरत वायुलेखन :  

एक अवलोकन 
 
 

 डॉ. लͧलत काणे डॉ. Ĥीती खÛना 
 पेĚोͧलयम एव ंऊजा[ अÚययन ͪवæवͪवɮयालय भारतीय सूचना Ĥौɮयोͬगकȧ 
 देहरादनू, उƣराखंड अͧभकãपन एव ंͪवǓनमा[ण संèथान 

  जबलपुर, मÚय Ĥदेश 
   
  
सार  

आधुǓनक युग èपश[ पटल आधाǐरत तंğɉ से परे, हèत-संकेत आधाǐरत तğंɉ के पǐरǓनयोजन कȧ 
ओर अĒसर है. मानव हèत के वायु मɅ यǺÍछया घुमाने पर ͪवͪवध आकृǓतयɉ का Ǔनमा[ण हो 
सकता है िजनमे भाषा आधाǐरत अ¢र एवं शÞद भी शाͧमल हɇ। Ǔनͪव[वाǑदत Ǿप से, ऐसे हèत-

संकेतɉ कȧ èवचाͧलत तंğɉ ɮवारा पहचान वांछनीय है। Ĥèतुत लेख मɅ कुछ ऐसे शोधकायɟ कȧ 
ͪववेचना कȧ गई है जो ͩक  वायुलेखन ɮवारा Ǔनͧम[त अ¢रɉ या शÞदɉ कȧ पहचान हेत ुͬचिÛहत 
हɇ। वèतुतः इस लेख मɅ, ऐसे तंğɉ के Ĥकार, हèत-संकेतɉ कȧ पहचान हेत ुआवæयक ल¢ण एवं 
यÛğ-अͬधगम तकनीकɉ का अÛवेषण ͩकया गया है। साथ हȣ , लेखकगण ɮवारा उपरोÈत ͪवषय 
मɅ ͩकये गए शोध काय[ एवं उसके देवनागरȣ भाषा मɅ जारȣ ͩĐयाÛवयन पर भी Ĥकाश डाला 
गया है। 

कंुजी शÞद: वाय-ुलेखन, हèत-संकेत, èपश[-पटल संकेत, यÛğ-अͬधगम तकनीक, गहराई-सɅसर 

अवलोकन 

वƣ[मान युग के समèत जन-संवाद-तंğ èपश[-पटल पर आधाǐरत हɇ उदाहरणाथ[, ए.टȣ.एम. मशीन, 

ǒबͧलगं-ͩकयोèक, इ×याǑद। संगणक-ͪव£ान मɅ ǓनतǑदन हो रहे Ĥयोगɉ के Ǻिçटगत, हèत-संकेत 

आधाǐरत तंğɉ ɮवारा èपश[-पटल तंğɉ का èथान लेना कãपनातीत नहȣ हɇ । आधुǓनक युग मɅ हèत-

संकेत आधाǐरत तंğɉ का उपयोग èमाट[-टेलȣͪवज़न जैसे उपकरणɉ के माÚयम से ͪवǑदत हȣ है। तथाͪप, 

ऐसे तंğ ͪवकͧसत ͩकए जा रहे हɇ िजनमɅ माğ हाथ के हवा मɅ घुमाने पर वाय ुमɅ Ǔनͧम[त अ¢रɉ अथवा 
शÞदɉ को संगणक ɮवारा पहचाना जा सके[1]। यह तØय है ͩक भौǓतक लेखन मɅ ͧलखने हेत,ु कलम 

पçृठ पर रखना एवं पçृठ पर स ेहटाना èवाभाͪवक ͩ Đयाए ंहɇ। हाथ ɮवारा समतल पर दबाव कȧ उपिèथǓत 

अथवा अनुपिèथǓत भौǓतक लेखन को पǐरभाͪषत करती है। परÛतु भौǓतक दाब कȧ अनुपिèथǓत मɅ, 
वायु-लेखन के ͧलए  ͩकसी भी अ¢र या शÞद ͪवशेष के आरंभ या अतं को पहचानना अ×यंत जǑटल है।  
ͪवशेषतः ऐसी पǐरिèथǓतयɉ मɅ जब अ¢र आकार मɅ अǓनयͧमत हɉ, एक समतल मɅ ना हɉ, एवं ͧलखने 
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के Ĥकार (ͪवधाएँ) ͪवͧभÛन हɉ। परंपरागत ɮͪवͪवमीय(2D) कैमरा से ऐसे वायǓुनͧम[त 3D संकेतɉ का 
अͧभĒहण भी समèया को जǑटल बनाता है। वष[ 2010-11 से, सèते 2.5डी गहराई-सɅसरɉ कȧ उपलÞधता 
के बाद, 3D Ĥ¢ेपवĐɉ(ĚाजेÈटेǐरस) के अͧभĒहण का काय[ अपे¢ाकृत सुलभ हुआ है। इनके ɮवारा 
उपलÞध कराये गए गहराई-आंकड़ɉ के माÚयम स ेͧलखने वाले हाथ (रȣजन ऑफ़ इंटरेèट) को पçृठभूͧ म 

स ेपथृक करन ेका काय[ आसान हुआ है[1-4] । 

वत[मान मɅ वायुǓनͧम[त सकेंतɉ को पहचानन ेके ͧलए दो काय[ Ĥणाͧलयां अपनाई जा रहȣ हɇ। Įेणी(अ) 

मɅ, सतत-Ǔनͧम[त Ĥ¢ेपवĐ मɅ से Ǔनरथ[क लकȧरɉ(èĚोÈस) को हटाते हुए वैध हèत-संकेतɉ को जारȣ 
संकेतन के साथ हȣ पहचान ͧ लया जाता है। इस Įेणी मɅ कुछ काय[ 3D  Ĥ¢ेपवĐ मɅ सबस ेलंबे सव[ǓनǑहत 

Ĥ¢ेभाग को Ǔनçकͪष[त करते हɇ। इन Ĥ¢ेपभागɉ को परèपर èथाǓनक संयोजन के आधार पर पहचाना 
जाता है। इनमɅ एल.सी.एस. (लांगेèट कॉमन सÞसीÈवÛेस) [4-5] डाइनाͧमक टाइम वाͪपɍग (डी. टȣ. 
डÞãयू.) [6] आधाǐरत तकनीकɅ  Ĥमुख हɇ। अÛय Įेणी(अ) शोध कायɟ मɅ, हèत-संकेत-सàबंͬ धत ल¢ण 

जसैे चैन-कोड, èपश[Ïयɉ (टैÛजीस) आǑद का अनुĐम £ात कर, अवèथा-आधाǐरत (èटेट-बेèड) यंğ-

अͬधगम (मशीन लǓनɍग) तकनीक मɅ Ǒदया जाता है, िजनस ेअभीçट हèत-संकेत पहचाना जाता है पूव[ 
मɅ 3डी Ĥ¢ेपवĐ पहचान के कायɟ मɅ Ǒहडन माकȾव मॉडल (एच.एम.एम.)[4-7] सपोट[ वÈेटर मशीन 

(एस. वी.एम.) [8-9] एवं आǑट[ͩफशल Ûयूरल नेटवक[  (ए.एन.एन.)[8-12] आधाǐरत तकनीकɉ का Ĥयोग 

कर, अ¢र अथवा शÞद संबंͬधत ल¢णɉ कȧ सहȣ पहचान के ͧलए वगȸकृत ͩकया गया है। तथाͪप, संकेतɉ 
कȧ सीमाओं (आरंभ एवं अतं) के उͬचत Ǔनधा[रण के अभाव मɅ उपयुय[Èत तकनीकɅ  पǐरशुɮधता 
(एÈयूरेसी), शÞद पहचान के åयापकȧकरण (जनरलाइजशेन), एवं  åयावहाǐरक तंğɉ मɅ अनुĤयोग कȧ  
Ǻिçट से छाप नहȣं छोड़ पाई है। उपवĐɉ के Đम पर Ǔनभ[रता के कारण सीͧमत अ¢रɉ (हèत-संकेतɉ) कȧ 
पहचान एवं संगणन-द¢ता इनके ͧलए Ĥमुख चुनौǓतयाँ हɇ। अÛय ͪवधा, Įेणी(ब) मɅ या तो संकेतɉ को 
पहले पथृक करके पहचाना जाता है या ͩफर 2.5डी सɅसस[ ɮवारा ऐसी åयवèथा कȧ जाती है िजससे 

उपयोगकता[ हवा मɅ संकेत ऐसे बना सकɅ  कȧ Ǔनरथ[क लकȧरɅ संकेतन मɅ शाͧमल हȣ ना हɉ। वèतुतः, इस 

ͪवधा मɅ वाय-ुलेखन जैसा वातावरण Ǔनͧम[त ͩकया जाता है।  

लेखकɉ ने Įेणी(ब) के अतंग[त एक ऐसा तंğ ͪवकͧसत ͩकया है िजसमɅ गहराई आंकड़ɉ के आधार पर 

कलम पçृठ पर रखने, हटाने, एवं ͧलखने कȧ ͩĐयाओं का अनुकरण ͩकया गया है ताͩक एक आभाͧसक 

वायुलेखन वातावरण का Ǔनमा[ण हो [2]। Ǔनçकͪष[त अ¢र का हमारे शोध काय[ मɅ Ĥèतुत इिÈवपोलर 

ͧसÊनेचर ल¢ण कȧ मदद स ेवण[न कर, मैनहटन दरूȣ मापक ɮवारा अभीçट हèत-संकेत का Ǔनधा[रण 

ͩकया गया है। अĒंेजी वणा[¢र, अरबी (ऐरǒबक) अंक, और ͪवशेषा¢र एक-रेखीय हèत-संकेतɉ को तीन 

मÈुत डाटासटे (आंकड़ा-समुÍचय) मɅ Ĥयोगɉ हेत ुसमाǑहत ͩकया गया है। हमɅ 96% तक पǐरशुɮध 

पǐरणाम ĤाÜत हुए हɇ। वत[मान मɅ हम मãटȣèĚोक हèत-संकेतɉ का काया[Ûवयन कर रहे हɇ िजसमɅ 
देवनागरȣ अ¢रɉ को åयिçट-अÚययन के ͧलए चुना है। उपरोÈत शोध कȧ जन-संवाद तंğɉ के 
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åयǓतǐरÈत, गुÜत हèता¢रɉ ɮवारा åयिÈतगत Ĥमाणीकरण, पावर-पॉइंट Ĥदश[नɉ मɅ माक[ र-रǑहत 

लेखन, इ×याǑद उपयोͬगताएं संभाͪवत हɇ। 
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डेटा खनन के ͧलए एãगोǐरदम K-साधन और एĤीओरȣ का 
ͪवæलेषण 

सोनालȣ åयास, ए आई आई टȣ, एͧमटȣ ͪविæवɮयालय, राजèथान 
 
सार 

इस शोधपğ मɅ Èलाउड कंÜयूǑटगं मɅ डेटा माइǓनगं एãगोǐरØम का अÚययन शाͧमल है। Èलाउड 

कàÜयूǑटगं एक ऐसा वातावरण है जो उपयोगकता[ कȧ मशीन मɅ Èलाउड मɅ संगहृȣत ऑनलाइन 

एिÜलकेशन से बनाया जाता है और वेब Ħाउज़र के माÚयम स ेचलता है। इसͧलए उपयोगकता[ के डेटा 
को कुशलता से Ĥबंͬ धत करना आवæयक है। यहां िजन ͪवषयɉ पर चचा[ कȧ गई है उनमɅ से पहला ͩक 
डेटा माइǓनगं कȧ आवæयकता Èयɉ है, तथा दसूरा एãगोǐरØम के-मीÛस (K-Means) और 
एĤीओरȣ(Apriori) के सɮैधाǓंतक अÚययन Ýलो चाट[ और èयूडोकोड का उपयोग करते हुए भाषा मɅ 
उनका काया[Ûवयन और समय जǑटलता के आधार पर दो एãगोǐरदम के बीच तुलना। 
 
मुÉयशÞद:  Èलèटर, डेटा सेट, आइटम, सɅटाइड, दरूȣ, अͧभसरण, लगातार आइटम सेट, उàमीदवार। 
 

