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Tamil Nadu Public Service Commission 
Syllabus 

Trade - Industrial Robotics and Digital Manufacturing Technician  
(ITI Standard) 

  
                                                                                                                       Code: 538 

Unit I: General Safety Precautions and First Aid (15 Questions) 

Safety and General Precautions – First Aid – PPEs – 5s – Occupational Safety and health – Fire 

Extinquishers-Safety Signs – Response to Emergencies safe use of tools and equipments. 

Unit II: Customer Needs and Product Specifications (10 Questions) 

Customer needs and Specifications – Product Design Development – Customer Relationship 

Management-Prepare check list of customers needs-Products Specifications. 

Unit III: Knowledge of Industrial Engineering Drawing and Requirements (15 Questions) 

GD & Symbol on Engineering Drawing – Concept of Limits Fits tolerances & Symbols – Reading of 

Industrial Drawing – Customer Specific Requirements-Checklist of Dimensions-Importance of 

Interchangeability and ISO standards. 

Unit IV:  Various Types of Industrial Robots and Perform Their Configuration, Robotic Cell 

Components and Application of Tools, Installation of Robot, Power on the Robot and Making 

the Cell (25 Questions) 

Application of Industrial Robot – Various types of Robots – Different Configurations of Robots – 

Robotic cell Components – Types of Sensors used in Industrial Robot – Install and Inspect 

Mechanical and Electrical Connections – Robot Structure and Functions of Robot System and 

Additional Equipments – Starting up and Shutdown steps Robot – Concept of Robotic cell Health-

Importance of Robots in Manufacturing and – Production Industrial Case Studies  of Customization 

and Trending Application Robot in Industry-Safety Measures of industrial Robots – Physical Grouting 

of Robot and other Peripheral Devices. 

Unit V: Run Operations with Teach Pendent Key Functions and User Interface for Teach 

Pendant. (30 Questions) 

Function of the Front and Back of the Teach Pendant-Tool Coordinate System – User Interface of 

the Teach Pendant – Different touch Pendant Function Keys – Types of Mode - Types of Motion. 

Unit VI: Industrial Robot Simulation / Software, Industrial Need to Create a Program with Help 

of Robotic Simulation Software. (25 Questions) 

Robot components and creating new model in Simulation Position, Variation in Robots – Robot axis 

Movement – Cycle time and its importance – Importance of tool path optimization Techniques-

Calculate the Productivity and Machining cost of Operation-Create Welding and Pick and place 

program with help of Simulation Software and Compare the Tool Path with manual Program-Various 

types  Communication interface available in Robot Simulation Software-Basic Components of 

Robots and its Functions-Operator Job In Robot Cell – Safety Consideration-Create the Welding 

Program and Pick and Place Program in Simulation Software. 
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Unit VII: Robotic Coordinate System (15 Questions) 

Co-Ordinate system by multiple motion movements, Types of Coordinate System-X,Y,Z Coordinate 

System-Axis System of Robots-Type of Joints in Robot. 

Unit VIII: Application of Tools and Components, Architecture of Welding Robot System -  

Establish Communication with PLC and Assemble Welding Torch for Operation.                   

(25 Questions) 

Application based modification in Robotic cell Components – Assembling of Gripper to Manipulator, 

Resolve the Incorporate programming, Pendant & alarm resolution, Parameters setting of application 

based controllers – PLC and Robot Communication for Communicate with HMI – Loop control 

instructions – Power source connection with Robot controller-Selection Welding Tool Robot- End 

effector and their Functions.  

Unit IX: Read existing Program and Execution Techniques operation of Industrial Robots, 

Following the safety procedure for Programmer. (25 Questions) 

Different connections of Grippers – Pick and Place Program with help of Gripper – Hand Instruction 

in Robot-Different Motion Parameters – Program and Execution Techniques – Operation of Industrial 

Robots-Safety Procedure for Programmer – Welding Parameters Settings, Concept of Industry 4.0 -

Remote Monitoring and Connectivity of Industrial Robot. 

