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िवचारो ंको ऊँची उड़ान भरने द�
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�ी आर. रमणन का संदेश,

िमशन िनदेशक और अित�र� सिचव, आइआइएम, नीित आयोग

अटल इनोवेशन िमशन, िजसे नीित आयोग के तहत रखा गया है, सम� �प से भारत भर म� नवाचार और उ�िमता की 

भावना को बढ़ावा देने के िलए भारत सरकार की �मुख पहल है।

 "2020 तक एक िमिलयन नए अ�ेषक बनाने" के िवज़न के साथ, एआईएम हजारो ंअटल िटंक�रंग लै� (एटीएल) 

�थािपत कर रहा है, जहां युवा अ�ेषक संसाधनो ंतक प�ंच �ा� करते ह� और 21 वी ंसदी की तकनीको,ं डीआईवाई 

िकट, इले�� ॉिन� और आईओटी उपकरणो ंके बारे म� जानते ह�, 3 डी ि�ंटर, आिद। साथ ही एआईएम देश म� सहयोगी 

िश�ा पा�र��थितकी तं� म� वृ�� को बढ़ावा देने की क�ना करता है जहां छा�, िश�क, म�टर, उ�ोग भागीदार और 

िवशेष� एक-दूसरे से सीखने और अनुभवो ंको जानने के िलए िमलकर काम करते ह�।

उड़ान का िवचार हमेशा युवा और बूढ़े सभी के िलए एक आकष�क अवधारणा है। और तकनीक ने इसे एक वा�िवकता 

बना िदया है। चौथी औ�ोिगक �ांित के समय म�, ड� ोन सबसे भरोसेमंद या आशाजनक तकनीको ंम� से एक है, जो 

भौितकी, गिणत, रसायन िव�ान, इंजीिनय�रंग और स�सर या संवेदक �ौ�ोिगिकयो ंकी अवधारणाओ ंको जोड़ता है, 

िजससे इनका उपयोग करके नवीन समाधानो ंकी एक जबरद� �ृंखला बनाई जा सकती है। हाल ही म�, िविभ� 

सरकारी िनकायो ंने अपनी �िच �� की है और भारत म� ड� ोन �ौ�ोिगिकयो ंके िलए एक पा�र��थितकी तं� बनाने के 

िलए सहयोग कर रहे ह�। इससे अ�ेषको ंऔर उ�िमयो ंके िलए नए अवसर खुल�गे। इसके अलावा, छा�ो ंको इस उभरते 

�ए बाजार का लाभ उठाने म� स�म बनाने के िलए, यह ज�री है िक वे कम उ� म� ही िशि�त और सूिचत हो।ं

�ोण एिवएशन के सहयोग से बनाया गया एटीएल ड� ोन मॉ�ूल, एटीएल छा�ो ंके िलए ड� ोन की दुिनया और इसकी 

संभावनाओ ंका पता लगाने के िलए एक ऐसा ही �यास है जो उनकी क�नाओ ंको ऊंची उड़ान भरने की अनुमित देता 

है। ड� ोन मॉ�ूल के साथ, वा�व म� उनकी रचना�कता और नवाचार की सीमा आसमान है। छा� इस मॉ�ूल को 

अपने शै�िणक िवषयो,ं िवशेष �प से भौितकी और गिणत से जोड़ पाएंगे और अपने �थािनक सम�ा-समाधान कौशल 

को बढ़ा सक� गे। मुझे आशा है िक छा�ो ंको यह ड� ोन मॉ�ूल िदलच�, क�नाशील और िश�ा�द लगेगा।





अपूवा� गोडबोले का संदेश 

सीईओ और सह-सं�थापक, �ोण िवमानन 

अनािदकाल स,े मनु� उड़ान के �ित मोिहत होता आया है। पौरािणक कथाओ ंम� उड़ने वाले पि�यो ंने (भारत म� 

िवमान, चीन म� ड� ैगन) और अभी हाल ही म� सुपरहीरो जैसे सुपरमैन और हमारे अपने श��मान ने कई लोगो ं

क�नाओ ंको �े�रत िकया है। यह वही क�ना है िजसने अमे�रका म� पहली मानवयु� उड़ान बनाने के िलए राइट 

बंधुओ ंको �े�रत िकया, िजससे �ौ�ोिगकी िवकास �आ िजसने दुिनया म� �ांित ला दी।

इसी तरह, िपछले 2-3 दशको ंम� मानवरिहत उड़ान तकनीक का उदय �आ है िजसने उड़ान तकनीक को आम 

लोगो ंके िलए सुलभ बनाया है। इसने दुिनया भर के अ�ेषको ंकी क�ना को हवा दी है। और जो बेहतर है िक 

ड� ोन �ौ�ोिगकी की नवीन श�� को बाहर िनकालने के िलए िटंकरो ंसे बेहतर और कौन हो सकता है। िटंकर के 

साथ काम करके ही हम ड� ोन नवाचार के िलए एक पा�र��थितकी तं� का िनमा�ण कर सकते ह� जो भारत को दुिनया 

की ड� ोन कैिपटल बनने म� मदद कर सकता है।

इस मॉ�ूल का उ�े� मानव रिहत हवाई �णाली को बनाना, उड़ाना, दुघ�टना�� करना और िफर से उड़ान 

भरने म� सीखने म� मदद करने के िलए पहला कदम होना चािहए।





��ावना

यह जानना काफी खुशी की बात है िक उ� िव�ालयो ंम� हमारे छोटे ब�े अपने िवचारो ंको जीवन दे रहे ह�, और अटल 

िटंक�रंग लैब की मदद से कई �े�ो ंम� नवीन समाधानो ंका िनमा�ण कर रहे ह�। अटल िटंक�रंग लैब भारत सरकार के 

अटल इनोवेशन िमशन, नीित आयोग की एक �मुख पहल है, जो 21 वी ंसदी के कौशल जैसे सम�ा समाधान, टीम 

वक� , सहयोग, मह�पूण� सोच, िडजाइन सोच और इतने पर को बढ़ावा देती है।

अटल िटंक�रंग लैब की �थापना के िलए 5000 से अिधक �ूलो ंका चयन िकया गया है। जैसे हम अपनी या�ा को 

िटंक�रंग और नवाचार की ओर जारी रखते ह�, हम काय��म म� कई नए आयाम जोड़ रहे ह�। एक नए और बदले �ए 

भारत की िदशा म� आगे बढ़ने के िलए हम युवा िदमाग को 3 डी ि�ंिटंग, इंटरनेट ऑफ िथं� (आईओटी), रोबोिट�, 

िमिनऐचराइ�ड (छोटी) इले�� ॉिन�, ड� ोन टे�ॉलॉजी, आिट�िफिशयल इंटेिलज�स, वचु�अल �रयिलटी, अिद जैसी 

भिव� की �ौ�ोिगकी से प�रिचत करवाने म� यकीन रखते ह�। ड� ोन �ौ�ोिगकी कई आशाजनक तकनीको ंम� से एक है 

जो अंततः िश�ा, कृिष, मौसम पूवा�नुमान, �ा� सेवा, आपदा �बंधन, र�ा और अ� �े�ो ंपर ब�त बड़ा �भाव 

डालेगी।

एटीएल ड� ोन मॉ�ूल: गेट सेट �ाई, हमारी युवा पीढ़ी को ड� ोन िनमा�ण की दुिनया से प�रिचत कराएगा और समुदाय 

की सम�ाओ ंके समाधान के िलए उनका लाभ उठाएगा। यह हम� उड़ान के िव�ान, ड� ोन तकनीक के बारे म�, �यं के 

ड� ोन का िनमा�ण कैसे कर�  और भारत म� सुरि�त ड� ोन उड़ान के िनयमो ंके बारे म� िसखाता है। इस मॉ�ूल म� बाहरी 

िलंक के संदभ� भी शािमल ह�, तािक छा� भारतीय िनयमो ंके अनुसार अपने शोध को �यं शु� कर सक�  और ड� ोन का 

िनमा�ण कर सक� । मॉ�ूल मु� �प से एटीएल िश�को ंऔर म�टर के िलए है जो भारतीय िनयमो ंके अनुसार ड� ोन 

बनाने और उड़ान भरने म� अपने छा�ो ंको स�म कर�गे। मॉ�ूल को डू-इट-योरसे� (डीआईवाई) मोड म� बनाया गया 

है, तािक छा� �यं गितिविधयो ंका संचालन कर सक�  और इस तरह से �यं सीख सक� । इसिलए, ि�य छा�ो,ं िश�को,ं 

म�टर और अिभभावक एटीएल ड� ोन मॉ�ूल के साथ अपने िवचारो ंको उ� उड़ान भरने के िलए तैयार हो जाएँ।

है�ी िटंक�रंग 

- डॉ�र आयशा चौधरी,

अटल इनोवेशन िमशन, नीित आयोग
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�ान द�:

इस द�ावेज़ म� कई वेबिलंक और संब� �ूआर कोड ह�। संबंिधत द�ावेज़ो ंऔर वीिडयो तक प�ँचने के िलए  

वेबिलंक पर ��क करके या �ूआर कोड �ैनर ए��केशन का उपयोग करके �ूआर कोड को �ैन करके 

उस तक प�ंचा जा सकता है, िजसे ए��केशन �ोर के मा�म से िकसी भी �ाट�फोन पर डाउनलोड िकया जा 

सकता है।

��ेक अ�ाय के अंत म�, छा�ो ंके िलए एक सारांश और एक अ�ास जोड़ा गया है तािक उनकी सीखो ंकी जाँच 