Ĥèतावना 

Èलाउड कàÜयूǑटगं एिÜलकेशन मɅ डेटा माइǓनगं डेटा सेट के ͪवशाल समूह से डेटा को पुनः ĤाÜत 
करना है। यह डेटा के ͪवशाल समूह को मानव के समझने वाले Ǿप मɅ पǐरवǓत [त करने कȧ 
ĤͩĐया है। अंदर कȧ सूचना डेटाबेस और डेटा ĤĒहण करके ͪवæलेषण के माÚयम से Ĥकट कȧ 
जाती है। Èलाउड कàÜयूǑटगं एिÜलकेशन ͫडमांड सेवा पर सेवा Ĥदान करते हɇ। यह एंड-यूजस[ को 
अनͧलͧमटेड डाटा èटोरेज मुहैया कराता है और इसके ͧलए डेटा का बड़ी माğा मɅ खनन करना पड़ता 
है। यह ͪवͧभÛन तकनीकɉ और लॉिजÈस जानकारȣ के Ǔनçकष[ण मɅ सहायक हɇ और यह इसे भी Ĥकट 

करत ेहɇ। 
 

यहां, दो एãगोǐरदम K- साधन Èलèटǐरगं और Apriori डेटा को पुनः ĤाÜत करने के ͧलए वͨण[त ͩकया 
गया है। इन दो तकनीकɉ मɅ winnowing डेटाबेस के ͧलए अलग-अलग रणनीǓतयां हɇ। के-साधन 1957 

मɅ èटुअट[ लॉयड ɮवारा Ĥèताͪवत ͩकया गया था, इसͧलए इसे लॉयड के एãगोǐरØम के Ǿप मɅ भी जाना 
जाता है और पहलȣ बार 1967 मɅ जàेस मैकÈवीन ɮवारा उपयोग ͩकया गया था। के-साधनɉ मɅ Ĥारंͧभक 

सɅĚोइड और ÛयूिÈलयर के बीच यूिÈलͫडयन कȧ दरूȣ कȧ गणना करके फुÝफुस मɅ èथाͪपत डेटा को 
ͪवभािजत करने का सबस ेसरल तरȣका है। आइटम जब तक यह एक एकल आइटम मɅ पǐरवǓत[त हो 
जाता है। इस ĤͩĐया को Ĥ×येक समूह के ͧलए संशोͬधत ͩकया जाता है, इस Ĥकार डेटाबेस को ͧमͬĮत 

ͩकया जाता है। Apriori बǓुनयादȣ अवधारणा मɅ लगातार आइटम सेट Ĥभावी ढंग स ेखनन है। बार-बार 
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आइटम सेट का सबसेट भी अÈसर होना चाǑहए। बार-बार आइटम सेट कȧ यह पीढ़ȣ ͪवशेषताओं के बीच 

संबंध पर आधाǐरत है। 
 

यह पेपर पहले इन एãगोǐरदम के ͧ लए ͩ कए गए शोध काय[ का वण[न करेगा, ͩ फर छɮम कोड का उपयोग 

करके जानकारȣ का वण[न करता है, Frequent आइटम सेट का Ǔनधा[रण करने के ͧलए Ýलो चाट[, ͩफर 

समय कȧ जǑटलता के आधार पर दो एãगोǐरदम कȧ तुलना करता है। 
 

II. Ĥारंͧभक 

के-मीÛस (K-Means) Èलèटǐरगं एãगोǐरदम  
 

यह एक डेटा माइǓनगं एãगोǐरदम है जो ͪ वशाल डेटाबेस को छोटे समूहɉ मɅ  ͪ वभािजत करने कȧ काय[नीǓत 

पर काम करता है। इसमɅ k के समूहɉ मɅ डेटाबेस का ͪवभाजन शाͧमल है, जो Ǔनकटतम साधनɉ से 

संबंͬधत है। 
 
K- साधनɉ का उपयोग करके डेटा पुनĤा[िÜत मɅ पहला चरण असाइनमɅट चरण है। असाइनमɅट चरण मɅ 
Ĥ×येक अवलोकन Ǔनकटतम समूहɉ के साथ k समूहɉ को सɋपा गया है। औसत गणना करने के ͧलए 

पहले हमɅ Ĥारंͧभक सɅĚोइड का Ǔनधा[रण करना होगा िजसके माÚयम से Ĥ×येक Èलèटर के Ĥ×येक 

अवलोकन के ͧलए दरूȣ कȧ गणना कȧ जाती है। 
 
Ĥारंͧभक सɅĚोइड को याǺिÍछक Ǿप स ेͩकसी भी ǒबदं ुके Ǿप मɅ ͧलया जा सकता है। अब, Ĥ×येक वèतु 
स ेकɅ ġक कȧ दरूȣ कȧ गणना यूिÈलडीथ के सğू ɮवारा कȧ जाती है 
 
 मान लȣिजए ͩक दो ǒबदं ुp और q हɇ तो यूिÈलͫडयन दरूȣ उÛहɅ जोड़न ेवाले लाइन खंड कȧ लंबाई है। 
काटȶͧसयन Ǔनदȶशांक लेने से p(p1,p2,..... pn) और q(q1,q2,….,qn)दरूȣ d(p,q)=d(q,p)=sqrt(q1-p1)2 + 

(q2-p2)2 +…..+ (qn-pn)2  ɮवारा दशा[ई जाती है।  
 
दसूरा चरण अपडेट कदम है िजसमɅ डेटा ऑÞजÈेट को Ûयूनतम दरूȣ के अनुसार समूहȣकृत ͩकया जाता 
है। 
 
इन दो असाइनमɅट और अपडेट चरण के बीच पुनरावृͪ ƣ होती है जब तक ͩक Ĥ×येक समूह मɅ डेटा 
ऑÞजÈेट एक ǒबदं ुपर पǐरवǓत[त नहȣं हो जाते। इस Ĥकार, यह देखा गया है ͩक ͪवशाल डेटाबेस को 
सफलतापवू[क जीत ͧलया जाता है। हालाँͩक यह डेटा चयन कȧ रणनीǓत को समझने का एक सुगम 

तरȣका है और इसे लागू करन ेमɅ सुͪवधा है। 
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इसकȧ कुछ सीमाए ंभी हɇ। वो हɇ : 

 जब Èलèटर गैर-समान होते हɇ, तो इसका मतलब है ͩक संरचना अलग होती है, आकार ͧभÛन 

होते हɇ, और ͩफर Ĥ×येक ऑÞजÈेट कȧ दरूȣ कȧ गणना करना इतना सुͪ वधाजनक नहȣं होता है। 
 दसूरȣ बात यह है ͩक यह बाहरȣ लोगɉ के ͧलए पǐरçकृत नहȣं है Èयɉͩक व ेउस डेटा Ĥकार के ĤǓत 

सजातीय हो भी सकते हɇ और नहȣं भी। 

 समय कȧ जǑटलता के ͧलए खालȣ Èलèटर फायदेमंद नहȣं हɇ। 
 

एͪĤओरȣ एãगोǐरदम  
 

यह एãगोǐरदम लगातार आइटम सेट उ×पÛन करने कȧ अवधारणा पर आधाǐरत है। लगातार 
आइटम सेट का Ǔनधा[रण करन ेके ͧलए काय[Ĥणालȣ डेटा पुनĤा[िÜत मɅ Ĥमुख कदम है। इन 
सेटɉ कȧ पीǑढ़यɉ कȧ ͪवशेषताओं के बीच संबंध पर आधाǐरत है। बार-बार आइटम सेट के 
आकार का Ǔनधा[रण सभी चरणɉ से पहले होता है। अÈसर आइटम सेट का आकार k होता 
है, Ck+1 ɮवारा ǓनǾͪपत बार-बार आइटम सेट के उàमीदवारɉ को अÈसर आइटम सेट से 
उ×पÛन ͩकया जाता है। केवल उÛहȣं वèतुओं को जोड़ा जाता है जो Fk+1 कȧ आवæयकताओं 

का समथ[न करती हɇ। बार-बार आइटम सेट के उàमीदवारɉ के ͧलए Pk and Qk उ×पÛन 
होता है। उनके पास common मɅ K-1 त×व हɇ। Rk+1 ɮवारा Pk and Qk denoted का 
संघ। यहाँ : 
Pk = {ITEM1, ITEM2,.......item k -1, item k} 
Qk = {ITEM1, ITEM2,.......item k -1, item k_} 

Rk+1=Pk U Qk ,(Join èटेप मɅ) 
 

Rk+1 मɅ मदɉ (आइटमɉ) कȧ जांच कȧ जाती है ͩक Èया व ेलगातार हɇ या नहȣं, दसूरा बड़ा 
कदम Ĥून èटेप(Prune Step) है िजसमɅ उन वèतुओं को ͧमͬĮत ͩकया जाता है जो बार-बार 
आइटम सेटɉ कȧ मांगɉ को पूरा नहȣं कर रहे हɇ, इसͧलए केवल उन उàमीदवारɉ को उ×पÛन 
ͩकया जाता है जो लगातार इस Ĥकार के डेटा आइटम हɇ। इस Ĥकार चयǓनत जानकारȣ 
मनçुय के ͧलए लाभदायक होगी। 
यɮयͪप एͪĤओरȣ समय कुशल है Èयɉͩक उसे केवल बार-बार आइटम सेट के ͧलए उàमीदवारɉ 
को उ×पÛन करना पड़ता है Èयɉͩक इसमɅ कुछ सीमाए ंभी हɇ, यहां नुकसान और उनके 
समाधान हɇ: 
 जो लेन-देन अÈसर नहȣं होता है वह योÊय नहȣ ंहोता है। 
 आवृͪ ƣ Ǔनधा[ǐरत करन ेके ͪवͧभÛन तरȣके हɇ। डटेाबेस मɅ एक लेनदेन अÈसर ͪवभाजन 

मɅ स ेएक होना चाǑहए तब केवल लगातार वèतओुं का ͪवचार काम करेगा। 
 नए आइटम सेट को केवल तभी जोड़ा जाना चाǑहए जब इसके सभी सबसेट लगातार 

होने वाले हɉ। 
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के मीÛस Èलèटǐरगं (K-MEANS CLUSTERING) 

 K- means Èलèटǐरगं एãगोǐरदम के ͧलए छɮम कोड: 
 

1. समूह सÉंया ǓनǑद[çट करɅ और Ĥ×येक समूह के ͧलए Ĥारंͧभक सɅĚाइड का चयन करɅ। 

2. Ĥ×येक डेटा सदèय और सɅĚाइड के ͧलए यूिÈलडीय दरूȣ कȧ गणना करɅ ताͩक सदèयɉ को 
Ǔनकटतम सɅĚोइड असाइन ͩकया जा सके। 

3. दरूȣ कȧ गणना और Ĥ×येक समूह मɅ नए कɅ ġक को पǐरभाͪषत करɅ। 

4. चरण 2 और चरण 3 को दोहराए ंजब तक ͩक Ĥ×येक समूह मɅ कुछ िèथर सɅĚाइड न हɉ। 

5. Èलèटर पǐरणाम कȧ गुणवƣा का मूãयांकन करन ेके ͧलए Ĥ×येक समूह मɅ ğुǑट के वग[ के योग 

कȧ गणना करɅ। 

 

A. के-मीÛस Èलèटǐरगं के ͧलए छɮम कोड (Pseudo-Code for k-means clustering) 
do{ 
for(i = 0; i <kgroup; i++) 
{cen[0][i] = cen[1][i]; 
count[i] = 0; 
cen[1][i] = 0;} 
for(i = 0;i <len;i++){ 
dist[0][i] = 0; 
 min = cen[0][0] > items[i] ? cen[0][0] - items[i] : 
items[i] - cen[0][0];     
  k=0;     
for(j=0;j<kgroup;j++) 
{ 
dist[j][i] = 0; 
diff = cen[0][j] > items[i] ? cen[0][j] - items[i] : 
items[i] - cen[0][j]; 
 if(diff<min){ 
min = diff;  
  k=j; 
} 
} 
dist[k][i] = items[i]; 
 count[k]++;} 
 converged = true; 
for(i=0;i<kgroup;i++) 
{ diff=0; 
if(count[i]>0){ 
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for(j=0;j<len;j++) 
{ cen[1][i] += dist[i][j]/count[i]; 
 diff += dist[i][j] % count[i]; 
 cen[1][i] += diff / count[i]; 
 diff %= count[i]; 
} 
} 
converged&= cen[0][i] == cen[1][i]; 
} 
} 
while(!converged); 
for(i=0;i<kgroup;i++) 
{System.out.println(cen[1][i]);} 
} 
} 
 