Unit X: Preventive Maintenance and Basic Trouble Shooting. (15 Questions) 

Preventive Maintenance plan – Standard Operating Procedure-Inspect Weld wire and replacing of 

Weld wire-Verifying the Welding Gas-Use of Tool Kit used for Robotics Preventive Maintenance & 

basic Trouble Shoot-Verify all the safety Sensors. 
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தமிழ்நாடு  அரசுப்  பணியாளர்  ததர்வாணையம் 
பாடத்திட்டம் 

ததாழிற்பிரிவு – ததாழிற்துணை தராதபாடிக்ஸ் மற்றும் டிஜிட்டல்  உற்பத்தி தடக்னிசியன் 
(ததாழிற்பயிற்சி தரம்) 

குறியீடு : 538 

அலகு I: தபாது பாதுகாப்பு முன்தெச்சரிக்ணககள் மற்றும் முதலுதவி  (15 தகள்விகள்) 

பாதுகாப்பு மற்றும் தபாது முன்தெச்சரிக்ணககள் - முதலுதவி - PPES - 5s - ததாழில் பாதுகாப்பு மற்றும் சுகாதாரம் - 
தீணய அணைக்கும் கருவிகள் - பாதுகாப்பு குறியீடுகள் – அவசரகால நடவடிக்ணககள் - கருவிகள் மற்றும் 
உபகரைங்களின் பாதுகாப்பாெ பயன்பாடு. 

அலகு II: வாடிக்ணகயாளர் ததணவகள் மற்றும் தயாரிப்பு விவரக்குறிப்புகள் (10 தகள்விகள்) 

வாடிக்ணகயாளர் ததணவகள் மற்றும் விவரக்குறிப்புகள் - தயாரிப்பு வடிவணமப்பு தமம்பாடு - வாடிக்ணகயாளர் 
உைவு தமலாண்ணம - வாடிக்ணகயாளர் ததணவகளின் சரிபார்ப்புப் பட்டியணலத் தயாரித்தல் - தயாரிப்பு 
விவரக்குறிப்புகள். 

அலகு III: ததாழில்துணை தபாறியியல் வணரபடம் மற்றும் ததணவகள் பற்றிய அறிவு  (15 தகள்விகள்) 

தபாறியியல் வணரபடத்தில் GD & Symbol – லிமிட், பிட், டாலரன்ஸ் சிம்புள்ஸ் கருத்துரு – ததாழிற்துணை 
வணரபடங்கணள படித்தல் – வாடிக்ணகயாளர் குறிப்பிட்ட ததணவகள் – பரிமாைங்களில் (Dimensions) 
சரிபார்ப்புப் பட்டியல் – பரிமாற்று திைன் (Interchangability) மற்றும் ISO தரநிணலகளின் முக்கியத்துவம். 

அலகு IV: ததாழிற்துணை தராதபாட்களின் பல்தவறு வணககள் மற்றும் அவற்றின் உள்ளணமப்பு 
(Configuration) தசயல்படுத்துதல், தராதபாடிக் தசல் கூறுகள் மற்றும் கருவிகளின் பயன்பாடு, தராதபாட்ணட 
நிறுவுதல், தராதபாட்ணட மின்சார ம் தகாண்டு இயக்குதல் மற்றும் தசல் உருவாக்குதல்  (25 தகள்விகள்) 