की जा सके और उनके �ान को और प�र�ृत िकया जा सके।

अ�ीकरण: इस मॉ�ूल की साम�ी को केवल शैि�क उ�े�ो ंके िलए िविभ� �ोतो ंसे िनकाला गया है। 

एआईएम, नीित आयोग और / या इस मॉ�ूल के सहयोगी िकसी भी कॉपीराइट का उ�ंघन करने का इरादा 

नही ंरखते ह�।



ड� ोन िविनयम 1.0 

की �मुख िवशेषताएं                                         

अ�ाय 1



1.1 दूर�थ पायलट िवमान �णाली (आरपीएएस) के नाग�रक उपयोग के िलए अंितम िविनयम की अिधसूचना 

नागर िवमानन महािनदेशालय ने दूर से चलाए जाने वाली िवमान �णाली (आरपीएएस), िजसे आमतौर पर ड� ोन के 

�प म� जाना जाता है, के नाग�रक उपयोग के िलए नाग�रक उ�यन आव�कताओ ं(सीएआर) को  जारी िकया 

है। िविनयमन को िविभ� िहतधारको ंके बीच �ापक परामश� के बाद िवकिसत िकया गया था, और 1 िदसंबर, 

2018 से यह �भावी होगा।

िनयमन के अनुसार, वजन के आधार पर आरपीएएस को 5 �ेिणयो ंम� वग�कृत िकया गया है, अथा�त् नैनो, सू�, 

लघ,ु म�म और बड़े।

1.1.1 प�रचालन / �ि�या�क आव�कताएँ:

 नैनो को छोड़कर एनटीआरओ, एआरसी और क� �ीय खुिफया एज�िसयो ंके �ािम� वाले सभी आरपीएएस 

को िविश� पहचान सं�ा (यूआईएन) के साथ पंजीकृत और जारी िकया जाना है।

 मानव रिहत िवमान प�रचालक परिमट (यूएओपी) आरपीए संचालको ंके िलए आव�क होगा, केवल 50 

फीट से नीचे के नैनो आरपीएएस को छोड़कर, 200 फीट से नीचे के प�रचालन वाले माइ�ो आरपीएएस 

और एनटीआरओ, एआरसी और स�ट�ल इंटेिलज�स एज�िसयो ंके �ािम� वाले।

 नैनो �ेणी को छोड़कर आरपीएएस के संचालन के िलए आव�क उपकरण िन�िल�खत ह�:

क. जीएनएसएस (जीपीएस)

ख. �रटन�-टू-होम (आरटीएच)

ग. टकराव िवरोधी �काश

घ. आईडी �ेट

ङ  उड़ान डेटा लॉिगंग �मता के साथ उड़ान िनयं�क

च.  आरएफ आईडी और िसम / नो-परिमशन नो टेक ऑफ (एनपीएनटी)

 अभी तक, आरपीएएस केवल िदन के समय, और अिधकतम 400 फुट की ऊँचाई के दौरान �� रेखा 

(वीएलओएस) की �� रेखा के भीतर काम करता है।

 िनयंि�त एयर�ेस म� उड़ान भरने के िलए, उड़ान योजना दा�खल करना और हवाई सुर�ा िनकासी 

(एडीसी) / उड़ान सूचना क� � (एफआईसी) नंबर �ा� करना आव�क है।

 िविनयमन म� आरपीएएस की छोटी और उससे ऊँची �ेिणयो ंके दूर�थ पायलटो ंके �ूनतम िविनमा�ण 

मानको ंऔर �िश�ण आव�कताओ ंको िनिद�� िकया गया है।
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1.1.2  नो ड� ोन जोन

 यह िविनयमन हवाई अ�ो ंके आसपास "नो ड� ोन ज़ोन" को प�रभािषत करता है; अंतररा�ीय सीमा के पास, �

िद�ी म� िवजय चौक; रा� की राजधािनयो ंम� रा� सिचवालय प�रसर, रणनीितक �थान / मह�पूण� और 

सै� �ित�ान; आिद।

1.1.3  िडिजटल �ेटफॉम� के मा�म से संचालन:

 िडिजटल �ाई �ेटफॉम� के मा�म से आरपीएएस का संचालन स�म होना चािहए। आरपीएएस ऑपरेशन 

एनपीएनटी (नो परिमशन, नो टेक ऑफ) पर आधा�रत होगा। िडिजटल �ाई �ेटफॉम� के िलए िलंक 

सिहत िववरण डीजीसीए की वेबसाइट पर 1 िदसंबर, 2018 से उपल� होगें। िडिजटल �ाई �ेटफॉम� म� 

आवेदन करते समय आवेदक को अलग-अलग रंग �े� िदखाई द�गे:लाल जोन: उड़ान की अनुमित नही,ं 

पीला जोन (िनयंि�त हवाई �े�): उड़ान से पहले अनुमित आव�क है, और हरा ज़ोन (अिनयंि�त हवाई 

�े�): �चािलत अनुमित।

1.1.4  �वत�न काय�:

 �वत�न अिधिनयम ह�, (ए) िविनयामक �ावधानो ंके उ�ंघन के मामले म� यूआईएन / यूएओपी का िनलंबन / 

र� करना, (बी) िवमान अिधिनयम 1934 के �ासंिगक अनुभागो ंया िवमान िनयमो ंया िकसी वैधािनक 

�ावधानो ंके अनुसार कार�वाई, और (ग) लागू आईपीसी (जैसे 287, 336, 337, 338, या आईपीसी के 

िकसी भी �ासंिगक अनुभाग) के अनुसार दंड।
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1.2 आरपीएएस िविनयमन द�ावेज़

नाग�रक उ�यन महािनदेशक,  भारत सरकार �ारा आरपीएएस िविनयमन द�ावेज नीचे पाया जा सकता है:

आरपीएएस िविनयम 1.0 (1 िदसंबर, 2018) दूर�थ संचािलत नाग�रक िवमान �णाली (आरपीएएस) के संचालन 

के िलए आव�कताएँ



अ�ाय 2

ड� ोन और उसके 

अनु�योगो ंका प�रचय
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उ�े�

इस अ�ाय का उ�े� िन� को समझना है:

ड� ोन का प�रचय 

ड� ोन का वग�करण 

ड� ोन के अनु�योग 



2. ड� ोन की प�रभाषा1 

 ड� ोन को यूएवी के �प म� भी जाना जाता है, जो मानवरिहत हवाई वाहनो ंका एक संि�� नाम है, िजसका अथ� 

हवाई वाहन है जो मानव पायलट के िबना काम करते ह�। यूएवी का उपयोग आमतौर पर सै� और पुिलस बलो ंदोनो ंके 

�ारा उन ��थितयो ंम� िकया जाता है जहां मानव पायलट वाले िवमान भेजने का जो�खम अ�ीकाय� है, या ��थित 

मानवयु� िवमान का उपयोग अ�वहा�रक करती है। आधुिनक समय म� ड� ोन िदन-�ितिदन के अनु�योगो ंम� 

लोकि�यता �ा� कर रहे ह�, आप मॉ�ूल के बाद के भाग म� उनके उदाहरण देख सकते ह�

2.2  ड� ोन का इितहास

 आमतौर पर यु�ो ंने उन देशो ंपर कहर बरपाया है जो इनका िह�ा रहे ह�। जैसे-जैसे समाज और स�ताएं 

िवकिसत �ई,ं दुिनया के िविभ� िह�ो ंम� यु�ो ंकी सं�ा कम होती चली गई और हम शायद �ह पर अब तक के सबसे 

शांितपूण� समय म� से एक म� रह रहे ह�। हालांिक, यु� म� एक (और शायद केवल एक ही) लाभ है - �ौ�ोिगकी नवाचार जो 

दुिनया म� सामने आते ह�। कई नवाचार - जीपीएस, परमाणु ऊजा�, आईसी इंजन, उप�ह और अ� - र�ा 

आव�कताओ ंसे आया है। ड� ोन की भी समान शु�आत थी।

 

 पहला ड� ोन यु� के िलए बनाया गया था। १८४९ म�, ऑ���या के लोग वेिनस पर हमला कर रहे थे। उ�ोनें शहर को 

पहले से ही  घेर िलया था और इसे भोजन के िबना भूखा रखा था। उ�ोनें शहर भर म� उड़ान भरने के िलए िव�ोटको ंके 

साथ बड़े पायलट रिहत गु�ारे को उतारा। हालांिक, हवाएं िवपरीत िदशा म� बहने लगी ंऔर यह ऑ���या के लोगो ंके 

ठीक ऊपर ही फट गया।

 तब स,े वहाँ वृ��शील नवाचार होने लगे थे जो एक सदी से अिधक की अविध के दौरान �ए। ड� ोन बड़े पायलट 

रिहत िवमानो ंऔर हिथयार-िवतरण �णाली के �प म� आए। १९९० के दशक के उ�राध� म�, ड� ोन आकार म� छोटे होने 

लगे। बीएलडीसी मोटस� और उ� ऊजा� घन� िलिथयम ब�लक बैटरी के आगमन के साथ, �मता म� सुधार �आ और 

लागत म� कमी आई। यही वह समय था जब ड� ोन �ांित ने इस �ह पर ज� लेना शु� िकया।

 

 तब भी, ड� ोन के अनु�योग सेना पर क� ि�त थे। ड� ोन ने धीरे-धीरे बेहतर कैमरो ंऔर छिव ��थरीकरण �ौ�ोिगिकयो ं