B. एͪĤओरȣ के ͧलए छɮम कोड (Pseudo-code  for Apriori) 
 
1. ĥȧÈवɅट आइटम सेट का आकार उ×पÛन होने के ͧलए ĥȧÈवɅट आइटम सेट का आकार  K होता 

है। 

2. ĥȧÈवɅट आइटम सेट के उàमीदवारɉ को Pk और Qk सेट ͧलखɅ। 

3. अÈसर आइटम सेट के उàमीदवारɉ को सामाÛय Ǿप से Pk और Qk  k-1 त×वɉ के सǑहत नाम Ǒदया 

जाता है। 

4. èटेप को Ïवाइन करɅ Rk+1 = Pk U Qk 

5. उन उàमीदवारɉ को हटा दɅ जो Rk+1 मɅ अÈसर नहȣं होते हɇ, इस Ĥकार केवल ĥȧÈवɅट आइटम सेट 

के ͧलए उàमीदवार। 
 
 

C. अͬधक आवतȸ आइटम सेट को खोजने के ͧलए छɮम कोड 

 
Big FM एãगोǐरदम 

1. Ĥ×येक मैपर डेटाबेस का Ǒहèसा ĤाÜत करता है और आइटम / आइटम सेट कȧ ǐरपोट[ 
करता है। 

2. डेटाबेस के Ĥ×येक भाग के ͧलए èथानीय Ǿप से अÈसर Ǔनधा[ǐरत ͩकया जाता है। 
3. ǐरɬयूसस[ सभी èथानीय आवृͪ ƣयɉ को ͧमलात ेहɇ और केवल ͪवæव èतर पर लगातार 

आइटम, आइटम सेट कȧ ǐरपोट[ करते हɇ। 
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4. अगले चरण के ͧलए उàमीदवारɉ के Ǿप मɅ काय[ करन ेके ͧलए बार-बार आइटम सेट 
को सभी मैपर के ͧलए पुनͪव[तǐरत ͩकया जा सकता है। 

5. एक ǐरɬयूसस[ सभी मैपस[ स ेएक वैिæवक, वैिæवक सूची मɅ èथानीय tid-list को 
जोड़ता है। 

6. अनुकूलȣ डेटाबेस को उ×पाǑद èमǓृत मɅ ͩफट ͩकया जाता है। 
 

D. समय कȧ जǑटलता के आधार पर तुलना×मक अÚययन  

 
 k- साधन एãगोǐरØम कȧ समय जǑटलता 

 
पहले हम Ĥारंͧभक सɅĚोइड का Ǔनधा[रण करते हɇ, ͩफर दरूȣ कȧ गणना के बीच यूÈलȣडीय 
दरूȣ सूğ का उपयोग करके दरूȣ कȧ गणना करते हɇ और इसमɅ कोई ऑपरेशन शाͧमल नहȣं 
करत ेहɇ। 
 

 दो ͪवकãप 
 एक योग 
 दो गुणा 
 एक वग[मूल 

 

इसͧलए Ĥ×येक पुनरावृͪ ƣ के ͧलए ऑपरेशन कȧ सÉंया है 
 
6[k*m*n]+6[(k-1)*m*n]+6[k*((m-1)+1)*n] 

So, for l iteration 

6[l*k*m*n]+6[l*(k-1)*m*n]+6[l*k*((m-1)+1)*n] 

Therefore, time complexity is O(l*k*m*n). 

For, big data k<<m and n<<m 

So, time complexity is O (m) 

संकलन के ͧलए गणना ͩकए गए K-मीÛस समय कोड मɅ 3 सेकंड है और 2 सेकंड चलान े
के ͧलए। 
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E•  Apriori एãगोǐरØम के ͧलए समय जǑटलता 
 

 

Tapriori=1+n1+1+2k+2k+2+2k+2+1=5+n+6k=O(k*n) 

Ǔनçकष[  

इस एãगोǐरØम मɅ अßयाथȸ केवल उन लोगɉ के ͧलए उ×पÛन होते हɇ जो ĥȧÈवÛेट होते हɇ और इसͧलए 

बेहतर Ĥदश[न देते हɇ लेͩकन ͪवशाल उàमीदवार के उ×पादन के कारण लागत बढ़ जाती है इसͧलए 

जǑटलताएं भी बढ़ जाती हɇ। 

 

 

 

 

 

 

Cost 

लागत 

Number of times 

ͩकतनी बार 

Operation Performed 

आपरेशन ǓनçपाǑदत 

1 

1 

1 

2 

2 

1 

n-1 

1 

k 

k-1 

तुलना के ͧलए एक आइटम Ǔनǽͪपत 

लगातार आइटम सेट के ͧलए तुलना 

इस ेलगातार सेट करने के ͧलए असाइन करना 

बार-बार आइटम सेट करने और इसे Pk को सɋपने के 

ͧलए उàमीदवार। 

Qk के ͧलए भी। 

2 

2 

1 

1 

K 

1 

Pk और Qk का योग और इसे Rk + 1 को असाइन 

करना। 

बार-बार डेटा सेट के ͧलए तुलना, इसे अंǓतम बार सटे 

करने के ͧलए असाइन करना 

अब बार-बार डेटाबेस लौटाएं। 
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2-दरूȣक समिçट मɅ दबु[ल सुसगंत ĤǓतͬचğण Ǔनकायɉ के ͧलए  
उभयǓनçठ िèथर ǒबदं ुĤमेय 

 

रȣतू अरोड़ा, गǽुकुल कागड़ी ͪवæवͪवɮयालय, हǐरɮवार 
डॉ. पंकज कुमार ͧमĮा, पेĚोͧलयम एवं ऊजा[ अÚययन ͪवæवͪवɮयालय, देहरादनू 

 

सार 

बानाख संकुचन ͧसɮधांत के ͪवͧभÛन पहलुओं को Úयान मɅ रखत ेहुए युंक ने 1976 मɅ इसका 
ͪवèतार दरूȣक समिçट पर दो z Đम-ͪवǓनमयी ĤǓतͬचğणɉ के ͧलये ͩकया। युंक के पǐरणामɉ ने 
संकुचनीय ͧसɮधांत मɅ नयी Ǒदशा को जÛम Ǒदया। इस शोध पğ मɅ 2-दरूȣक समिçट मɅ चार 
ĤǓतͬचğणɉ के ͧलए एक उभयǓनçठ िèथर ǒबदं ुĤमेय को Ĥèतुत ͩकया गया है। 

मÉुय शÞद: 2-दरूȣक समिçट,  संकुचनीय ĤǓतͬचğण, िèथर ǒबदं ु

भूͧ मका 
बानाख संकुचन ͧसɮधांत के ͪवͧभÛन पहलुओं को Úयान मɅ रखते हुये युंक ने 1976 मɅ इसका 
ͪवèतार दरूȣक समिçट पर दो ĐमͪवǓनमयी ĤǓतͬचğणɉ के ͧलए ͩकया। युंक के पǐरणामɉ ने 
संकुचनीय ͧसɮधांत मɅ नयी Ǒदशा को जÛम Ǒदया। वèतुत: युंक का पǐरणाम सव[Ĥथम ͧसहं, 

ɮवारा åयापकȧकृत हुआ त×पæचात ्अनेकɉ गͨणत£ɉ ने पुन: युंक Ĥकार के संकुचन ͧसɮधांतɉ 
का ĤǓतपादन ͩकया। 

युंक Ĥकार के संकुचन ͧसɮधांतɉ मɅ ĤǓतͬचğणɉ कȧ ĐमͪवǓनमेयता कȧ शत[ को ͧशͬथल करन े
के कुछ सफल Ĥयास ͩकए गए हɇ। दसूरȣ तरफ 1982 मɅ इतालवी गͨणत£ सेसा ने  दबु[ल 
ĐमͪवǓनमेयता, युंक ने सुसंगताए ͧसहं-Ǔतवारȣ ने उपगामी ĐमͪवǓनमयता, ͧसहं, गैरोला पंत, 
हेͫडिजक ͧसहं एवं तोमर एवं पाठक ने दबु[ल  ĐमͪवǓनमेयता से ĐमͪवǓनमेयता को ĤǓतèथाͪपत 
करत ेहुए कई पǐरणाम ĤाÜत ͩकए। 

युंक ने ĤǓतͬचğणɉ के दबु[ल ĐमͪवǓनमेयता से भी कमजोर शत[ कȧ संकãपना करने के उɮदेæय 
से सुसंगत ĤǓतͬचğणɉ कȧ अवधारणा को Ĥèतुत ͩकया। èपçट है ͩक ĐमͪवǓनमयी ĤǓतͬचğण 
सुसंगत है परÛतु इसका ͪवलोम हमेशा स×य नहȣं है। साथ हȣ युंक ने यह भी èपçट ͩकया ͩक 
दबु[ल ĐमͪवǓनमयी ĤǓतͬचğण सुसंगत है परÛतु इसका ͪवलोम सव[दा स×य नहȣं है। अभी तक 
यह समझा जाता था ͩक ससुंगतता कȧ अवधारणा दबु[ल ĐमͪवǓनमेयता से åयापक है। परÛत ु
ͧसहं ɮवारा Ĥदƣ उदाहरण से £ात होता है ͩक सुसंगतता एवं दबु[ल ĐमͪवǓनमेयता परèपर 
èवतÛğ है। 1998 मɅ युंक एवं रोअडेस ने दबु[ल सुसंगता को ĤǓतपाǑदत ͩकया और Ǒदखाया ͩक 
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सुसंगत ĤǓतͬचğण दबु[ल सुसंगत हो सकते हɇ परंतु इसके ͪवलोम का स×य होना आवæयक नहȣं 
है। 

ऐसा Ĥतीत होता हɇ ͩक ͪपछले करȣब 50 वषȾ मɅ बहुत से शोधकता[ओं ने 2-दरूȣक समिçट के 
ͪवͧभÛन ͪवÛयासɉ मɅ िèथर ǒबदं ुͧसɮवाÛत का अÚयन ͩकया। मÉुयत: मूǓत [-चंग-चौ-शमा[ एव ं
पाठक-चंग-चौ ने सुसंगत ĤǓतͬचğणɉ के अÚययन का 2-दरूȣक समिçट मɅ सğूपात ͩकया और 
2-दरूȣक समिçट मɅ संपात एवं िèथर ǒबदं ुĤमेय व उभयǓनçठ िèथर ǒबदं ुĤमेय ͧसɮध ͩकए। 

इस पğ मɅ हम 2-दरूȣक समिçट मɅ दबु[ल सुसंगतता के ͧलए िèथर ǒबदं ुĤमेय को ͧसɮध करɅगे। 

Ĥारिàभकȧ 

इस पğ मɅ हम Ǔनàन संकेतɉ का Ĥयोग करɅगे - 

I. 2-दरूȣक समिçट के ͧलए (Y, d) 
II. धना×मक संÉयाओं के ͧलए N 

III. वाèतͪवक संÉयाओं के ͧलए  तथा R+= [0, ] लɅगे  

1 = {    : (R+)5    R+    {अ1 एवं अ2 शतɏ संतçुट होती हɇ} 
2 = {    : (R+)11        R+   {अ1 एवं अ2 शतɏ संतçुट होती हɇ} 
 
जहा ंअ1 , अ2 एवं अ3 शतɏ Ǔनàनवत हɇ, 

अ1    उपǐर अध[संतत, Ĥ×येक मɅ ǓनदȶशांÈतः न घटता हुआ चर है, 

अ2  b(t) = अͬधकतम { (t, 0, 0, t, t), (t, t, t, 2t, 0),   (t, t, t, 0, 2t)} < t Ĥ×येक t > 0 

अ3 b(t) = अͬधकतम { (t, t, t, 0, 2t, t, 0, 2t, 0, 2t, 0),  (t, 0, 0, t, t, 0, 0, 0, 0, 0, t),  

                                             (t, t, t, 2t, 0, t, 2t, 0, 2t, 0, 0)}, < t Ĥ×येक t > 0 

ĤमǓेयका 2.1.  Ĥ×येक t > 0 के ͧलए c(t) < t होगा यǑद और केवल यǑद सीमा cn(t) = 0, > 0 

पǐरभाषा 2.1 (युंक) मान लɅ P एवं S ͩकसी 2-दरूȣक समिçट (Y, d) पर èवĤǓतͬचğण हɇ। 

तब P एवं S को Y पर सुसंगत कहा जायेगा यǑद और केवल यǑद Y के Ĥ×येक a के ͧलए  

सीमा
୬→ஶ

d(PSx୬, SPx୬, a)  =  0 
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जबͩक {x୬}, nN  Y  इस Ĥकार का अनुĐम है ͩक 

सीमा
୬→ஶ

Px୬ =सीमा
୬→ஶ

Sx୬ = t. 