ததாழில்துணை தராதபாட்களின் பயன்பாடுகள் - பல்தவறு வணகயாெ தராதபாட்கள் - தராதபாட்களின் 
தவறுபட்ட உள்ளணமவுகள் - தராதபாடிக் தசல் கூறுகள் - ததாழில்துணை தராதபாட்டில் பல்தவறு வணக 
தசன்சார்களின் பயன்கள் - இயந்திர மற்றும் மின் இணைப்புகணள நிறுவி ஆய்வு தசய்தல் - தராதபாட் அணமப்பு, 
தராதபாட் அணமப்பின் தசயல்பாடுகள் மற்றும் கூடுதல் உபகரைங்கள் – தராதபாட்ணட ததாடங்குதல் மற்றும் 
அணைக்கும் நடவடிக்ணககள் – தராதபாடிக் தசல் ஆதராக்கியத்தின் கருத்துரு, தயாரிப்பு மற்றும் உற்பத்தி 
ததாழில் துணையில் தராதபாட்களின் முக்கியத்துவம்,  தனி பயொக்கம் ததாடர்பாெ ததாழிற்துணை சிக்கல்கள் 
மற்றும் ததாழில்துணையில் பரவி வரும் தராதபாட்களின் பயன்பாடுகள் – ததழிற்துணை தராதபாட்களின் 
பாதுகாப்பு நடவடிக்ணககள் – தராதபாட்டில்  physical Grouting மற்றும் கூடுதல் உபகரைங்கள். 
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அலகு V: டீச் தபண்டண்ட் முக்கிய தசயல்பாடுகள் மற்றும் பயனர் இணடமுகப்ணப (Interface) பயன்படுத்தி 
தசயல்பாட்ணட இயக்குதல் (30 தகள்விகள்) 

டீச் தபண்டண்டின் முன்புைம் மற்றும் பின்புைத்தின் தசயல்பாடுகள் –  கருவிகளின் (Tool Coordinate System) 
ஒருங்கிணைப்பு அணமப்பு – டீச் தபண்டண்டின் பயெர் இணட முகப்பு (Interface)  - டீச் தபண்டனில் உள்ள 
தவவ்தவறு பட்டண்களின் தசயல்பாடுகள் – ணடப்ஸ் ஆஃப் தமாட் (Mode) – ணடப்ஸ் ஆஃப் தமாஷன் (Motion). 

அலகு VI: ததாழிற்துணை தராதபாட்களின் உருவாக்க தமன்தபாருள் (Simulation Software), 
ததாழிற்துணைக்கு தராதபாட்கள் உருவாக தமன்தபாருளின் உதவியுடன் ஒரு நிரலாக்கம் (Program)  
உருவாக்குவதின் ததணவ  (25 தகள்விகள்) 

தராதபாட் கூறுகள் மற்றும் உருவக பயன்பாட்டில் புதிய மாதிரிணய உருவாக்குதல், தராதபாட்டுகளின் நிணல 
மாற்ைம் – தராதபாட் அச்சு இயக்கம் – சுழற்சி தநரம் மற்றும் அதன் முக்ககியத்துவம் – கருவி பாணதணய 
தமம்படுத்துதல் உள்ள நுட்பங்கள் – தசயல்பாட்டின் உற்பத்தி திைன் மற்றும் இயந்திர தவணல தசலவிணெ 
கைக்கிடுதல் – உருவக தமன்தபாருள் உதவியுடன் தவல்டிங் மற்றும் Pick and Place நிரலாக்கம் உருவாக்கி 
கருவி பாணதணய ணகமுணை நிரலாக்குவதுடன் ஒப்பிடுக – தராதபாட் உருவாக தமன்தபாருளில் கிணடக்கும் 
பல்தவறு வணகயாெ ததாடர்பு இணடமுகங்கள் – தராதபாட்டின் அடிப்பணட கூறுகள் மற்றும் அதன் 
தசயல்பாடுகள் – தராதபாட் தசல்லின் இயக்குபவரின் தவணல – பாதுகாப்பு கருத்துருக்கள் – உருவாக 
தமன்தபாருளின் தவல்டிங் மற்றும் பிக் அண்ட் பிதலஸ் நிரலாக்க உருவாக்கம்.  