के साथ कैमरे लाने शु� कर िदए। तब ड� ोन का उपयोग इनके पहले गैर-सै� अनु�योग - हवाई फोटो�ाफी और 

छायांकन के िलए िकया जाने लगा। और इमेज �ोसेिसंग और डेटा एक�ीकरण के िलए सॉ�वेयर म� सुधार आया तो 

ड� ोन का उपयोग नए अनु�योगो ंके िलए िकया जाने लगा। इनम� सटीक खेती, भूिम सव��ण, मानिच�ण और इस तरह के 

अ� िवचारो ंका एक समूह शािमल था। अगले चरण म�, जब बैटरी के �ौ�ोिगकी म� और सुधार �आ (ईधंन सेल के बारे म� 

सोच�), तो हम इसका उपयोग पेलोड �ितपादन और ब�त अिधक सहन श�� के �प म� देख�गे।       
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उ�े�

इस अ�ाय का उ�े� िन� को समझना है:
2.3 भारत और ड� ोन

 भारत म� मानव रिहत िवमान �णाली ("यूएएस") बाजार के 2021 तक 886 िमिलयन अमे�रकी डॉलर को छूने का 

अनुमान है, जबिक वैि�क बाजार म� संभवत: 21.47 िबिलयन अमे�रकी डॉलर तक प�ँच सकता है। इस तरह की बढ़ती 

अथ��व�था के साथ, भारत के िलए यह मह�पूण� हो जाता है िक वह ड� ोन नवाचारो ंको बढ़ावा दे।

 दुिनया भर के देशो ंने ड� ोन की �मता का एहसास िकया है और ड� ोन नवाचारो ंकी वृ�� म� िनवेश कर रहे ह�। लेिकन 

वे ड� ोन के िनरंकुश उपयोग से उ�� जो�खमो ंको भी समझते ह� और ड� ोन के उपयोग के िलए िनयमो ंको िनधा��रत िकया 

है। इसे बाहर लाने वाला पहला िनकाय यूएसए का एफएए था। ज� ही, अ� देशो ंने भी इसका अनुसरण िकया। भारत 

के डीजीसीए ने आरपीएएस िनयमो ंके मा�म से भारतीय आसमान पर शासन करने के िलए अपने �यं के िनयमो ंको 

िनधा��रत िकया है।

2.4  िटंक�रंग और ड� ोन

 मानव जाित �य�शील है �ोिंक वे िज�ासु ह�। �� पूछने की �मता मानव िवकास के सबसे बुिनयादी कारणो ंम� से 

एक है। और यह मानव िवकास के पूरे इितहास म� देखा जा सकता है। खोजकता�ओ ंने पहले जमीन पर िवजय �ा� की 

जब तक िक वे एक तट पर नही ंप�ंच गए। नीले महासागरो ंको पार करने के िलए, उ�ोनें 'िशप' या जहाज बनाया और 

�ह को जीत िलया। िफर खोजकता�ओ ंने ऊपर देखा और नीले आकाश को देखा, अंततः '�ेस-िशप' (अंत�र� यान) 

बनाया।

 अपने जीवनकाल के दौरान, एक इंसान बचपन म� सबसे �ादा उ�ुक होता है। और �ाकृितक खोजकता�ओ ंके 

�प म�, हम उड़ान के िवचार को पसंद करते ह�, िसफ�  इसिलए �ोिंक यह हम� अपने ि�ितज का िव�ार करने और 

अ�ात को देखने का अवसर देता है। िटंक�रंग, िज�ासु मन का उ�ादन है और उड़ने वाली व�ुएं अ�ेषण के िवचार 

को बढ़ावा देती ह�। इस �कार, िटंक�रंग और ड� ोन को जोड़ने के िलए एक मॉ�ूल बनाने की आव�कता महसूस �ई 

थी।

 ड� ोन �ौ�ोिगकी चौथी औ�ोिगक �ांित की सबसे भरोसेमंद तकनीको ंम� से एक सािबत �ई है। और यह 

अ�ाव�क है िक एक मंच का िनमा�ण िकया जाए जो एक सहयोगी माहौल म�, जैसे की �ूलो ंम� एटीएल वातावरण म�, 

छा�ो ंको उनके जीवन म� ज�ी ही इस तकनीक का पता लगाने के िलए सश� बनाए। �ूल म�, छा� अपने दैिनक 

पा��म-आधा�रत क�ाओ ंके दौरान भौितकी और गिणत की िविभ� अवधारणाओ ंको सीखते ह�, और आगे उ�� 

एटीएल और इस मॉ�ूल की मदद से वा�िवक जीवन म� काम करने का अवसर िमलता है। इस �ामािणक �वहा�रक 

अनुभव के प�रणाम��प छा� को जमीनी �र पर अपने �यं के नवाचारो ंका िनमा�ण कर पाएंगे।

 इस पूरे अनुभव के दौरान, छा�ो ंको िविभ� अवधारणाओ ंको समझने के िलए सश� िकया जाएगा, जैसे गिणत - 

बीजगिणत और कैलकुलस; भौितकी - गित, बल, यांि�की और इले�� ॉिन� के कानून; �ािमित - 3 डी �ािमित और 

�थािनक सम�ा को सुलझाने के कौशल।

 इस मॉ�ूल का उपयोग युवा अ�ेषको ं�ारा अपनी अिभनव या�ा शु� करने के िलए एक उपकरण के �प म� 

िकया जा सकता है और साथ ही साथ अपना ड� ोन बनाकर मज़े भी कर सकते ह�।



2.5 �ा कर�  और �ा न कर�

�ौ�ोिगकी का उपयोग सम� �प से और िज�ेदारी के साथ करना मह�पूण� है। पाठको ंसे अनुरोध है िक वे 

भारत सरकार �ारा जनिहत म� जारी िनयमो ंका �ान रख�।

ड� ोन की उड़ान के िलए �ा कर�  और �ा न कर�  की सूची िन� �कार से है:

2.5.1  �ा कर� :

 सुिनि�त कर�  की (50 फीट तक अिनयंि�त एयर�ेस म� नैनो को छोड़कर) आपका ड� ोन िडिजटल �ाई है

 "नो परिमशन- नो टेक ऑफ" (एनपीएनटी) का अनुपालन कर� ।

 िनयंि�त हवाई �े� (जहां एटीसी सेवाएं सि�य ह�) म� संचािलत करने के िलए डीजीसीए से िविश� पहचान 

सं�ा (यूआईएन) �ा� कर�  और इसे अपने ड� ोन पर िचपका द�।

  यिद लागू हो तो डीजीसीए से वािण��क प�रचालनो ंके िलए मानवरिहत िवमान प�रचालक परिमट 

(यूएओपी) �ा� कर�  और इसे संभाल कर रख�।

  ��ेक उड़ान से पहले िडिजटल �ाई �ेटफॉम� से अनुमित �ा� कर�  जो 1 िदसंबर 2018 से डीजीसीए 

की वेबसाइट पर उपल� ह�।

  ह��ेप पर नज़र रख� जो मोबाइल उपकरणो ंया संकेतो ंके �कावट से हो सकता है।

  केवल िदन के उजाले के दौरान (सूया�� से पहले सूया�� के बाद) उड़ान भर� ।

  अ�े मौसम म� उड़ान भर� : अ�ा मौसम आपको न केवल अपने ड� ोन को बेहतर तरीके से उड़ाने देता है, 

ब�� हवा म� भी इसपर नज़र रखता है।

  �ि� की �� रेखा (वीएलओएस) म� उड़ान भर� : हमेशा अपने ड� ोन की �� सीमा के भीतर रह�।

  हवाई �े� के �ितबंधो ं/ ड� ोन �े�ो ंके बारे म� जानकारी रख� और लोगो ंकी गोपनीयता का स�ान कर� ।

  अपनी ड� ोन उड़ान गितिविध के बारे म� �थानीय पुिलस को सूिचत रख�। यिद आपसे कभी भी पुिलस पूछताछ 

करे तो सभी आव�क जानकारी �दान कर� ।

  िकसी भी घटनाओ ं/ दुघ�टनाओ ंके बारे म� अपनी उड़ान को एवं अंतरंग संबंिधत अिधका�रयो ं(जैसे 

डीजीसीए, �थानीय पुिलस आिद) को सूिचत कर� ।
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2.5.2 �ा न कर� :

  ज़मीन के �र से 50 फीट से ऊपर नैनो ड� ोन न उड़ाएं।

  ज़मीन के �र से 200 फीट ऊपर माइ�ो ड� ोन न उड़ाएं।

  ज़मीन के �र से 400 फीट से अिधक ऊपर ड� ोन न उड़ाएं।

  अ� िवमान के पास ड� ोन (मानवयु� या मानव रिहत) न उड़ाएं।

  'नो �ाई ज़ोन' के �प म� िनिद�� �े�ो ंम� ड� ोन न उड़ाएं।

  हवाई अ�ो ंऔर हेलीकॉ�र के पास ड� ोन न उड़ाएं।

  िबना अनुमित के लोगो ंके समूहो ंके ऊपर, साव�जिनक काय��मो ंया लोगो ंसे भरे �ेिडयम के ऊपर ड� ोन न 

उड़ाएं।

  सरकारी सुिवधाओ ं/ सै� िठकानो ंपर या िकसी भी ड� ोन न उड़ाए जाने की अनुमित वाले �े�ो ंके पास ड� ोन 