पǐरभाषा 2.1 (युंक एवं रोअडेस) मान लɅ P एवं S ͩ कसी 2-दरूȣक समिçट (Y, d) पर èवĤǓतͬचğण 
हɇ. तब P एवं S को Y पर दबु[ल सुसंगत कहा जायेगा यǑद ये अपने संपात ǒबदंओुं पर 
ĐमͪवǓनमयी हɉ, अथा[त 

PSx = SPx   जहा ँ Px = Sx    

उãलेखनीय है ͩक 1986 मɅ ͧसहं एवं 1988 मɅ ͧसहं-पंत ने ǒबना कोई नाम Ǒदए इस संकãपना 
को ĤǓतͬचğण Ǔनकायɉ पर अपूण[ दरूȣक समिçट के ͧलये èथाͪपत ͩकया। तदनÛतर, यह 
संकãपना ͧसहं एवं अÛयɉ ɮवारा बड़े पैमाने के ͧलये Ĥयोग कȧ गयी। 

िèथर ǒबÛद ुĤमेय 

Ĥमेय 3.1 मान लɅ (Y,d) एक पूण[ 2-दरूȣक समिçट है और समिçट Y पर èवĤǓतͬचğण S एवं 

T ऐसे हɇ ͩक Ǔनàन आपस मɅ समक¢ है: 

ĤǓतͬचğण S एवं T उभयǓनçठ िèथर ǒबदं ुरखते हɇ.                    

  r  (0, 1), P : Y  T(Y) एवं Q : Y  S(Y) इस Ĥकार हɇ ͩक  (3.1) 

 B1: युगल (P, S) एवं (Q, T) दबु[ल सुसंगत हɇ    (3.2) 

B2: P, S, Q एवं T मɅ से एक संतत हɇ 

B3: d(Px, Qy, a)  r. अͬधकतम{ d(Sx,Ty, a), d(Sx, Px, a), d(Ty, Qy, a), 1/2[d(Sx, Qy, a) 

+d(Ty, Px, a)} Y मɅ से Ĥ×येक x, y, a के ͧलए । 

   1, P : Y  T(Y) एवं Q : Y S(Y) ĤǓतबंध (ब1),  (ब2) एवं Ǔनàन को संतुçट करतɅ हɇ    

 (3.3) 

      B4: d(Px, Qy, a)   (d(Sx, Ty, a), d(Sx, Px, a),  

 d(Ty, Qy, a), d(Px, Qy, a) + d(Ty, Px, a)) Y मɅ स ेĤ×येक x, y, a के ͧलए। 
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  2, P : Y  T(Y) एव ंQ : Y  S(Y) ĤǓतबंध (ब1),  (ब2) एवं Ǔनàन को संतुçट करतɅ हɇ    

(3.4) 

B5:  d2(Px, Qy, a)   (d2(Sx, Ty, a), d(Sx, Ty, a) d(Sx, Px, a),            

   d(Sx, Ty, a), d(Ty, Qy, a), d(Sx, Ty,a), d(Sx, Qy, a),        

                       d(Px, Ty,a), d(Ty, Px, a),  d(Sx, Px, a), d(Ty, Qy, a),                    

                       d(Sx, Px, a), d(Sx, Qy, a), d(Sx, Px, a), d(Ty, Px, a),       

                       d(Ty, Px, a), d(Ty, Qy, a),  d(Sx, Qy, a), d(Ty, Qy, a),     

                     d(Ty, Px, a), d(Ty, Px, a), d(Sx, Qy, a), d(Ty,Px,a))  

                                                                               Y मɅ से Ĥ×येक x, y, a के ͧलए। 

उपपͪƣ: 

(3.1)(3.2) एवं (3.4) - मान लɅ ĤǓतͬचğण S एव ंT का उभयǓनçठ िèथर ǒबदं ुहै।  

𝑃 ∶ 𝑌 → 𝑇(𝑌) एवं Q∶ 𝑌 → 𝑆(𝑌) को 𝑃𝑥 = 𝑄𝑥 = 𝑧 ɮवारा पाǐरभाͪषत करɅगे Ĥ×येक x मɅ Y 

के ͧलये। तब (B1) एवं (B2) संतुçट होते हɇ। Ĥ×येक r  (0, 1) एवं   2 के ͧलए (B3) एव ं

(B5) भी संतुçट होते हɇ।  

(3.2)  (3.3) - (, u, v, w, x, y) = r. अͬधकतम{u, v, w, ½(x+y)} लɅ, सभी u, v, w, x, y  R+  के 

ͧलए, तब  1 तथा (B3)  (B5)। 

(3. 4)  (3.1) – मान ले Y मɅ x0 कोई èवेिÍछत ǒबदं ुहै। 

तब P(Y)  T(Y) एवं Q(Y)  S(Y) के आलोक मɅ अनुĐम {xn}n  एवं {yn}n कȧ रचना इस 

Ĥकार कर सकते हɇ ͩक Px2n = Tx2n+1 = z2n एव ं Qx2n+1 = Tx2n+2 = z2n+1 

तब तान, ͧलयू एवं ͩकम [37] एवं ͧलय,ू झɇग एवं माव [38] से £ात होता है ͩक {yn}n एक 

कौशी अनुĐम है, और यह समिçट Y कȧ पूण[ता से Y के ͩकसी ǒबदं ुu पर अͧभसǐरत होता 

है। 



ISSN:2320-7736  ͪव£ान गǐरमा ͧसधं ु[अĤैल – जून, 2021] अंक  - 117 168 

 

अब मान लɅ T संतत है, इसͧलए ĤǓतͬचğण युÊम Q एवं T दबु[ल सुसंगत हɇ तथा अनुĐम 

{Qx2n+1}n एवं {Tx2n+1}n, u पर इस Ĥकार अͧभसǐरत होते हɇ ͩक QTx2n+1, TQx2n+1   Tu,  n 

  . 

तब (B5) के आलोक मɅ, 

d2(Px2n, QTx2n+1, a)    (d2(Sx2n, TQx2n+1, a),  

d(Sx2n, TQx2n+1, a), d(Sx2n, Px2n, a), 

                        d(Sx2n,TQx2n+1, a), d(TQx2n+1, QTx2n+1, a), 

                        d(Sx2n, TQx2n+1, a), d(Sx2n, QTx2n+1, a), 

                        d(Sx2n, TQx2n+1, a), d(TQx2n+1, Px2n, a), 

                        d(Sx2n, Px2n, a),  d(TQx2n+1, QTx2n+1, a), 

                        d(Sx2n, Px2n+1, a), d(Sx2n, QTx2n+1, a),                                                   

          d(TQx2n+1, QTx2n+1, a), d(Sx2n, QTx2n+1, a), 

d(TQx2n+1, QTx2n+1,a), d(TQx2n+1, Px2n, a), 

                        d(Sx2n, QTx2n+1, a), d(TQx2n+1, Px2n, a)) 

 इसमɅ n    लेने पर 

d(u, Tu, a)  (d2 (u, Tu, a), 0, 0, d2 (u, Tu, a), d2 (u, Tu, a), 0, 0, 0, 0, 0, d2 (u, Tu, a)) 

                    c(d2(u, Tu, a)).   

अतः u = Tu. 

(B5) स ेयह èपçट है ͩक 

d2(Px2n, Qu, a)    (d2(Sx2n, Tu, a), d(Sx2n, Tu, a), d(Sx2n, Qu, a),  

d(Sx2n, Tu, a), d(Tu, Qu, a), d(Sx2n, Tu, a), d(Sx2n, Qu, a),  

                        d(Sx2n, Px2n, a), d(Tu, Qu, a), d(Sx2n, Px2n, a), d(Tu, Px2n, a), 

                        d(Tu, Qu, a), d(Sx2n, Qu, a), d(Tu, Qu, a), d(Tu, Px2n, a), 

                        d(Tu, Qu, a), d(Tu, Px2n, a), d(Sx2n, Qu, a), d(Tu, Px2n, a)) 



ISSN:2320-7736  ͪव£ान गǐरमा ͧसधं ु[अĤैल – जून, 2021] अंक  - 117 169 

 

n का सीमातं लेने पर, 

d2(u, Qu, a)    (d2(u, Qu, a), 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0) 

                     c (d2(u, Qu, a)), 

और हमɅ ĤाÜत होता है u = Qu चंूͩक Q(Y) ⊂S(Y) अतः v Y, u = Qu = Sv  

अèतु (B5) से हमɅ ĤाÜत होता है ͩक 

d2(Pv, u, a) = d2(Pv, Qu, a) 

                      (d2(Sv, Tu, a), (Sv, Tu, a), d(Sv, Pv, a), 

                         d(Sv, Tu, a), d(Tu, Qu, a), d(Sv, Tu, a), d(Sv,Qu, a), 

                         d(Sv, Tu, a), d(Tu, Pv a), d(Sv, Pv, a), d(Tv, Qu, a), 

                         d(Sv, Pv, a), d(Sv, Qu, a), d(Sv, Pv, a), d(Tu, Pv, a), 

                         d(Tu, Qu, a), d(Sv, Qu, a), d(Tu, Qu, a), d(Tu, Pv, a), 

                         d(Sv, Qu, a), d(Tu, Pv, a)) 

n का सीमातं लेने पर, 

d2(Pv, u, a) =   (0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, d2(Pv, u, a), 0, 0, 0) 

                      c (d2(Pv, u, a)). 

अतः u = Pv, अब (B5) ɮवारा 

d2(Pu, u, a) = d2(Pu, Qu, a) 

                    (d2(Su, Tu, a), (Su, Tu, a), d(Su, Pu, a), 

                         d(Su, Tu, a), d(Tu, Qu, a), d(Su, Tu, a), d(Su,Qu, a), 

                         d(Su, Tu, a), d(Tu, Pu a), d(Su, Pu, a), d(Tu, Qu, a), 

                          d(Su, Pu, a), d(Su, Qu, a), d(Su, Pu, a), d(Tu, Pu, a), 

                          d(Tu, Qu, a), d(Su, Qu, a), d(Tu, Qu, a), d(Tu, Pu, a), 

                          d(Su, Qu, a), d(Tu, Pu, a))   
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पुनः n का सीमांत लेने पर, 

d2(Pu, u, a)  (d2(Pu, u, a), 0, 0, (d2(Pu, u, a), (d2(Pu, u, a), 0, 0, 0, 0, 0, (d2(Pu, u, a))=c 

(d2(Pu, u, a)). 

इसͧलए u = Pu.  

अत: u ĤǓतͬचğणɉ P, Q, S व T का उभयǓनçठ िèथर ǒबदं ुहै। 

मान लɅ P संतत है. इसͧलए P एवं S दबु[ल तथा सुसंगत हɇ।  

(Px2n}n  एवं (Sx2n}n ǒबÛद ुu पर अͧभसǐरत होते हɇ तथा PSx2n , SPx2n  Pu. 

अब n का सीमातं लेने पर (B5) से हम ĤाÜत करते हɇ 

d2 (PSx2n, Qx2n+1, a)      (d2(SPx2n, Tx2n+1, a), 

                                           d(SPx2n, Tx2n+1, a), d(SPx2n, PSx2n, a), 

                                           d(SPx2n, Tx2n+1, a), d(Tx2n+1, Qx2n+1, a), 

                                           d(SPx2n, Tx2n+1, a), d(Tx2n+1, PSx2n, a), 

                                           d(SPx2n, PSx2n, a), d(Tx2n+1, Qx2n+1, a), 

                                           d(SPx2n, PSx2n, a), d(SPx2n, Qx2n+1, a), 

                                           d(SPx2n, PSx2n, a), d(Tx2n+1, PSx2n+1, a), 

                                             d(Tx2n+1, Qx2n+1, a), d(SPx2n, Qx2n+1, a), 

                                            d(Tx2n+1, Qx2n+1, a), d(Tx2n+1, PSx2n, a), 

                                            d(SPx2n, Qx2n+1, a), d(Tx2n+1, PSx2n, a)). 

n का सीमांत लेने पर 

d2(Pu, u, a)   (d2 (Pu, u, a), 0, 0, d2(Pu, u, a), d2(Pu, u, a), 0,  0, 0, 0, 0, d2 (Pu, u, a)). 

                    c(d2(Pu, u, a)). 