அலகு VII : தராதபாடிக் தகா-ஆர்ட்டிதெட் சிஸ்டம் (தராதபாடிக் ஒருங்கிணைப்பு அணமப்பு) (15 தகள்விகள்) 

பல்தவறு இயக்க நகர்வுகணள தகாண்ட ஒருங்கிணைப்பு அணமப்பு (Co-ordination System) – ஒருங்கிணைப்பு 
அணமப்புகளின் வணககள் . X,Y,Z ஒருங்கிணைப்பு அணமப்பு – தராதபாட்களின் அச்சு அணமப்பு – தராதபாட் 
மூட்டுகளின் (Joints) வணககள். 

அலகு VIII: கருவிகள் மற்றும் கூறுகளின் பயன்பாடு, தவல்டிங் தராதபாட் அணமப்பின் கட்டணமப்பு , PLC  
மற்றும் Welding Torch Assembly யுடன் ததாடர்பு ஏற்படுத்தி தசயல்படுத்தல். (25 தகள்விகள்) 

தராதபாடிக் தசல் கூறுகளின் பயன்பாடு அடிப்பணடயிலாெ மாற்ைங்கள் – Gripper-ஐ Manipulator-ல்  
தபாருத்துதல் – உள்ளடக்கி நிரலாக்க (Program) தபண்டண்ட் மற்றும் அலாரம் தீர்வு மற்றும் பயன்பாடு, 
அடிப்பணடயிலாெ கட்டுபடுத்தி அளவுரு (Parameter) அணமப்புகணள தீர்க்கவும் – PLC மற்றும் தராதபாட்டிக்ஸ் 
ததாடர்பு மூலம் HMIயுடன் ததாடர்பு தகாள்ளுதல் – Loop கட்டுபாடு கட்டணளகள், தவல்டிங் பவர் Source-ஐ  
தராதபாட் கட்டுபடுத்தியுடன் இணைத்தல் – தராதபாட்டிற்காெ தவல்டிங் கருவிணய ததர்வு தசய்தல், End 
Effectors அதன் தசயல்பாடுகள். 

 அலகு IX: ததாழிற்துணை தராதபாட்களின் தசயல்பாட்டிற்காெ நிலவும் நிரணல (Program) படித்து 
தசயல்படுத்தும்  நுட்பங்கள் மற்றும் நிரலாக்குபவரின் பாதுகாப்பு நணடமுணைணய பின்பற்றுதல் (25  தகள்விகள்) 

கிரிப்பரின் தவவ்தவறு இணைப்புகள் – கிரிப்பர் உதவியுடன் Pick & Place  நிரலாக்கம் – தராதபாட்டின் hand 
ததாடர்பாெ கட்டணளகள் – தவவ்தவறு இயக்க (motion), அளவுருக்கல் (parameter) – நிரலாக்கம் (Program) 
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மற்றும் தசயலாக்க (Execution) நுட்பங்கள் – ததாழிற்துணை தராதபாட்களின் தசயல்பாடுகள் – நிரலாக்குபவரின் 
பாதுகாப்பு நணடமுணை – தவல்டிங் அளவுரு அணமப்புகள் – ததாழில் 4.0. ரிதமாட் கண்காணிப்பு மற்றும் 
ததாழிற்துணை தராதபாட்களின் இணைப்பு. 

அலகு X: முன் தடுப்பு பராமரிப்பு மற்றும் அடிப்பணட தகாளாறு நீக்குதல் (15 தகள்விகள்) 

முன் தடுப்பு பராமரிப்பு திட்டம் – ததாழிற்துணை தராதபாட்களின் நிணலயாெ தசயல்பாட்டு முணைகள் – தவல்டிங் 
ஒயர் ஆய்வு மற்றும் மாற்றுதல் - தவல்டிங் வாயு சரிபார்த்தல் – தராதபாடிக் பாதுகாப்பு, பராமரிப்பு மற்றும் 
அடிப்பணட தகாளாறுகணள தீர்க்க பயன்படும் கருவி தபட்டியின் (Tool Kit) பயன்பாடு – அணெத்து பாதுகாப்பு 
தசன்சார்கணள சரிபார்த்தல். 
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