न उड़ाएं।

  जब तक अनुमित न हो िनजी संपि� पर ड� ोन न उड़ाएं।

  उड़ान योजना या एएआई / एडीसी की अनुमित के िबना हवाई अ�ो ंके पास िनयंि�त हवाई �े� म� ड� ोन न 

उड़ाएं (वा�िवक ऑपरेशन से कम से कम 24 घंटे पहले)।

  खतरनाक साम�ी को न ले जाएँ या न छोड़�।

  मादक पदाथ� या शराब के �भाव म� ड� ोन न उड़ाएं।

  एक चलते वाहन, जहाज या िवमान से ड� ोन न उड़ाएं।

नोट:

  वािण��क ड� ोन संचालन के िलए अनुमित की आव�कता होती है (नैनो �ेणी म� उन ड� ोन को छोड़कर 

िज�� 50 फीट से नीचे और माइ�ो �ेणी म� 200 फीट से नीचे उड़ाया जाता है)।

  िनयंि�त हवाई �े� म� उड़ान भरने की अनुमित एक उड़ान योजना दा�खल करने एवं एक अि�तीय वायु र�ा 

मंजूरी (एडीसी) / उड़ान सूचना क� � (एफआईसी) सं�ा �ा� करके �ा� की जा सकती है।



2.6 संरचना के आधार पर ड� ोन का वग�करण

संरचना के आधार पर ड� ोन को िन�िल�खत म� वग�कृत िकया गया है:

 2.6.1 ��थर पंखी वाली संरचना:

��थर पंखो ंवाला ड� ोन जैसा िक नाम से पता चलता है िक िवमान के पा�� अ� के साथ दो िनि�त पंख होते ह�। 

िफ� िवंग यूएवी म� एक कठोर पंख होता है, िजसका एक एयरोिफल आकार होता है, जो यूएवी के फॉरवड� 

एयर�ीड के कारण िल� उ�� करके उड़ान को स�म बनाता है। यह एयर�ीड आमतौर पर एक �ोपेलर 

(बाद के मॉ�ूल म� समझाया गया) के मा�म से आंत�रक दहन इंजन या इले���क मोटर �ारा चालू िकया जाता 

है।

यूएवी का िनयं�ण पंखी म� िनिम�त िनयं�ण सतहो ंसे आता है, ये पारंप�रक �प से एक ऐलेरो�, एलेवेटर और 

एक रडर से यु� होते ह�। वे यूएवी को �तं� �प से तीन अ�ो ंके चारो ंओर घूमने की अनुमित देते ह� जो एक-

दूसरे के लंबवत होते ह� और यूएवी के गु��ाकष�ण क� � म� एक दूसरे से टकराते ह�।

िच� 2.1 िस�स
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िच� 2.2  िनयं�ण सतह

लाभ:

  तुलना�क �प से सरल संरचना

  तुलना�क �प से सरल रखरखाव / मर�त �ि�या

  वायुगितकीय �प से ��थर �णाली

  बेहतर ऊजा� द�ता - कम ऊजा� और लागत पर उ� प�रचालन उड़ान समय

नुकसान:

  उड़ान भरने और ल�िडंग के िलए रनवे या लॉ�र की आव�कता है। इस �कार, तुलना�क �प से अिधक 

भूिम / तल �े� की आव�कता होती है। इस सम�ा को दूर करने के िलए, वीटीओएल (विट�कल टेक-

ऑफ / ल�िडंग) और एसटीओएल (शॉट� टेक ऑफ / ल�िडंग) जैसे समाधान ब�त लोकि�य ह�।

  उठाने के िलए, ��थर पंखो ंवाले िवमान को पं�खयो ंके मा�म से वायु की आवाजाही की आव�कता होती 

है। इस �कार, इ�� िनरंतर आगे की गित म� रहना चािहए और एक ही �थान पर म�ी रोटर यूएवी कैन पर 

मंडराना नही ंचािहए। इसिलए, ��थर पंखी वाले समाधान ��थर अनु�योगो ंके िलए सबसे उपयु� नही ंह�, 

उदाहरण के िलए िनरी�ण काय� और ��थर वीिडयो �रकॉिड�ग के िलए।



2.6.2  वायु �णािलयो ंकी तुलना म� ह�ा

िच� 2.3.हवाई पोत

गु�ारे और ��ंप जैसे एयर�ा� ऐसे िडज़ाइन िकए जाते ह� की उ�� जब हवा की तुलना म� ह�े गैस (जैसे गम� 

हवा, हीिलयम, हाइड� ोजन) से भरा जाता है, िवमान वायुमंडलीय हवा को िव�थािपत कर देता है और हवा म� ऐसे 

तैरता है जैसे लकड़ी का त� पानी म� तैरता है। िवमान के अंदर और बाहर गैस के घन� म� अंतर इन हवाई 

जहाजो ंम� िल� बनाता है या उठाता है।

लाभ:

  अिव�सनीय �प से ह�ा और घुमाने म� आसान

  गित म� या ��थर होने पर, दोनो ं��थित म� तेजी से िदशा बदलने म� स�म

  कम ईधंन की खपत

  िकसी िविश� �े�, जैसे- खेल आयोजन, सीमा �े� की िनगरानी के िलए लंबे समय तक ��थर होकर मदनराने 

म� आदश�।

नुकसान:

 आंधी, तूफान, गरज, वषा�, बफ� बारी, ओलावृि� इ�ािद किठन मौसम ��थितयो ंम� संचािलत करने म� अ�िधक 

किठन।

  बड़े सतह �े� होने के कारण �ादा हवा चलने वाले �े� म� संचालन करना मु��ल हो जाता है।
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2.6.3 रोटरी िवंग एयर�ा� (घूमने वाली पंखी का वायुयान)

एक रोटर�ा� या रोटरी-िवंग िवमान एक हवा म� उड़ने वाली मशीन से भारी होता है, जो पंखो ंसे उ�� िल� का 

उपयोग करता है, िजसे रोटरी िवंग या रोटर �ेड कहा जाता है, जो एक म�ूल के चारो ंओर घूमता है। रोटर एक 

म�ूल पर चढ़ा �आ 2 से 8 �ेड की एक �व�था है। म�ूल एक रोटर �ेड के घूमने वाले िवमान से लंबवत 

जुड़ा �आ शा� या कड़ी है, जो एक ऊजा� �ोत (इंजन) से जुड़ा है।

रोटरी-िवंग िवमान दो �कार के होते ह�:

 क. एकल रोटर

 ख. दो रोटर

 ग. तीन रोटर

 घ. म�ी रोटर (चार और उससे ऊपर)

िच� 2.4: िसंगल रोटर

रोटर आधा�रत िवमान ��थर पंख के िस�ांत के समान ही काम करता है। हालांिक �ेड के ऊपर से वायु �वाह उ�� 

करने के िलए िनरंतर िवमान को आगे बढ़ाने की आव�कता नही ंहोती है। इसके बजाय �ेड �यं लगातार गित म� होते 

ह� जो िल� उ�� करने के िलए अपने एयरोिफल पर आव�क वायु �वाह का उ�ादन करते ह�। इस मॉ�ूल की 

�मुख �िच म�ी-रोटर एयर�ॉ� / ड� ोन म� है।

एक म�ी रोटर िवमान एक यं�वत् सरल हवाई वाहन है िजसकी गित को कई डाउनवड� ���ंग मोटर / �ोपेलर 

इकाइयो ंको तेज या धीमा करके िनयंि�त िकया जाता है। सबसे आम म�ी रोटर िवमान / ड� ोन एक �ाडकॉ�र है।



िच� 2.5: म�ी-रोटर ड� ोन (�ाडकॉ�र)

म�ी रोटर को आगे रोटर की सं�ा के आधार पर वग�कृत िकया जाता है:

क. �ाडकॉ�र  (4 रोटर)

ख. हे�ाकॉ�र  (6 रोटर)

ग.  ऑ�ोकॉ�र  (8 रोटर)

घ.  डेकाकॉ�र  (10 रोटर)

इ.  डोडेकै�ॉ�र  (12 रोटर)

िच� 2.6: �ाडकॉ�र, हे�ाकॉ�र, ऑ�ोकॉ�र का िच�ा�क वण�न

लाभ:

 सीधे उड़ान भरने और ल�िडंग (वीटीओएल) �मता

 उपयोगकता� टेकऑफ़ / ल�िडंग �े� की आव�कता के िबना एक छोटे से �े� के अंदर काम कर सकता है

 मंडराने की �मता एवं फुत�ले तरीके से घुमाने की �मता

 सटीक उड़ान



एटीएल ड� ोन मॉ�ूल

गेट, सेट, �ाई!