इसͧलए u = Qv = Tv = Pu. 

ĤǓतͬचğण युÊम (P, S) के दबु[ल सुसंगत लेने से PSu = SPu = Pu = Su. 
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(B5) का Ĥयोग करने पर 

d2(Px2n, Qu, a)   (d2(Sx2n, Tu, a), d(Sx2n, Tu, a), d(Sx2n, Px2n, a), 

                                    d(Sx2n, Tu, a)d(Tu, Qu, a), d(Sx2n, Tu, a), d(Sx2n, Qu, a), 

                                  d(Sx2n, Tu, a), d(Tu, Px2n, a), d(Sx2n, Px2n, a), d(Tu, Qu, a), 

                                    d(Sx2n, Px2n, a), d(Sx2n, Qu, a), d(Sx2n, Px2n, a), d(Tu, Px2n, a), 

                                  d(Sx2n, Px2n, a), d(Tu, Px2n, a), d(Tu, Qu, a), d(Sx2n, Qv, a), 

                                  d(Tu, Qu, a), d(Tu, Px2n, a)). 

n का सीमांत लेने पर 

d2(u, Qu, a)  (d2 (u, Qu, a), 0, 0, d2(u, Qu, a), d2(u, Qu, a), 0, 0, 0, 0, 0, d2(u, Qu, a)).                    

                      c(d2(u, Qu, a)). 

अतः u = Qu. 

इसͧलए Q(Y)  S(Y), अèतु समिçट Y के एक ǒबदं ुw के ͧलए u = Sw और 

d2(Px2n, Qv, a)   (d2(Sw, Tu, a), d(Sw, Tu, a), d(Sw, Pw, a), 

                               d(Sw, Tu, a), d(Tu, Qu, a), d(Sw, Tu, a), d(Tu, Pw, a), 

                               d(Sw, Pw, a), d(Tu, Qu, a), d(Sw, Pw, a), d(Sw,  Qu, a), 

                               d(Sw, Pw, a), d(Tu, Pw, a), d(Tu, Qu, a), d(Sw, Qu, a),                                                                                                             

                               d(Tu, Qu, a), d(Tu, Pw, a), d(Sw, Qu, a), d(Tu, Pw, a)). 

n का सीमातं लेने पर 

d2(Px2n, Qv, a) =   (0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, d2(u, Pw, a), 0, 0, 0)  c (d2(u, Pw, a)). 

इससे u=Pw और Sw=Pw, अèतु ĤǓतͬचğणɉ P, Q, S एवं T का ǒबदं ुu एक उभयǓनçठ 

िèथर ǒबÛद ुहुआ। 

ĤǓतͬचğणɉ Q एवं  S के संतत होने पर भी हम यहȣ पǐरणाम ĤाÜत कर सकते हɇ। 
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ǑटÜपणी 

ͧलय,ू झɇग एवं माव ने उÈत Ĥमेय को दबु[ल सुसंगतता के èथान पर अͬधक मजबूत ĤǓतबंध 
“टाइप A” सुसंगतता ͧलया है। इनका पǐरणाम तान, ͧलयू एवं ͩकन, ने “टाइप P” सुसंगतता 
के ͧलये ĤाÜत ͩकया है। 
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Ĥौɮयोͬगकȧ और संèकृǓत 

सुधांशु सौरभ  
सहायक ĤाÚयापक 

Ēेटर नोएडा इंिèटɪयूट ऑफ़ टेÈनोलॉजी, Ēेटर नोएडा 
 

सार 

समाजशाèğी मैनल कèटेल“Ĥौɮयोͬगकȧ” को पǐरभाͪषत करते हɇ: “उपकरण और ĤͩĐयाओं का 
सेट िजसके माÚयम स ेव£ैाǓनक £ान Ǒदए गए काय[ पर लागू होता है और एक  पुनǽ×पादक 

का तरȣका है।”  

रोबोट एक मैकेǓनकल या वचु[अल ͫ डवाइस है जो कंÜयूटर ĤोĒाम का उपयोग करता है।  आधुǓनक 
ͪव£ान मɅ, रोबोǑटÈस का अथ[ है रोबोट का अÚययन, रोबोǑटÈस है, जो ͫडजाइǓनगं, Ǔनमा[ण, 
संचालन से संबंͬधत है और सूचनाओं को Ǔनयǒंğत करने और संसाͬधत करने तथा फȧडबैक 
Ĥदान करने के ͧलए रोबोट और कंÜयूटर ͧसèटम का उपयोग करना है। 

मÉुय शÞद:  रोबोट, रोबोǑटÈस, सɅसर, आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस, एआई। 

जǑटलता और पǐरवत[न 
बड़े Ǒहèसे मɅ बदलाव हाͧसल करने के ͧलए कई सीईओ अपने Ĥयास को लेकर Ǔनराश हɇ Èयɉͩक 
व ेअपनी कंपनी को एकǾप मɅ देखते हɇ। ͪवͧशçट उɮदेæयɉ को ĤाÜत करने के ͧलए अÍछȤ तरह 
स ेͫडज़ाइन ͩकया गया उपकरण और जब वे इसके ͫडजाइन को बदलन ेका Ĥयास करते हɇ, 
िजसके ɮवारा व े संपूण[ संरचना मɅ अनुमाǓनत माğा×मक पǐरवत[न चाहत ेहɇ। यह सुनना आम 
है ͩक संगठन मɅ लोग बदलाव का ͪवरोध करते हɇ। वाèतव मɅ लोग बदलाव का ͪवरोध नहȣं 
करत ेहɇ, व ेउन पर लगाए गए बदलाव का ͪवरोध करते हɇ। åयिÈत और उनके समुदाय दोनɉ 
िèथर हɇ। लेͩकन उनकȧ ĤकृǓत के अधीन पǐरवत[न ĤͩĐया संगठना×मक पǐरवत[नɉ से बहुत 
अलग है। यह इंजीǓनयǐरगं ͪवशेष£ɉ ɮवारा और ऊपर से जनादेश है। 

आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस और रोबोǑटÈस - 2017 कȧ ǐरपोट[ के अनुसार हमन े भारत मɅ 
आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस ͪवकास Ĥ¢ेपवĐ कȧ जांच कȧ थी एआई अनुसधंान और नवाचार के 
तीन èतंभ माने जाते हɇ:   

1- सरकारȣ 2- Ǔनजी ¢ेğ और 3– ͧश¢ा 

कृǒğम बɮुͬध (आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस) टाèक फोस[ न ेहाल हȣ मɅ एक ǐरपोट[ लॉÛच कȧ है  
जो भारत के कुछ सबसे Ĥभावशालȣ ¢ेğɉ मɅ आǑट[ͩफͧशयल इंटेͧलजɅस कȧ िèथǓत पर Ĥकाश 
डालता है, जसैे ͩक: 
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1. ͪवǓनमा[ण  
2. ͪवƣीय सेवाए ं
3. कृͪष  
4. र¢ा 

भारत के ͫडिजटलȣकरण के ͧलए एआई और रोबोǑटÈस एक åयापक Ĥौɮयोͬगकȧ Ĝाइव के Ǒहèसे 
के Ǿप मɅ, नेशनल इंèटȣɪयूशन फॉर Ěांसफॉͧमɍग इंͫडया (NITI) भारत सरकार के एक पाͧलसी 
ͬथकं टɇक को उपरोÈत और अÛय नई Ĥौɮयोͬगͩकयɉ मɅ अनुसंधान और ͪवकास का संचालन 
करने के ͧलए एक राçĚȣय काय[Đम èथाͪपत करने का काम सɋपा गया था। भारतीय åयापार 
Ǔनण[य Ǔनमा[ताओं और Ǔनयͧमत कम[चाǐरयɉ कȧ धारणा एआई और रोबोǑटÈस के åयवसायɉ 
और समाज पर Ĥभाव और चुनौǓतयɉ के बारे मɅ जो अͬधकतम लाभ के राèते मɅ खड़े हɇ। 
अ×यͬधक गǓतशील, अͬधǓनयͧमत रोबोट के ͧलए नमूना-आधाǐरत योजना का उपयोग करने के 
ͧलए हालांͩक अमेǐरका और जापान कȧ तुलना मɅ भारत का रोबोǑटÈस उɮयोग शÛूय स ेकम 
है। कई पय[व¢ेकɉ का मानना है ͩक यह राçĚ के सामने आने वाला समय है जो पहले स ेहȣ 
वैिæवक सूचना Ĥौɮयोͬगकȧ समुदाय मɅ बढ़ती उपिèथǓत है रोबोǑटÈस ͫडजाइन और Ǔनमा[ण मɅ 
एक Ĥमुख नेत×ृवकता[ बन जाता है। भारत मɅ पहले से हȣ रोबोǑटÈस उɮयोग बल बनने के 
ͧलए कई बǓुनयादȣ त×व मौजूद हɇ यहा  एक मजबूत शैͯ ¢क Ĥणालȣ, èथाͪपत åयवसाय और 
श¢ैͨणक अनुसंधान सुͪवधाओं सǑहत एक तेजी से उभरता उɮयमी åयवसाय समुदाय मौजूद है।  

"मेक इन इंͫडया" अͧभयान भारतीय ͪवǓनमा[ण और èटाट[अप के ͧलए बांह मɅ एक शॉट है। 
इसͧलए जब देश मɅ और अͬधक उɮयोग सामने आएंगे, औɮयोͬगक रोबोǑटÈस के पनपने कȧ 
संभावना है। 

कई èवदेशी कंपǓनयɉ और èटाट[अÜस न ेऔɮयोͬगक रोबोट के उ×पादन के ¢ेğ मɅ भी कदम 
रखा है। इनमɅ स ेकुछ कंपǓनयां हɇ टȣम इंडस, ĒऑेरेÛग, नेवीèट ऑटोनॉमस ͧसèटàस आǑद। 
ͩफर भी भारत मɅ औɮयोͬगक रोबोǑटÈस के ͧलए कई चुनौǓतयां हɇ – इनमɅ से सबसे बड़ी 
Ĥͧशͯ¢त कम[चाǐरयɉ कȧ कमी  हाड[वेयर घटकɉ कȧ अनुपलÞधता और उÍच लागत अपनाने मɅ शाͧमल 
हɇ। 

Èया भारत रोबोǑटÈस ĐाǓंत के कगार पर है? 