नुकसान:

 तुलना�क �प से जिटल संरचना और �ो�ािमंग

 वायुगितकीय �प से अ��थर �णाली, इस �कार इसे ऑन-बोड� कं�ूटर (उड़ान िनयं�क) की 

 आव�कता होती है

 ��थर पंखी वाले समक�ो ंकी तुलना म� कम ऊजा� द�ता

2.7 ड� ोन के अनु�योग

दुग�म �थानो ंतक प�ंचने की �मता और इसकी चपलता के साथ, ड� ोन मनु�ो ंको अपने ि�ितज का िव�ार करने 

म� मदद कर रहे ह�। िन�िल�खत कुछ �मुख ड� ोन अनु�योग �े� ह�:

लोिज��� (कम�चा�रयो ं

और माल की �व�था)  

सुर�ा आपातकाल और 

आपदा �बंधन
शहरी िनयोजन

िनगरानी िवपणन और 

िव�ापन
हवाई छायांकन

कृिष �ा� सुर�ा मौसम की भिव�वाणी

खनन दूरसंचार



सामा� �प से �ौ�ोिगकी म� �गित के साथ, देशो ंने हाल के िदनो ंम� ड� ोन िवकिसत करना शु� कर िदया। 

दुिनया भर म� सेना �ारा ब�त उ�त यूएवी का उपयोग िकया गया है। नाग�रक दुिनया म�, ड� ोन ने अभी से 

लोगो ंको मोिहत करना शु� कर िदया है और इसने ड� ोन का उपयोग करके अिधक से अिधक ऍ��केश� 

के िनमा�ण के िलए उ�� �ो�ािहत िकया है। युवा छा�ो ंको केवल सै�ांितक �प से अ�यन करने म� �िच 

नही ंहै, ब�� वे �ावहा�रक दुिनया का पता भी लगाना चाहते ह� और इसिलए उ�� एटीएल के मा�म से 

एक असाधारण सुिवधा दी गई है। इस मॉ�ूल का उ�े� ड� ोन की दुिनया म� अंतहीन या�ा की शु�आत 

करना है।

संरचना के आधार पर तीन �कार की उड़ने वाली मशीन� ह�:

क. ��थर पंखो ंवाला ड� ोन: ��थर पंखो ंवाले ड� ोन को �ोपेलर �ारा ज़ोर िमलता है िजसे आंत�रक दहन इंजन 

या मोटर �ारा चालू िकया जाता है। यह उ� गित पर उड़ सकता है लेिकन एक जगह पर मंडरा नही ं

सकता। इसके िनयं�ण �णािलयो ंम� एलीवेटर, रडर और एलेरॉन शािमल ह�।

ख. हवा की तुलना म� ह�ा: हवा की तुलना म� हलकी �णाली गम� हवा, हीिलयम, हाइड� ोजन आिद गैसो ं

का उपयोग करता है, यह एक जगह पर मंडरा सकता है लेिकन खराब मौसम के दौरान इसे संचािलत 

करना मु��ल हो जाता है।

ग. रोटरी िवंग ड� ोन: रोटरी िवं�ड ड� ोन ज़ोर उ�� करने के िलए मोटस� पर लगे �ए ��थर �ोपेलर का 

उपयोग करते ह�। ये ड� ोन लंबवत �प से उतारे जा सकते ह� और एक �थान पर मंडरा सकते ह�।

र�ा, िनगरानी,   िवपणन, लोिज���, दूरसंचार इ�ािद �े�ो ंम� ड� ोन की बड़ी सं�ा म� अनु�योग ह�।

सारांश
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अ�ास:

1. िन�िल�खत मह�पूण� संि���याँ िकसके िलए ह�?

क. यूएवी

ख. डीजीसीए

ग. यूएएस

घ. आरपीएएस 

ङ एनपीएनटी 

च. यूआईएन

छ. वीएलओएस 

ज. वीटीओएल 

ञ. एसटीओएल 

2. िन�िल�खत यूएवी म� से कौन एक जगह पर मंडरा नही ंसकता है?

क. रोटरी िवंग िवमान

ख. िफ� िवंग संरचना

ग. वायु �णािलयो ंकी तुलना म� ह�ा

3. कॉलम से िमलान कर� :

कॉलम ए                             कॉलम बी

क. 6 रोटर i �ॉडकॉ�र

ख.  12 रोटर          ii ओ�ाको�र

ग.   4 रोटर          iii डीकाकॉ�र 

घ.  8 रोटर          iv डोडीकाकॉ�र 

इ.  10 रोटर        v हे�ाकॉ�र

4. गितिविध: �ा आप ड� ोन के भिव� म� िकसी भी अनु�योग के बारे म� सोच सकते ह�?



अ�ाय 3

वायु �णाली 

की गितकी
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उड़ान पर काम करने वाले बल 

हवाई �णािलयो ंके �मुख अ� और िनयिमत आवत�न 

उ�े�

इस अ�ाय का उ�े� इ�� समझना है:



3.1 उड़ान के बल

��ांड का ��ेक कण बल के अधीन है। ��ेक कण उस पर काय� करने वाली िविभ� श��यो ंको संतुिलत 

करके, अपनी ��थर ��थित तक प�ंचने का �यास करता है। उड़ान के मामले म�, इस तरह के 4 बल ह�:

िच� 3.1: उड़ान के बल

वजन: वजन गु��ाकष�ण का बल है। यह पृ�ी के क� � की ओर नीचे की िदशा म� काय� करता है।

उठाना या िल�: िल� वह बल है जो वायु म� गित की िदशा म� एक समकोण पर काय� करता है*। िल� हवाई 

जहाज के पंख के ऊपर और नीचे वायु के दबाव म� अंतर �ारा बनाया जाता है।

ज़ोर: ज़ोर वह बल है जो उड़ने वाली मशीन को गित की िदशा म� ले जाता है। इंजन �ोपेलर, जेट इंजन या रॉकेट 

की मदद से ज़ोर पैदा करते ह�।

खीचंना: खीचंना वह बल है जो गित की िदशा के िवपरीत काय� करता है। उड़ने वाली मशीन को धीमा करने के 

िलए खीचं�। यह घष�ण और हवा के दबाव म� अंतर के कारण होता है।

वजन (गु��ाकष�ण)

उठाना

जोर खीचंना
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3.2 �मुख अ� और हवाई �णािलयो ंके िनयिमत आवत�न

उड़ान म� एक िवमान / ड� ोन अंत�र� के 3 आयामो ंम� घूमने के िलए �तं� है। ये घुमाव �मुख अ�ो ंके पास �ण 

/ टॉक�  �ारा िनिम�त होते ह�। ये घुमाव जानबूझकर एक िवमान के िनयं�ण सतहो ंको चलाकर िनिम�त िकए जाते 

ह�। इसके फल��प शु� बल पर िभ�ता होती है, जो उपयोगकता� को िवमान / ड� ोन को घुमाने म� या िनयंि�त 

करने म� स�म बनाता है। इ�� िन�ानुसार समझाया गया है:

िच� 3.2: हवाई �णाली के �मुख अ�

3.2.1 अनुदै�� अ�:

िवमान की लंबाई (सामने - पीछे की िदशा) के साथ वल अ�, आमतौर पर इसके गु��ाकष�ण के क� � से गुजरता 

है। अनुदै�� अ� के साथ िवमान के आवत�न को 'रोल' कहा जाता है। यह एलेरॉन को िहलाने के कारण होता है।



िच� 3.3: रोल

3.2.2 पा�� (अनु��थ) अ�:

अ�, जो पंख के नीचे चलता है, पंख के एक िसरे से दूसरे तक (बाएं - दाएं), हवाई जहाज के 

गु��ाकष�ण के क� � से गुजरता है। पा�� अ� के साथ िवमान के घुमाओ को 'िपच' कहा जाता है। यह 

चलते िल� के कारण होता है।

िच� 3.4: िपच

3.2.3 लंबवत अ�:

िवमान के पंखो ंऔर शरीर (ऊपर - नीचे) के लंबवत धुरी, हवाई जहाज के गु��ाकष�ण के क� � से 

गुजरती है। लंबवत अ� के साथ िवमान के घुमाव को 'यव' कहा जाता है। यह चलते �ए रडर के 

कारण होता है।
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गितिविध:

आइए हम एक �� के मा�म से एक उड़ान भरते िनकाय पर उड़ान के चार बलो ंके �भावो ंको समझते ह�:

उड़ान के चार बलो ंम� से एक का �भाव

िच� 2.5: यौ



चार बल ह� जो एक उड़ान पर काय� करते ह�, वज़न, जो नीचे की ओर काय� करता है और आपकी िवमान को 

नीचे की ओर ले जाता है, उठाना, जो ऊपर की ओर काय� करता है और उड़ान को ऊपर की तरफ उठाता 

है, ज़ोर, जो उड़ान को आगे की िदशा म� ले जाता है और खीचंना, जो �ितरोध करने के िलए पीछे की ओर 

बढ़ता है। िवमान की गित या चाल को तीन पर�र लंबवत अ�ो ंके साथ घुमाकर िनयंि�त िकया जाता है। ये 

अ� अनुदै�� अ� / रोल अ� होते ह� जो आगे-पीछे की िदशा म� होते ह�, पा�� / िपच अ� जो बाई-ंदाई ंिदशा 

म� होते ह�, और लंब / यौ अ� जो ऊपर-नीचे की िदशा म� होता है। इन तीन अ�ो ंकी चाल के संयोजन से 

िवमान चलता ह�।

सारांश
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अ�ास:

1. �र� �थान भर� :

 क. एक िवमान पर कुल ______ बल होता है।

 

 ख.  ज़ोर का िवरोध करने वाले बल को _______ कहा जाता है।

 ग.  जो बल ______ का िवरोध करते ह�, उ�� भार कहा जाता है।

2. कॉलम से िमलान कर� :

         

क. रडर घूमना  

ख. ऐलेरो� 

ग. एलीवेटर  

कॉलम बी कॉलम ए

I   रोल

ii   िपच

iii   यौ 



अ�ाय 4

��थरता और िनयं�ण     
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��थर, अ��थर और तट�थ �णाली

िनयं�ण 

अपने ड� ोन को कैसे चलाएं (रोल, िपच, यौ)

उ�े�

इस अ�ाय का उ�े� िन� को समझना है:



4.1 संतुलन:

कोई भी व�ु या शरीर हमेशा िविभ� िदशाओ ंसे कई बलो ंका अनुभव करता है। जब शरीर पर काम करने वाले 

इन सभी बलो ंका प�रणाम शू� होता है, तो शरीर संतुलन की ��थित म� रहेगा। यहां तक   िक बलो ंके कारण �ए 

एक छोटे से बदलाव से भी शरीर संतुलन की ��थित से दूर हो जाएगा।

4.2 ��थरता:

जब कोई शरीर असमान बाहरी बल का अनुभव करता है, तो वह अपनी मूल ��थित से िव�थािपत हो जाता है। यह 

िव�थापन उसके �थान अथवा झकाव या दोनो ंके संयोजन के संदभ� म� हो सकता है। शरीर के �वहार के आधार ु

पर, यह तीन �कार की �णािलयो ंम� से एक हो सकता है।

4.2.1 ��थर �णाली:

यिद शरीर िव�थािपत होने के बाद अपनी मूल ��थित म� लौटता है, तो इसे एक ��थर �णाली कहा जाता है। 

उदाहरण के िलए, जब आप बगीचे म� एक झूले को ध�ा देते ह�, तो झूले कुछ दोलनो ंके बाद अपनी मूल 

��थित म� लौट आएंगे। ऐसी �णाली को ��थर �णाली कहा जाता है।

4.2.2 अ��थर �णाली:

यिद शरीर िव�थािपत होने के बाद अपनी मूल ��थित म� नही ंलौटता है, तो इसे अ��थर �णाली कहा जाता 

है। उदाहरण के िलए, यिद आप िकसी टेबल पर आप कलम को उसके िसरे पर संतुिलत करते ह�, तो यह 

ज़रा सा बाहरी बल लगने पर नीचे की ओर झकना शु� कर देगा और यह पूरी तरह से नीचे िगरने तक ु

झकता रहेगा जब तक यह पूरी तरह से िगर न जाए। शरीर अपनी मूल ��थित म� वापस नही ंआता है ु

लेिकन आगे बढ़ता रहता है। ऐसी �णाली एक अ��थर �णाली है।

िच� 4.1 अ��थर और ��थर �णाली को दशा�ता �आ
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4.2.3 तट�थ �प से ��थर �णाली:

यिद शरीर अपनी मूल ��थित म� नही ंलौटता है और इससे दूर भी नही ंजाता है, लेिकन नई ��थित म� रहता 

है, तो इसे तट�थ �प से ��थर �णाली कहा जाता है। उदाहरण के िलए, एक �ैितज मेज पर एक 

गोलाकार ग�द रख�। इसे अपने हाथ से एक नई ��थित म� ले जाएं और छोड़ द�। ग�द अब न तो अपनी मूल 

��थित म� वापस आएगी और न ही आगे बढ़ेगी। यह इस नई ��थित म� रहेगा। इस तरह की �णाली को 

तट�थ �प से ��थर �णाली कहा जाता है।

िबना संवेदक से लैस एक ड� ोन तट�थ �प से ��थर �णाली है। जब कोई बल लगाए िबना िकसी ड� ोन को ऊंचाई से 

िगराया जाता है, तो िजस कोण पर उसे िगराया जाता है, वह जमीन को छूने तक वही ंरहेगा। इसिलए, न तो कोण 

अपने मूल झकाव पर वापस जाता है और न ही आगे िवचलन करता है, लेिकन समान रहता है।ु

यह जानना िदलच� है िक ��थरता को एक िनि�त पैरामीटर के संबंध म� मापा जाता है। जैसे िक ऊंचाई से िगरने 

वाले ड� ोन के मामले म�, यह कोण पर आने पर एक तट�थ ��थर �णाली है। हालांिक, यिद आप ड� ोन की ��थित पर 

िवचार करते ह�, तो यह एक अ��थर �णाली बन जाती है।
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4.3 िनयं�ण

ड� ोन के अंतिन�िहत तट�थ ��थरता का �ाल रखने के िलए, संवेदक का उपयोग कर उसके �वहार को िनयंि�त 

करना आव�क है। �ान द�  िक संवेदक के िबना ड� ोन उड़ाना बेहद मु��ल है, लेिकन एक िवमान को उड़ाया जा 

सकता है। इस �कार, ड� ोन पर िनयं�ण एक ब�त मह�पूण� पहलू है। एक उपयोगकता� रेिडयो या �ूटूथ पर 

वायरलेस �रमोट-कंट� ोल हाड�वेयर के मा�म से ड� ोन को िनयंि�त करता है। यहाँ िदया गया है िक यह कैसे काम 

करता है:

�ॉटल अप 

दाईं 

यौ   

बाईं
यौ   

�ॉटल
डाउन

िपच अप 

दाईं 

रोल   

बाईं
ओर 
रोल     

डाउन

िच� 4.3 आरसी जॉय��क कंट� ोल िच� 



4.3.1 रोल:

दाईं जॉय��क को बाईं या दाईं ओर धकेलने से होता है। व�ुतः �ाड� ोटर को घुमाता है, जो िक �ाड� ोटर को 

बाएं या दाएं चलाता है। काम करने का िस�ांत:

क. एक �ाड� ोटर को घुमाने के िलए, इसे लंबाई के अनुसार (आगे - पीछे) की िदशा म� 

गु��ाकष�ण के क� � से एक टोक़ की आव�कता होती है।

ख. एक �ाड� ोटर को बाईं ओर घुमाने के िलए, हम� एक वामावत� टोक़ की आव�कता होती है। 

इसका मतलब है िक रोटर की दाईं जोड़ी पर ज़ोर बाईं जोड़ी के रोटस� पर ज़ोर के मुकाबले 

�ादा होना चािहए।

ग. यह दाईं ओर रोटर के जोड़े की गित को बढ़ाकर �ा� िकया जाता है तािक बाईं ओर की 

तुलना म� दाईं ओर अिधक ज़ोर बने और आव�क टोक़ उ�� हो।

घ. इसी �कार बाईं जोड़ी रोटर की गित बढ़ने से दाईं ओर की तुलना म� बाईं ओर अिधक ज़ोर 

पैदा होता है और इस टोक़ के साथ दाईं ओर �ाड� ोटर घूमता है।

ङ ड� ोन को िकसी एक तरफ घुमाने के बाद, रोटस� पर ज़ोर एक पा�� बल उ�� करता है, जो 

बाद म� �रण बनकर �ाड� ोटर को बाईं / दाईं ओर घुमाता है।

िच� 4.4: रोल िनयं�ण 

बाईं ऐलेरॉन दाईं ऐलेरॉन दायांबायां 

पीछे का �� पीछे का �� 
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4.3.2 िपच:

इसे  दािहनी जॉय��क को ऊपर या नीचे धकेल कर िकया जाता है। �ाड� ोटर को झकाता है, जो �ाड� ोटर को ु

आगे या पीछे की ओर मोड़ता है। काम करने का िस�ांत:

िच� 4.5. िपच िनयं�ण

क. �ाड� ोटर को िकसी भी िदशा म� आगे बढ़ने के िलए, इस मामले म� आगे या पीछे की ओर, हम� टोक़ 

उ�� करने की आव�कता है। इस �कार, एक िपच आंदोलन करने के िलए यह गु��ाकष�ण 

के क� � म� पा�� अ� (िवंग-िवंग) के साथ टोक़ उ�� करने की आव�कता है

ख. फॉरवड� मूवम�ट (आगे बढ़ाने के िलए) को सुिवधाजनक बनाने के िलए ड� ोन के पीछे ��थत रोटस� 

को अित�र� टॉक�  देने की ज�रत है। इसके िलए संबंिधत मोटस� को अित�र� गित से पीछे की 

मोटर को चलाकर अिधक बल �दान करना पड़ता है।

ग. इसी तरह, पीछे की ओर गित देने के िलए, आगे की मोटरो ंको अित�र� गित से चलाने की 

आव�कता होती है।

क. रोल और िपच के िवपरीत, यौ �ाड� ोटर के �ेम पर रोटर का �भाव है।

ख. जब एक �ोपेलर दि�णावत� मुड़ता है तो यह त�े को बराबर करने के िलए �ेम पर वामावत� टोक़ 

उ�� करता है।

ग. ितरछे िवपरीत रोटर एक ही िदशा (दि�णावत� या काउंटर / एंटी�ॉकवाइज) म� टोक़ उ�� करते 

ह�।

4.3.3 यॉ:

 बाईं जॉय��क को बाईं ओर या दाईं ओर धकेलने से संप� �आ। �ाड� ोटर को बाय� या दाय� घुमाता है। अलग-

ड� ोन के सामने वाले िह�े को अलग िदशाओ ंम� घुमाता है और उड़ान के दौरान िदशा बदलने म� मदद करता 

है।

 काम करने का िस�ांत:

एलीवेटर डाउन एलीवेटर अप पीछे आगे 

बायी ंओर का �� दाई ंओर का ��



घ. यिद ितरछे िवपरीत रोटरो ंके जोड़े म� से एक दूसरे जोड़े की तुलना म� अिधक टोक़ उ�� करता है, तो 

�ेम म� प�रणाम��प एक िदशा (�ोपेलर रोटेशन के िवपरीत) म� टोक़ काम करेगा। यह �ाड� ोटर 

को यौ करने म�  मदद करता है

िच� 4.6: यौ िनयं�ण

4.3.4 �ॉटल

 बढ़ाने के िलए, बाईं जॉय��क को ऊपर धकेल�। कम करने के िलए, बाईं ��क को नीचे खीचं�। यह 