घरेल ू¢ेğ मɅ रोबोǑटÈस को अपनाने स ेचुनौǓतयɉ का एक Ǒहèसा है - सामØय[ और आमतौर 
पर भारतीय घरɉ कȧ जǑटल संरचनाएं। हमɅ लगता है ͩक यह पǐरǺæय समुġȣ पǐरवत[न से 
गुजरेगा और Ǔनकट भͪवçय मɅ हर घर मɅ कम स ेकम एक रोबोट का इèतेमाल ͩकया जाना 
आæचय[ कȧ बात नहȣं होगी। नेͪवगेशन ͧसèटम को ͫडजाइन करने कȧ ĤͩĐया मɅ रोबोट के 
वाèतͪवक काय[ को अÈसर उपेͯ¢त ͩकया जाता है उɮयोग मɅ रोबोट को अपनाना दरू कȧ बात 
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नहȣ है, पहले से हȣ तेल ǐरफाइनǐरयɉ,  ͪवǓनमा[ण संयğंɉ के हवाई Ǔनरȣ¢ण मɅ Ĝोन का इèतेमाल 
ͩकया जा रहा है और रोबोटɉ का उपयोग नागǐरक संरचनाओ,ं पुलɉ, इèपात संयğंɉ, ǐरफाइनǐरयɉ 
आǑद का Ǔनरȣ¢ण करने के ͧलए भी ͩकया जा रहा है। भारत के र¢ा ¢ेğ न ेरोबोट फोस[ को 
अपने समूह मɅ शाͧमल करने के ͪवचार को भी तेज कर Ǒदया है। अंत मɅ रोबोट बम Ǔनरोधक 
दèते एक Ǔतहाई सशèğ बलɉ को अगले दशक तक चाǑहए। 

रोबोट बनाम इंसान 

मनçुयɉ पर रोबोट का उपयोग करने के लाभɉ को चार शीष[कɉ के तहत वगȸकृत ͩकया जा 
सकता है: 

1. Ǔनयता×मक उ×पादन 
2. Ǔनयता×मक गुणवƣा 
3. संचालन सुर¢ा 

 

अनुसंधान रोबोǑटÈस 

सन ्2010 मɅ रोबोǑटÈस ǐरसच[ माकȶ ट $ 500 ͧमͧलयन का था और 2020 तक इसके $ 
60 ǒबͧलयन तक पहंुचने का अनुमान है। सɅसर से लैस रोबोटɉ को अब उनके èथाǓनक 
èथान कȧ परवाह ͩकए ǒबना ͪवͧशçट वèतुओं कȧ पहचान करने के ͧलए कृǒğम बुɮͬध का 
उपयोग करके ĤोĒाम ͩकया जा सकता है। 

उ×पाद 

1. सीओओएल आम[ मैǓनपुलेटर 
2. एÈस-टेराबोट मोबाइल मǓैनपुलेटर 
3. वचु[अल ǐरयͧलटȣ चेयर 
4. लैमाक[  मानव 
5. डेÈसटर ͩफंगर ͬĒपर अंगुलȣ पकड़ना 
6. रोबोǑटस डायनाͧमÈसल सवȾस 

 मेͫ डकल रोबोǑटÈस  

मेͫ डकल रोबोǑटक ͧसèटम माकȶ ट मɅ सिज[कल रोबोɪस, नॉन / ͧमǓनमलȣ इनवेͧसव सज[रȣ 
रोबोǑटक ͧसèटàस, ĤोèथेǑटÈस और एÈसोèकेलेटन शाͧमल हɇ। रोबोट सज[रȣ या कंÜयूटर-
अͧसèटेड सज[रȣ का उपयोग, वाèतव मɅ बहुत हाल हȣ मɅ हुआ है। हेãथकेयर रोबोट रोͬगयɉ के 
ͧलए सहायता और पुनवा[स ĤͩĐयाओं के ͧलए एक èमाट[ और ͩकफायती समाधान Ĥदान करते 
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हɇ। नॉन-मेͫ डकल रोबोǑटÈस िजसमɅ रोबोट बेड-साइड मॉǓनटǐरगं और इमरजɅसी ǐरèपांस रोबोट 
ͧसèटम शाͧमल हɇ। रोबोट का लêय èवचाͧलत Ǿप से एक इçटतम नीǓत सीखना है, अथा[त,् 
रोबोट åयवहारɉ के ͧलए रोबोट के मानͬचğण का इçटतम åयवहार है:   

1. ĐैǓनयो बॉट - ĐाǓनयोफेͧशयल सज[रȣ Üलािèटक सज[रȣ कȧ एक सिज[कल उप-
ͪवशेषता है िजसमɅ चेहरे कȧ ͪवकृǓत को संबोͬधत करने के ͧलए खोपड़ी और चेहरे 
कȧ हɬͫडयɉ कȧ पुनåय[वèथा शाͧमल है। 

2. बैरेट आम[ - Ĥोͩफͩकयो उपयोगकता[ को गहन ͬचͩक×सा को Ĥो×साǑहत करने वाले 
आकष[क खेलɉ को देखने और महसूस करने मɅ स¢म बनाता है। 

Ǔनçकष[ 

आज हम उɮयोगɉ, कारखानɉ, गोदामɉ और Ĥयोगशालाओं मɅ लोगɉ के ͧलए काम करने वाले 
अͬधकांश रोबोट पाते हɇ। रोबोट कई मायनɉ मɅ उपयोगी हɇ उदाहरण के ͧलए, यह अथ[åयवèथा 
को बढ़ावा देता है Èयɉͩक उɮयोगɉ को ĤǓतèपधा[ मɅ बनाए रखने के ͧलए åयवसायɉ को कुशल 
होना चाǑहए इसͧलए, रोबोट होने से åयापार माͧलकɉ को ĤǓतèपधȸ होने मɅ मदद ͧमलती है, 
Èयɉͩक रोबोट मनुçयɉ कȧ तुलना मɅ बहेतर और तेजी से काम कर सकत ेहɇ, जैसे रोबोट कार 
बना सकता है, इकɪठा कर सकता है। ͩफर भी रोबोट हर काम नहȣं कर सकते। आज रोबोट 
कȧ भूͧ मकाओं मɅ अनुसंधान और उɮयोग कȧ सहायता करना शाͧमल है। अतं मɅ, जसै-ेजैसे 
तकनीक मɅ सुधार होगा, रोबोट का उपयोग करने के नए तरȣके ͪवकͧसत हɉगे जो नई उàमीदɅ 
और नई ¢मता लाएंगे। 
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ͪव£ान एव ंĤौɮयोͬगकȧ : असंभव स ेसभंव 

 Ĥो. (डॉ) सुनील के. ͧसहं सौमाãया घोष 

 कंÜयूटर ͪव£ान एवं अͧभयांǒğकȧ ͪवभाग गलगोǑटयाज़ ͪविæवɮयालय 

 चंडीगढ़ अͧभयांǒğकȧ एवंम ्Ĥौɮयोͬगकȧ महाͪवɮयालय Ēेटर नॉएडा,  
 (चंडीगढ़ सरकार), सेÈटर - 26, चंडीगढ़ उƣर Ĥदेश 
 

 

सार    

इस दǓुनया मɅ असंभव कुछ भी नहȣं, हम वो सब कर सकते हɇ, जो हम सोच सकते हɇ और हम 
वो सब सोच सकते है, जो आज तक हमने सोचा भी नहȣ है। यह सब केवल ͪव£ान के कारण 
हȣ संभव हो सकता है। ͪव£ान के गहन अÚययन तथा दǓुनयावी वèतओु,ं अवधारणाओं एवं 
संकãपनाओं को समझत ेहुए व£ैाǓनक अÚययन नए अͪवçकार व खोजɉ को जÛम देता है। कोई 
भी åयिÈत चाहे वह ͩकतना भी पढ़ा ͧलखा हो, ͩकसी भी ͪवषय और ¢ेğ का ͪवɮवान हो व 
ͩकसी भी भाषा मɅ पारंगत हो, वह देश काल और पǐरिèथǓत के अनुǾप। वत[मान समय, समाज 
कȧ समèयाओं को देख - समझ कर उनके समाधान भी उसी ¢ेğ, समाज कȧ भाषा मɅ हȣ कर 
पायेगा। इÛहȣं समाधानɉ को नई खोज अथवा आͪवçकार कहा जाता है। Ĥèतुत लेख मɅ हमन े
ͪवͧभÛन ¢ेğɉ मɅ ͩकसी भी Ĥकार कȧ व£ैाǓनक खोज अथवा ͪवकास ĤͩĐया मɅ भाषा के महǂव 
के ऊपर ͪवèततृ चचा[ कȧ है। 
 
मÉुय शÞद: व£ैाǓनक खोज, नवीन तकनीकȧ ͪवकास, तकनीकȧ ͪवकास मɅ भाषा का मह×व, 

ͪव£ान के अजबू,े रोबोट, रोबोǑटÈस, कृǒğम बुɮͬध 
 

पǐरचय 
भारत मɅ भाषा-सèंकृǓत और भौगोͧलक ͪवͪवधता भी अÚययन का एक ͪवषय है। Ǒहदंȣ भाषा 
सामाÛय लोगɉ को सहȣ तरȣके से तकनीक का £ान और उपयोग करने का अवसर और माग[दश[न 
Ĥदान करता है। यूनेèको के अनुसार सूचना Ĥौɮयोͬगकȧ कȧ पǐरभाषा इस Ĥकार है :-  

 
सूचना Ĥौɮयोͬगकȧ "व£ैाǓनक, Ĥौɮयोͬगकȧ और अͧभयांǒğकȧ का ͪवषय है। इसमɅ सूचना कȧ 
Ĥोसेͧसगं, उनके अनुĤयोग कȧ Ĥबंध तकनीकɅ  हɇ। कंÜयूटर और उनकȧ मानव तथा मशीन के 
साथ अंत:ͩĐया एवं संबɮध सामािजक, आͬथ[क तथा सांèकृǓतक ͪवषयɉ कȧ Ĥोɮयोͬगकȧ है। 
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भारत मɅ सूचना Ĥौɮयोͬगकȧ के मह×वपूण[ Ĥयोग 

 
● रेलवे Ǒटकट एवं आर¢ण का कàÜयूटरȣकरण: आईआरसीटȣसी, इंͫडयन रेलवे कैटǐरगं एंड 

टूǐरÏम कॉरपोरेशन भारतीय रेलवे कȧ एक सहायक कंपनी है जो भारतीय रेलवे के 
खानपान, पय[टन और ऑनलाइन ǑटकǑटगं संचालन को संभालती है। 

● बɇकɉ का कàÜयूटरȣकरण एवं एटȣएम कȧ सुͪ वधा: इंटरनेट बɇͩ कंग वह Ĥणालȣ है जो Ēाहक 
को उसके नेट बɇͩ कंग खाते स ेͪवƣीय और गैर-ͪवƣीय लेनदेन करने कȧ सुͪवधा Ĥदान 
करती है। उपयोगकता[ एक वेबसाइट या एक ऑनलाइन आवेदन का उपयोग करके उसी 
बɇक / ͪवͧभÛन बɇक के अÛय खातɉ मɅ अपने खाते स ेधनराͧश èथानांतǐरत कर सकता 
है। Ēाहक ͪवƣीय लेनदेन करने के ͧलए एक संसाधन और एक माÚयम का उपयोग 
करता है। Ēाहक ɮवारा उपयोग ͩकया जान ेवाला संसाधन कंÜयूटर, लैपटॉप या मोबाइल 
फोन कȧ तरह एक इलÈेĚॉǓनक उपकरण हो सकता है। इंटरनेट वह माÚयम है जो 
तकनीक को संभव बनाता है। इंटरनेट बɇͩ कंग कȧ सुͪवधा बɇकɉ के माÚयम स ेĤदान कȧ 
जाती है और Ēाहक को उसके ͧलए उपलÞध सुͪवधा ĤाÜत करने के ͧलए ͩकसी भी बɇक 
मɅ खाताधारक होना चाǑहए। 

[https://www.paisabazaar.com/banking/internet-banking-e-banking/] 

● इंटरनेट से रेल, हवाई, बसɉ, ͬथएटर आǑद कȧ Ǒटकटɉ का आर¢ण (इलेÈĚॉǓनक Ǒटकट): ई-
Ǒटकट एक पेपरलेस इलेÈĚॉǓनक दèतावेज़ है जो याǒğयɉ को Ǒदया जाता है। वèतुतः 
सभी Ĥमुख एयरलाइंस अब ǑटकǑटगं कȧ इस पɮधǓत का उपयोग करती हɇ। जब कोई 
Ēाहक टेलȣफोन ɮवारा या वेब का उपयोग करके उड़ान बुक करता है, तो आर¢ण का 
ͪववरण कंÜयूटर मɅ सĒंहȣत ͩकया जाता है। Ēाहक अनुरोध कर सकता है ͩक हाड[कॉपी 
कȧ पुिçट डाक ɮवारा भेजी जाए, लेͩकन चेक-इन डेèक पर इसकȧ आवæयकता नहȣं है। 
एक पुिçटकरण संÉया याğी को दȣ जाती है िजसके साथ हȣ उड़ान संÉया(ओं), Ǔतͬथ(यɉ), 
Ĥèथान èथान(नɉ), और गतंåय èथान(नɉ) का Þयौरा होता है। हवाई अɬड ेपर जाँच करते 
समय याğी केवल सकारा×मक पहचान Ĥèतुत करता है तब आवæयक बोͫडɍग पास जारȣ 
ͩकए जाते हɇ और याğी सामान कȧ जांच कर सकते हɇ और गेट ¢ेğ मɅ सुर¢ा के माÚयम 
स ेआगे बढ़ सकत ेहɇ। ई-ǑटकǑटगं का मुÉय लाभ यह तØय है ͩक इसमɅ कागज के 
दèतावेजɉ कȧ छपाई और मेͧलगं कȧ आवæयकता को समाÜत करके बुͩकंग खच[ को 
कम ͩकया गया है। एक और लाभ यह है ͩक यह मह×वपूण[ दèतावेजɉ के मेल मɅ खो 
जाने या गलत पते पर भेज े जाने कȧ संभावना को समाÜत कर देता है। 
[https://whatis.techtarget.com/definition/e-ticket-electronic-ticket] 
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● इंटरनेट स ेएफआईआर (ई-एफआईआर): ई-एफआईआर एक ऐसी ĤͩĐया है िजसमɅ कोई 
भी åयिÈत ऑनलाइन जाकर ǓनǑद[çट वेबसाइट पर लॉग इन कर सकता है और 
एफआईआर दज[ कर सकता है। बदले मɅ, वह एक ͪवͧशçट एफ.आई.आर. नबंर के साथ 
तथा तारȣख के साथ एक पçुटȣकरण रसीद ĤाÜत करता है। भारतीय काननूी Ĥणालȣ के 
तहत, ͩकसी भी आपराͬधक अपराध के ͨखलाफ Ĥथम सूचना ǐरपोट[ (एफआईआर) दज[ 
करना Ĥ×येक नागǐरक का मौͧलक अͬधकार है। [https://www.mapsofindia.com/my-
india/government/e-fir-system-to-fight-crimes#] 