�ाड� ोटर की सीढ़ी ऊँचाई, या ऊँचाई को समायोिजत करता है।

 काम करने का िस�ांत:

 मूल �प से �ॉटल अप / डाउन का मतलब है िक उ� / िन� पर जाने के िलए �ाड� ोटर को िनयंि�त 

करना। �ॉटल अप एक ही समय म� सभी रोटर की गित बढ़ाकर �ा� िकया जाता है (और �ॉटल डाउन 

इसके िवपरीत)। इसके कारण �ोपेलर उ�� �ए ज़ोर को बढ़ाता है जो ड� ोन को उ� �र पर जाने म� मदद 

करता है।

िच� 4.7: �ॉटल िनयं�ण
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रोल, िपच और यौ �ारा ड� ोन की चाल को बेहतर तरीके से समझने के िलए, आप िन�िल�खत वीिडयो देख सकते 

ह�:

�ाडकॉ�र की गित के पीछे िदए गए तं� को िदए गए आरेख म� संि�� म� ��ुत िकया जा सकता है:

तीन अ�ो ं(रोल, िपच और यव) को समझना और एक िवमान 

के िलए उनकी चाल को समझना

एक �ॉडकॉ�र म� रोल, िपच, यौ और �ॉटल की 

चाल को कैसे िनयंि�त कर� ।

 समान गित 

 तेज़ गित 

िच� 4.8 एक �ॉडकॉ�र के िविभ� गितयो ंके िलए मोटस� की गित िदखा रहा है

�ॉटल िनयं�ण पतीच िनयं�ण 

आगे बढ़ना                 पीछे बढ़ना नीचे जाना                  ऊपर जाना 

रोल िनयं�ण यौ िनयं�ण 

दाईं ओर घूमना         बायी ंओर घूमना दाईं ओर मुड़ना           बाईं ओर मुड़ना 



��ेक व�ु या एक शरीर या एक �णाली या तो ��थर, अ��थर या तट�थ �प से ��थर होता है। बल 

िजसके सरल अनु�योग से एक िनि�त पैमाने पर जैसे ��थित या झकाव म� िव�थापन होता है उससे शरीर ु

का �वहार उसके अंदर ��थरता का �कार को प�रभािषत करता है। जब शरीर अपनी मूल ��थित म� 

लौटता है, तो इसे एक ��थर �णाली कहा जाता है। जब शरीर मूल ��थित म� नही ंलौटता है और उससे 

आगे भटक जाता है, तो इसे अ��थर �णाली कहा जाता है। जब शरीर मूल ��थित म� नही ंलौटता है लेिकन 

आगे िवचलन िकए िबना नई ��थित म� रहता है, तो इसे तट�थ �प से ��थर �णाली कहा जाता है। ड� ोन 

�ाभािवक �प से तट�थ �प से ��थर �णाली ह�।

ड� ोन की इस �कृित को िनयंि�त करने के िलए, संवेदक को चढ़ाना और ड� ोन की गित को िनयंि�त करने 

के िलए उनका उपयोग करना आव�क है। रोल, िपच, यौ और �ॉटल का िनयं�ण आव�कतानुसार 

मोटस� की गित को बदलकर िकया जाता है।

सारांश
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अ�ास:

1. िन� �णािलयो ंको ��थर, अ��थर या तट�थ �प से ��थर �णािलयो ंम� वग�कृत कर� :

 गु�ारा, पतंग, प�ी, एक सपाट सतह पर रखी गई ग�द, पैराशूट, िमसाइल, या�ी हवाई जहाज, फाइटर जेट, 

म�ी, ड� ोन।

2. गितिविध: यिद एक प�डुलम एक ��थर �णाली का एक उदाहरण है, तो एक उलटा प�डुलम िकस �कार की 

�णाली होगी?

3. िन�िल�खत चाल के िलए मोटस� के िकस सेट म� उ� और िन� गित होनी चािहए:

  क. िपच �ंट

  ख. दि�णावत� यौ 

  ग. दाईं ओर घुमाना 

  घ. िपच बैक 

  ङ  नीचे की ओर बढ़ाना 

  च.  बाईं ओर घुमान 

  छ.   वामावत� यौ  

  ज.  ऊपर की ओर बढ़ाना

4. गितिविध: �ा अपने पैरो ंपर सीधा खड़ा मनु� एक ��थर, अ��थर या तट�थ �प से ��थर �णाली है?



अ�ाय 5

ड� ोन स�सर या संवेदक
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उ�े�

इस अ�ाय का उ�े� िन� को समझना है:

स�सर �ा ह� और ड� ोन म� उनका उपयोग �ो ंिकया जाता है

ड� ोन म� उपयोग िकए जाने वाले स�सर के �कार और उनके कामकाज 



5.1 एक स�सर �ा है और इसे �ा करना चािहए?

एक स�सर एक उपकरण है जो भौितक वातावरण से कुछ �कार के इनपुट का पता लगाता है और �िति�या 

देता है। िविश� इनपुट �काश, गम�, गित, नमी, दबाव, या अ� पया�वरणीय घटनाओ ंकी एक बड़ी सं�ा म� से 

एक हो सकता है। यह भौितक डेटा को इले�� ॉिनक डेटा म� प�रवित�त करता है।

ड� ोन के चार �मुख स�सर िन�िल�खत ह�:

ये सभी स�सर माइ�ो-इले�� ो-मैकेिनकल िस�म (एमईएमएस)-सू� िवद्युत् रसायन तं�- तकनीक का 

उपयोग करके िवकिसत िकए गए ह�।

ए�ेलेरोमीटर बैरोमीटर 

गायरो स�सर मै�ेटोमीटर

एमईएमएस �णाली के बारे म� समझाने वाला वीिडयो 

को यहां देखा जा सकता है:
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5.1.1 ए�ेलेरोमीटर 

उड़ान म� ड� ोन के उ�ुखीकरण को िनधा��रत करने के िलए ए�ेलेरोमीटर का उपयोग िकया जाता है

ए�ेलेरोमीटर उिचत �रण को मापता है

ए�ेलेरोमीटर मान ड� ोन के रोल और िपच गित को िनधा��रत करने म� मदद करता है

ए�लेरोमीटर ए� अ� (आगे और पीछे) पर और वाई अ� (बगल की ओर) पर गु��ाकष�ण के कारण  

�रण म� होने वाले प�रवत�न को मापता है

ए�ीलरोमीटर ड� ोन के रोल और िपच की गणना के िलए उपरो� डेटा का उपयोग करता है

यह ए�ीलरोमीटर का एमईएमएस �प है। यहां ��ंग (लचकदार व�ु) से जुड़ा ��मान एक िवशेष िदशा म� 

आगे बढ़ सकता है जब यह �रण का अनुभव करता है। ��मान के िहलने के कारण बाहर की �ेटो ंके बीच 

समाई या धा�रता म� प�रवत�न होगा।

संधा�र� या कपैिसटर म� यह प�रवत�न मापा जाता है और उपयु� वो�ेज मानो ंम� प�रवित�त िकया जाता है जो 

सिक� ट म� उपयोग िकए जाते ह�।

5.1.2 बैरोमीटर

बैरोमीटर हवा के दबाव को मापता है। इस हवा के दबाव का उपयोग एमएसएल के ऊपर ड� ोन की ऊंचाई को 

मापने के िलए िकया जाता है। जैसे-जैसे हम अिधक ऊंचाई पर जाते ह�, हवा का दबाव कम होता जाता है। (याद 

रख� P = ρgh?)

बैरोमीटर हवा के दबाव को मापता है और ड� ोन की सापे� ऊंचाई की गणना करता है

इस डेटा का उपयोग कलमन िफ�र के साथ ड� ोन के िलए अ�ी�ूड हो� या ऊंचाई पकड़ (ऑ�हो�) 

�दान करने के िलए िकया जाता है

��थर बाहरी �ेट 

लागू �रण
��मान                ��ंग 



5.1.3 गायरो स�सर

 गायरो स�सर, िजसे कोणीय दर स�सर या कोणीय वेग स�सर के �प म� भी जाना जाता है, ऐसे उपकरण ह� जो 

कोणीय वेग का बोध कराते ह�

 गायरो स�सर को�रओिलस �भाव के अनुसार काम करते ह� जो एक बल है जो उन व�ुओ ंपर काय� करता है 

जो घूण�न संदभ� �ेम के सापे� गित म� होते ह�।

 एक िनि�त वेग के साथ घूमने वाले एक िनि�त ��मान का एक िपंड जब संदभ� के घूण�न �ेम म� देखा जाता है 

तो को�रओिलस बल का अनुभव करेगा।

 अगली छिव म� गायरो स�सर के एमईएमएस �प को दशा�या गया है और यह यह समझाने म� मदद करेगा िक 

िकसी िपंड के वेग और कोणीय वेग म� प�रवत�न से समाई म� प�रवत�न कैसे होता है।

 समाई मू�ो ंम� संबंिधत प�रवत�न के कारण वो�ेज मानो ंम� �ासंिगक प�रवत�न का उपयोग को�रओिलस बल 

को मापने के िलए िकया जाता है और इस �कार िविभ� अ�ो ंके साथ कोणीय वेग होते ह�।

िच� 5.2: गायरो�ोप
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5.1.4 मै�ेटोमीटर