● Ûयायालयɉ के Ǔनण[य आनलाइन उपलÞध कराये जा रहे हɇ (ई-अदालत): इकोमेɪस 
ĤोजेÈट, भारतीय Ûयायपाͧलका मɅ सूचना और संचार Ĥौɮयोͬगकȧ (ICT) के काया[Ûवयन 
के ͧलए राçĚȣय नीǓत और काय[ योजना के आधार पर पǐरकिãपत ͩकया गया था। ई-

सͧमǓत भारत सरकार ɮवारा गǑठत एक Ǔनकाय है, जो भारतीय Ûयायपाͧलका के 
कàÜयूटरȣकरण पर एक राçĚȣय नीǓत तैयार करने और तकनीकȧ संचार और Ĥबंधन से 
संबंͬधत सलाह देने के ͧलए भारत सरकार के मुÉय Ûयायाधीश से मानन ेके ͧलए एक 
Ĥèताव का गठन करता है। पǐरवत[न ई-अदालत ͧमशन मोड ĤोजेÈट, एक पैन-इंͫडया 
ĤोजेÈट है, जो देश भर के िजला Ûयायालयɉ के ͧलए Ûयाय ͪवभाग, कानून और Ûयाय 
मğंालय, भारत सरकार कȧ Ǔनगरानी मɅ है और ͪवƣपोͪषत है। 

● इंजीǓनयरȣ संèथानɉ मɅ Ĥवेश के ͧलए आनलाइन आवेदन एवं आनलाइन काउंͧसͧलगं:  

ऑनलाइन एडͧमशन ͧसèटम शै¢ͨणक संèथानɉ (कॉलेजɉ और ͪवæवͪवɮयालयɉ) मɅ Ĥवशे 
पाने के इÍछुक छाğɉ कȧ बढ़ती संÉया स ेसंèथान के ĤशासǓनक Ǔनकाय पर मैनुअल 
Ǿप स ेĤवेश ĤͩĐया को Ĥबंͬ धत करन ेऔर åयविèथत करने के ͧलए जबरदèत दबाव 
पैदा हो रहा है। अब ĤͩĐया को सटȣक और समय पर ढंग से संचाͧलत करना मुिæकल 
है। इसͧलए, ऑनलाइन Ĥवेश कȧ आवæयकता अपǐरहाय[ है। मैनुअल ͧसèटम के मामले 
मɅ यह एक समय लेने वालȣ ĤͩĐया है और इसमɅ ͪवशाल जनशिÈत शाͧमल है िजसमɅ 
ऑनलाइन Ĥवेश Ĥणालȣ सटȣक और बहुत तेज़ कàÜयूटरȣकृत जानकारȣ सǓुनिæचत करती 
है। ऑनलाइन एडͧमशन ͧसèटम का उपयोग करके बैकअप को बनाए रखना बहुत 
आसान है। ऑनलाइन एडͧमशन ͧसèटम का लêय शै¢ͨणक संèथान कȧ Ĥवेश संरचना 
और इसके संबंͬधत संचालन और काय[¢मता को èवचाͧलत करना है। पहल का उɮदेæय 
Ĥशासन और Ĥवेश के ͧलए उàमीदवारɉ को ǐरकॉड[ रखने के ͧलए एक तजे, पारदशȸ 
और आसान तरȣका Ĥदान करके और उÛहɅ संदभ[ और आगे कȧ काय[वाहȣ के ͧलए 
उपयोग करके सहायता Ĥदान करना है। 

● आनलाइन परȣ¢ाएं: ऑनलाइन परȣ¢ा ͩकसी Ǒदए गए ͪवषय पर ĤǓतभाͬगयɉ के £ान 
को मापने के ͧलए ऑनलाइन परȣ¢ा आयोिजत कर रहȣ है। पुराने Ǒदनɉ मɅ हर ͩकसी 
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को परȣ¢ा देने के ͧलए एक हȣ समय मɅ क¢ा मɅ इकɪठा होना पड़ता था। ऑनलाइन 
परȣ¢ा के साथ छाğ ऑनलाइन परȣ¢ा अपने समय मɅ और अपन ेèवयं के उपकरण के 
साथ कर सकते हɇ, चाहे व ेजहा ंभी हɉ। इसके ͧलए आपको ऑनलाइन एक Ħाउज़र और 
इंटरनेट कनेÈशन कȧ आवæयकता है। 

● कई ͪवभागɉ के टɅडर आनलाइन भरे जा रहे हɇ: ई-ĤोÈयोरमɅट ͧसèटम इलेÈĚॉǓनक Ǿप 
स ेइंटरनेट का उपयोग करके वèतुओं कȧ खरȣद कȧ एक ĤͩĐया है। यह सुͪ वधा टɅडǐरगं 
चĐ के समय को काफȧ कम कर देती है और अĤ×य¢ कई अÛय लागतɉ मɅ स े
अͬधकांश को कम कर देती है तथा खरȣद मɅ पारदͧश[ता को बढ़ाती है। उपयोगकता[ इस 
पोट[ल के होम पेज मɅ उपलÞध नवीनतम सͩĐय Ǔनͪवदाओं का उपयोग कर सकते हɇ। 
इस पोट[ल पर होèट कȧ सभी Ǔनͪवदाओं को देखने के ͧलए और टɅडर शेɬयलू को मÝुत 
मɅ डाउनलोड करɅ। ͧलकं टɅडर बाय Èलोिजगं डेट ͧलकं उन टɅडस[ को देखने कȧ सुͪ वधा 
देता है जो आज अगले 7 Ǒदनɉ के भीतर बंद हो रहे हɇ या अगले 14 Ǒदनɉ के भीतर 
बंद हो रहे हɇ। ͧलकं कोǐरजÛेडम ͧलèट मɅ Ĥकाͧशत सभी कॉǐरडोर को सूचीबɮध करता 
है। संबंͬधत Ǔनͪवदाएं साइट ͪवͧभÛन मापदंडɉ जैस ेǓनͪवदाओं के ͧलए खोज करने कȧ 
सुͪ वधा भी Ĥदान करती है जैसे ͩक मूãय, ͪवभाग, उ×पाद Įेणी, आǑद के आधार पर 
Ǔनͪवदाएं। 

● सरकार ɮवारा या भारत मɅ अÛय सèंथानɉ ɮवारा Ĥदान कȧ जाने वालȣ कुछ अÛय 
ऑनलाइन सुͪ वधाएं इस Ĥकार हɇ: 

○ पासपोट[, गाड़ी चलाने के लाइसɅस आǑद भी आनलाइन भरे जा रहे हɇ। 

○ कई ͪवभागɉ के 'कांͩफडɅͧसयल ǐरपोट[' आनलाइन भरे जा रहे हɇ। 

○ ͧशकायतɅ आनलाइन कȧ जा सकती हɇ। 

○ सभी ͪवभागɉ कȧ बहुत सारȣ जानकारȣ आनलाइन उपलÞध हɇ [सूचना का अͬधकार] 

○ आयकर कȧ फाइͧलगं आनलाइन कȧ जा सकती है। 

○ ईमेल भेजना (ͩकसी Ĥकार का फाइल को तुरंत भेजना) 

○ ऑनलाइन खरȣदारȣ/ऑनलाइन धन लेनदेन / ऑनलाइन भुगतान      
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भारत तथा भाषाएं  

भारत मɅ भाषाओU स ेजड़ुे कुछ मह×वपूण[ ǒबदं ुǓनàनवत Ǒदए गए हɇ। 

 भारत मɅ 22 ͪवͧभÛन भाषाएं बोलȣ जाती हɇ।  

 यह सात Ĥमुख धाͧम[क समूहɉ का भी घर है - Ǒहदं,ू मुिèलम, ईसाई, ͧसख, जैन, बौɮध, और 

पारसी। 

 133 करोड़ कȧ आबादȣ, दǓुनया मɅ यह दसूरा सबसे अͬधक आबादȣ वाला देश है। 

 भारत मɅ इंटरनेट उपयोगकता[ओं कȧ सÉंया 2018 तक 50 करोड़ के पार कȧ संभावना है| 

 जनू 2018 तक  भारत मɅ कुल इंटरनेट का Ĥवेश लगभग 35% थी। िजसको भͪवçय मɅ 
काफȧ अͬधक बड़ने कȧ सभंावना है।  

 इंटरनेट सेवाए ंĤाÜत करन ेके ͧलए Ĥाथͧमक Ǿप मɅ मोबाइल उपकरण  का उपयोग होता है। 

 इसकȧ कुल आबादȣ का 67 ĤǓतशत गांवɉ मɅ रहता है और 33% शहरɉ मɅ रह रहे हɇ।  

 

सीखने मɅ आईटȣ का मह×व 

 संसाधनɉ के ͪवͧभÛन Ĥकारɉ तक पहंुचना 

 तुरÛत जानकारȣ ĤाÜत करना  

 ͩकसी भी समय सीखने कȧ सुͪवधा  

 कहȣं भी सीखने कȧ सुͪ वधा 

 सहयोगपूण[ सीखने कȧ सुͪ वधा 

 ͧश¢ा के ͧलए मãटȣमीͫडया Ǻिçटकोण का उपयोग  

 Ĥामाͨणक और आधुǓनकƣम जानकारȣ कȧ सुͪ वधा 

 ऑनलाइन पèुतकालयɉ तक पहंुच 

 ͪवͧभÛन ͪवषयɉ के ͧश¢ण को Ǒदलचèप बनाना  

 शैͯ ¢क डेटा सĒंहण कȧ सुͪ वधा 

 जानकारȣ के İोत तक  पहंुचना  

 कई संचार चैनल: ई-मेल, चैट, फोरम, Þलॉग, इ×याǑद कȧ सुͪवधा 

 ͪवकलांग बÍचɉ के ͧलए बेहतर पहंुच 
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 कई Ǔनयͧमत कायɟ पर समय कम करना 

Ĥौɮयोͬगकȧ के उपयोग  के ͧलए आवæयक है Ĥौɮयोͬगकȧ ͧश¢ा। ये सब Ĥͧशͯ¢त मानव संसाधनɉ 
के ǒबना हाͧसल नहȣं हो पायेगा।  

शीष[ तीन इंटरनेट उपयोगकता[ देश  

देश इंटरनेट उपयोगकता[ रɇक 
ĤǓतशत  

(कुल आबादȣ का) 

 चीन 746,662,194 1 53.20% 

भारत 699,012,635 2 52.95% 

अमेǐरका 245,436,423 3 76.18% 

(İोत: https://en.wikipedia.org/wiki/List_of_countries_by_number_of_Internet_users) 
 

Ĥौɮयोͬगकȧ मɅ Ǒहदंȣ का मह×व 
टेÈनॉलॉजी कȧ शुǽआत भले हȣ अमेǐरका मɅ हुई हो, परÛतु भारत कȧ मदद के ǒबना वह आगे नहȣं बढ़ 

सकती थी। गूगल के भूतपूव[ मÉुय काय[कारȣ अͬधकारȣ एǐरक ͧशमट ने यह कहकर जबद[èत हलचल 

मचा दȣ थी ͩक आन ेवाले समय मɅ भारत दǓुनया का सबस ेबड़ा इंटरनेट बाजार बन जायेगा। उÛहɉने 
यह भी कहा ͩक कुछ बरसɉ मɅ इंटरनेट पर िजन तीन भाषाओ ंका दबदबा होगा, व ेहɇ- Ǒहदंȣ, मÛैडǐरन 
(चीनी भाषा) और अĒेंजी।  इस बयान स ेउन लोगɉ कȧ आंखɅ खुल गɃ जो यह मानत ेथे ͩक कंÜयूǑटंग 

/ Ĥौɮयोͬगकȧ का बǓुनयादȣ आधार अĒेंजी है। 
 

राजभाषा ǑहÛदȣ- कुछ मह×वपूण[ ǒबदं ु
14 ͧसतंबर 1949 को संͪ वधान सभा ने एक वोट से यह Ǔनण[य ͧलया ͩक ‘Ǒहदंȣ’ हȣ भारत कȧ राजभाषा 
होगी। भारत मɅ सबस ेÏयादा बोलȣ जाने वालȣ भाषा ǑहÛदȣ है। देश के 77% लोग ǑहÛदȣ बोलत ेऔर 
समझते हɇ। Ǒहदंȣ भाषा के बारे मɅ एक अÍछȤ बात यह भी है ͩक आप ͩकसी शÞद को ǒबãकुल ऐसे हȣ 
ͧलखɅगे िजस तरह उसे बोलते हɇ। देश मɅ हर पांच मɅ स ेएक åयिÈत इंटरनेट को ǑहÛदȣ मɅ चलाना पसंद 

करता है। अĒंेजी कȧ रोमन ͧलͪप मɅ जहा ंकुल 26 वण[ हɇ, वहȣं Ǒहदंȣ कȧ देवनागरȣ ͧलͪप मɅ उससे दोगुन े

52 वण[ हɇ। 
 
गूगल ने कहा है ͩक इंटरनटे पर ǑहÛदȣ कंटɅट कȧ खपत बहुत तेजी स ेबढ़ रहȣ है। अĒेंजी कंटɅट के 19 

ĤǓतशत Ēोथ के मुकाबले ǑहÛदȣ कंटɅट 94 ĤǓतशत बढ़ती जा रहȣ है। सन ्2000 मɅ ǑहÛदȣ का पहला 
Webportal अिèतǂव मɅ आया था। तभी स ेइंटरनेट पर Ǒहदंȣ न ेअपनी छाप छोड़नी Ĥारंभ कर दȣ जो 
अब रÝतार पकड़ चुकȧ है। 
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दǓुनया कȧ शीष[ भाषाएं  

भाषा रɇक 

Mandarin-चीन 1 

Spanish- èपेन 2 

English- अĒंेज़ी 3 

Hindi- Ǒहदंȣ 4 

Arabic- अरबी 5 

 
İोत: 
https://en.wikipedia.org/wiki/List_of_languages_by_number_of_native_speakers#Top_langu
ages_by_population 

 

रोबोट 
रोबोट एक आभासी (virtual) या याǒंğक (mechanical) कृǒğम (artificial) एजɅट होता है। 
åयवहाǐरक Ǿप से यह एक ͪवɮयुत याǒंğकȧ Ǔनकाय (electro-mechanical system) होता है, 

िजसकȧ बनावट और गǓत ऐसी होती है ͩक लगता है जैसे उसका अपना एक आशय (intent) 

और अपना एक अͧभकरण (agency) है। 
 

रोबोट कȧ पǐरभाषा 
अÛतरा[çĚȣय मानकȧकरण संगठन आईएसओ 8373 (ISO 8373) मɅ रोबोट कȧ पǐरभाषा है:  

“èव संचाͧलत, पुनः ĤोĒाम करने योÊय, बहुउɮदेशीय, तीन या अͬधक कुठार मɅ ĤोĒाम के 
अनुसार पǐरवǓत[त होने योÊय जो ͩक ͩकसी एक èथान पर िèथत हो या ͩफर औɮयोͬगक 
èवचालन अनुĤयोगɉ के ͧलए चल ͩफर भी सकता हो”।  

कृǒğम बɮुͬध मशीन (आǑट[ͩफ़ͧशयल इंटेͧलजɅस या एआई) मानव और अÛय जÛतुओं ɮवारा 
Ĥदͧश[त ĤाकृǓतक बɮुͬध के ͪवपरȣत मशीनɉ ɮवारा Ĥदͧश[त बɮुͬध है।  

कृǒğम बɮुͬध मशीन (आǑट[ͩफ़ͧशयल इंटेͧलजɅस या एआई) मानव और अÛय जÛतुओं ɮवारा 
Ĥदͧश[त ĤाकृǓतक बɮुͬध के ͪवपरȣत मशीनɉ ɮवारा Ĥदͧश[त बɮुͬध है।  
 

रोबोǑटÈस का संͯ ¢Üत इǓतहास 
मेकेǓनकल इंजीǓनयǐरगं कȧ उप-शाखा के Ǿप मɅ रोबोǑटÈस इंजीǓनयǐरगं को शǽुआती पहचान 
ͧमलȣ। लेͩकन अब इंजीǓनयǐरगं कȧ दǓुनया मɅ इस ͪवधा का अलग मुकाम है। इसके जǐरए 
èवचाͧलत (ऑटोमेǑटक) मशीनɉ के ͪवकास पर काम ͩकया जाता है जो इंसानɉ जसैी काय[¢मता 
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के साथ उनके काम कर सके।  ऐसी मशीनɉ के Ǔनमा[ण का Úयेय जोͨखम भरे कामɉ स ेइंसानɉ 
को बचाना है। रोबोǑटÈस इंजीǓनयरȣ मɅ रोबोट कȧ ͫडजाइǓनगं, Ǔनमा[ण और उसकȧ संचालन 
तकनीक के ͪवकास पर काम ͩकया जाता है। रोबोट के संचालन के ͧलए एक कंÜयूटरȣकृत 
Ǔनयğंण तकनीक का इèतेमाल ͩकया जाता है जो सɅसर और इंफॉमȶशन Ĥोससेर के तालमले पर 
आधाǐरत होता है। कंÜयूटर आधाǐरत यह तकनीक िजतनी उÛनत होगी रोबोट कȧ काय[¢मता 
उतनी हȣ Ïयादा होगी। 
 

रोबोट कȧ ͪवशेषता 
 यह कृǒğम तरȣके से बनाया गया है। 
 रोबोट अपने आसपास (can sense) के वातावरण को समझ सकते हɇ और चीजɉ मɅ 

फेर बदल और उसके सपंक[  (interact) मɅ रह सकते हɇ 
 वातावरण के आधार पर चुनाव करन ेकȧ उनके पास कुछ ¢मताएं होती हɇ, अÈसर वे 

अपने èवत: Ǔनयğंण (automatic control) पूव[ Ǔनयोिजत काय[Đम के अनुĐम स ेइस 
काय[ को करते हɇ 

 यह ĤोĒामयोÊय (programmable) है।  
 यह एक या दो घूण[नɉ पर घूमता (rotation) या èथानांतǐरत (translation) होता है। 
 यह समÛवय (dexterous) के साथ कुशल गǓत बनाता है (movements)। 
 यह èवयं हȣ मानवीय हèत¢ेप के ǒबना चलता है। 

 

उɮदेæय के आधार पर रोबोट के Ĥकार 
रोबोटɉ को उनके ɮवारा ͩकये जाने वाले काय[ के आधार पर दो भागɉ मɅ वगȸकृत ͩकया जा 
सकता है: 

 
 औɮयोͬगक रोबोट  

 
 
 

 
 सेवा रोबोट 

औɮयोͬगक रोबोट  
जो ͩकसी काय[ को अͬधक उ×पादकता, सटȣकता या मनçुयɉ कȧ तुलना मɅ धैय[ के साथ कर 
सकते हɇ। कारखाने रोबोटɉ के कुछ उदाहरण Ǔनàनͧलͨखत हɇ: 
 कार उ×पादन (Car production) 

 पैकेिजंग (Packaging) 
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 इलेÈĚॉǓनÈस मुǑġत सͩक[ ट बोड[ (printed circuit board) 

 èवचाͧलत Ǔनदȶͧशत वाहन (Automated guided vehicle) 
 

सेवा रोबोट 
ऐसे काय[, िजÛहɅ खतरनाक या उबाऊ होने कȧ वजह से मनçुय नहȣं कर सकते अथवा नहȣं करते 
अथवा िजÛहɅ करना पसंद नहȣं करते। जैसे टेलȣरोबोट (Telerobot), मानव रǑहत हवाई वाहन 
हवाई वǑेहकल (Unmanned Aerial Vehicle)   

 ͪवèफोटक आयुध Ǔनपटान (explosive ordnance disposal) 

 घरेलू रोबोट: वÈैयूम ÈलȣǓनगं, फश[ कȧ धुलाई और लॉन कȧ घास काटना 
 èवाèØय देखभाल  

 बुजुगɟ और ͪवकलांगɉ के ͧलए होम ऑटोमेशन 

 रोबोǑटक सज[रȣ : रोबोट-समͬथ[त सज[रȣ और ͬचͩक×सा 
 

रिæम (भारत मɅ पहलȣ बार बनाई गई इंसानी मशीन)  
भारत मɅ पहलȣ बार बनाई गई इंसानी मशीन रिæम, बनाने मɅ करȣब 50 हजार ǽपए का खच[ 
आया। इसे बनाने मɅ जटेु रंजीत Įीवाèतव का दावा है ͩक रिæम दǓुनया कȧ पहलȣ Ǒहदंȣ बोलने 
वालȣ रोबोट है। वह मराठȤ, भोजपुरȣ और अĒेंजी भी बोल सकती है। रिæम के शरȣर का 80% 
Ǒहèसा (अगèत-2018) बन चुका है। अब ͧसफ[  हाथ और पैर बाकȧ हɇ।   

 सोͩफया को 2015 मɅ हॉÛग कॉÛग कȧ हैनसन रोबोǑटÈस ͧलͧमटेड ने बनाया था। 
आǑट[ͩफͧशयल इंजेͧलजɅस को बढ़ावा देने के ͧलए सोͩफया को 2017 मɅ सऊदȣ अरब 
कȧ नागǐरकता भी ͧमल चुकȧ है।  

 2018 कȧ शǽुआत मɅ सोͩफया भारत भी आई थी। 
 

रोबोǑटक रेèतरा ं
दǓुनया का सबसे पहला रोबोǑटक रेèतरां सफल नहȣं हुआ। जापान मɅ 2015 मɅ खुल ेपहले 
रोबोǑटक रेèतरां मɅ से तीन सालɉ मɅ आधे स ेÏयादा रोबोट को हटा Ǒदया गया है। 
 

भारत मɅ रोबोǑटÈस 
 डीआरडीओ, ǑहÛदèुतान एरोनॉǑटÈस ͧलͧमटेड और इसरो सरȣखे सरकारȣ संगठनɉ मɅ 

नौकरȣ। 
 रोबोǑटÈस ¢ेğ मɅ Ǔनमा[ण और शोध गǓतͪवͬधयɉ मɅ लगी Ǔनजी कंपǓनयɉ मɅ भी नौकरȣ। 
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 टाटा एडवांèड ͧसèटàस, कूका रोबोǑटÈस, हाई-टेक रोबोǑटक ͧसèटàस ͧलͧमटेड और पेरȣ 
ͧलͧमटेड सǑहत देश मɅ कई Ǔनजी रोबोǑटÈस कंपǓनयां हɇ जो हर साल रोबोǑटÈस पेशेवरɉ 
को ǓनयÈुत करती हɇ। 

कुछ रोचक जानकारȣ के ͧलए आप इस पर जा सकते हɇ 
http://www.internetlivestats.com/ 
https://internet.org/  
 

Ǔनçकष[ तथा भͪवçय के काय[  
मनçुय यǑद वाèतव मɅ अपनी हȣ भाषा मɅ सोचे तो उसको अपने ͪवचारɉ को ͩĐयािÛवत करन े
मɅ कम Ĥयास करने हɉगे। इसीͧलए व£ैाǓनक एव ं तकनीकȧ ͪवकास को ͪव£ान के गहन 
अÚययन तथा दǓुनयावी वèतुओं, अवधारणाओं, एवं संकãपनाओं  को समझते हुए अपनी भाषा 
मɅ हȣ सवȾƣम हो  सकता है।  
 
आपके मन मɅ ǑहÛदȣ भाषा के ĤǓत ये भावना तो जǾर होनी चाǑहए ͩक ǑहÛदȣ आपकȧ मातभृाषा 
है, माğ एक भाषा नहȣ। 
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