मै�ेटोमीटर एक ऐसा उपकरण है जो चंुबक� को मापता है-या तो िकसी चंुबकीय पदाथ� जैसे िक फेरो 

चंुबक, या श�� और, िकसी िदए गए �थान म� चंुबकीय �े� की िदशा।

मै�ेटोमीटर हॉल इफे� या मै�ेटो �ितरोधक �भाव का उपयोग करके पृ�ी के चंुबकीय �े� को मापता है।

ऑनबोड� स�सर मै�ेटो �ितरोधक �भाव का उपयोग करके काम करता है, िजसम� एफ एनआई (FeNi) 

जैसी साम�ी का उपयोग िकया जाता है। ऐसी साम�ी जब चंुबकीय �े� के अधीन होती है तो वे अपना 

�ितरोध बदल देती ह� और हम चंुबकीय �े� की गणना करने के िलए इस �ितरोध को मापते ह�।

इस तरह, मै�ेटोमीटर का उपयोग एक िडिजटल क�ास (िदशा सूचक यं�) के �प म� िकया जाता है जो 

चंुबकीय उ�र (मै�ेिटक नॉथ�) की पहचान करने म� मदद करता है। यह शीष�को ंके िलए अिधक सटीक 

रीिडंग �ा� करने म� मदद करता है।

5.2 अ� स�सर

उपयु�� चार �मुख स�सर ड� ोन के ��थरीकरण म� मदद करते ह�। इनके अलावा, कई अ� स�सर ह� िजनसे एक ड� ोन 

लैस हो सकता है। इन स�सर को िविभ� �कार के डेटा इनपुट की आव�कता होती है �ोिंक वे ड� ोन पर अलग-

अलग काय� करते ह�। ड� ोन के उ�े� के आधार पर, स�सर आव�क �प से लैस िकया जा सकता है। िन�िल�खत 

कुछ अ� स�सर ह� िजनका उपयोग ड� ोन पर िकया जा सकता है:

मै�ेटो �ितरोधक �भाव

िबजली का �वाह

�ितरोध म� बदलाव 

िच� 5.3: मै�ेटोमीटर



5.2.1 दूरी संवेदक 

िविभ� उ�े�ो ंके िलए दूरी संवेदक का उपयोग िकया जा सकता है। हम एक जीपीएस स�म ड� ोन 

िडजाइन कर सकते ह� जो एक िविश� �थान तक प�ंच सकता है। टकराव से बचने वाले ड� ोन भी दूरी 

संवेदक का उपयोग करते ह�, तािक उनके माग� म� बाधा को िनधा��रत िकया जा सके। िन�िल�खत कुछ 

दूरी संवेदक ह�:

5.2.1.1 लाइट-प� िड��स स�िसंग (लेजर)

एक लेजर र�ज फाइंडर (एलआरएफ) एक िनि�त अंतराल पर लेजर बीम भेजता है। जब ये बीम 

व�ुओ ंसे टकराते ह�, तो एलआरएफ उस समय का पता लगाता है जो इन बीम को ड� ोन तक वापस 

प�ँचने म� लगता है जो व�ु और ड� ोन के बीच की दूरी को दशा�ता है।

लाइट िडटे�न एंड र� िजंग (िलडार): िलडार एक एलआरएफ ��न बनाते ह�, जो िवशेष �प से हवाई 

सव��ण और नेिवगेशन या पथ �दश�न उ�े�ो ंके िलए आव�क 3 डी िनमा�ण और िनगरानी के 

उ�ादन के िलए उपयोगी है।

िच� 5.4 िलडार का िस�ांत दशा� रहा है

आईएमयू (जड़�ीय माप की इकाई) 

�ैनर की सटीक अिभिव�ास देता है 

लेज़र �ैनर इं�ारेड प� छोड़ता है जो 

पृ�ी की सतह और उस पर व�ुओ ं से 

टकराता है। लौटी �ई प� को नोट करके 

�रकॉड� िकया जाता है।

जीपीएस �ैनर का 

सटीक �थान बताता है।

जीपीएस बेस �ेशन 
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5.2.1.2 रेिडयो िडटे�न और र� िजंग

एक ट� ांसमीटर के बीच आवृि� पारी जो एक िवशेष िस�ल और ड� ोन पर �रसीवर ऐ�ेना का उ�ज�न 

करता है जो इसके  ईको का पता लगाता है का उपयोग ड� ोन के संबंध म� व�ु की गित और िदशा िनधा��रत 

करने के िलए िकया जाता है।

5.2.1.3 सोनार-प� दूरी संवेदन (अ�� ासोिनक)

एक िविश� आवृि� पर एक �िन तरंग बाहर भेजकर, ड� ोन उस दूरी को मापता है िजसके �ारा एक �िन 

तरंग व�ु से उछलती है और वापस ड� ोन म� जाती है।

िच� 5.5 सोनार के िस�ांत को दशा�ता �आ 

टीओएफ कैमरा स�सर का गहराई संवेदक एक शॉट� इ��ारेड लाइट प� का उ�ज�न करता है। कैमरा 

स�सर के िप�ल उस समय को मापते ह� िजसम� इं�ारेड लाइट प� वापस ड� ोन म� लौट आती है।

टीओएफ कैमरे ह�े स�सर होते ह� जो उपयोगकता�ओ ंको उप-िमलीमीटर गहराई �रज़ॉ�ूशन पर स�सर 

और व�ु के बीच की दूरी के बारे म� उपयोगी जानकारी �दान करते ह�। टीओएफ स�सर का इ�ेमाल ड� ोन 

पर संकेत की पहचान, व�ुओ ंको ट� ैक करने, वचु�अल �रयिलटी, व�ुओ ंया लोगो ंकी िगनती, बिढ़या 3 डी 

फोटो�ाफी और ब�त कुछ अ� चीज़ो ंके िलए िकया जा सकता है।

5.2.2 उड़ान का समय (टीओएफ) स�सर (र�ज इमेिजंग)

�ितिबंिबत लहर

�ेषक/ 
�ा�कता� 

व�ु

मूल लहर

दूरी 



लगभग सभी व�ुओ ंऔर सामि�यो ंसे िनकलने वाली गम� का पता लगाकर इस डेटा को छिवयो ंऔर 

वीिडयो म� बदला जा सके। थम�ल स�सर कैमरा िविभ� �कार की व�ुओ ंऔर जीवो ंको पकड़ने म� 

स�म ह�, �ह पर लगभग हर �ोत के साथ-साथ ��ांड के भीतर से कुछ न कुछ ताप-ऊजा� िविकरिणत 

होती है। इनम� शािमल ह�, जीिवत �जाितयां, इमारत�, िवमान, िवद्युत �ोत, मशीनरी, भूिम, च�ान, 

तरल, गैस, आिद, लेिकन  यह यही ंतक सीिमत नही ंह�।

एक ड� ोन पर थम�ल स�सर का उपयोग करके, इसका उपयोग अ�िधक गम� से जुड़े िविभ� काय� के 

िलए िकया जा सकता है, जैसे अि�शमन, आग के िलए जंगल पर नज़र रखना, �ालामुखी को ढंूढना 

आिद। थम�ल स�सर यु� ड� ोन िचमनी �ै�, िवद्युत् �ेशन और अ� ऐसी जगहो ंके िनरी�ण म� मदद 

करते ह�। ऐसे कई उदाहरण ह� जहां थम�ल ड� ोन ने बचाव काय� म� मदद की है।

5.2.3 थम�ल स�सर (उ�ता संवेदक) 

िच� 5.6 �ाइट स�सर का एक समय िदखा रहा है
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िच� 5.7 थम�ल ड� ोन का उपयोग करते �ए बचाव अिभयान के दौरान एक नाव की थम�ल छिव  

5.2.4  रासायिनक स�सर

इस �कार के स�सर पया�वरण, औ�ोिगक और आपातकालीन �िति�या ��थितयो ंम� मौजूद रसायनो ंका पता 

लगाने के िलए िवशेष �प से उपयोगी ह�। ड� ोन पर रासायिनक स�सर का उपयोग िवशेष �प से मह�पूण� है 

तािक �िमको ंको इन ��थितयो ंम� मौजूद अ�ात रसायनो ंके संपक�  म� आने से बचाया जा सके।

िच� 5.8 अि�शमन के दौरान ड� ोन का उपयोग



स�सर िकसी भी ड� ोन के सबसे मह�पूण� घटको ंम� से एक है �ोिंक यह इसके ��थरीकरण म� मदद करता है। 

एक स�सर कुछ िवशेष पया�वरणीय घटनाओ ंके मा�म से ड� ोन (��थित, अिभिव�ास, गित, आिद) की वत�मान 

��थित का पता लगाता है। ए�ेलेरोमीटर, गायरो स�सर और मै�ेटोमीटर िविभ� घटनाओ ंको मापने और 

उपयोगी डेटा म� प�रवित�त करके ड� ोन के उ�ुखीकरण को िनधा��रत करने म� मदद करते ह�। बैरोमीटर ड� ोन 

की ऊंचाई िनधा��रत करने म� मदद करता है। िविभ� �कार के अ� स�सर ह� जो िविभ� उ�े�ो ंके िलए ड� ोन 

पर लगाए जा सकते ह�। इनम� एलआरएफ, िलडार और सोनार, टीओएफ, थम�ल स�सर (उ� संवेदक) और 

केिमकल स�सर (रसायन संवेदक) जैसे दूरी संवेदक शािमल ह�।

सारांश
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अ�ास:

1. ड� ोन म� उपयोग िकए जाने वाले चार �मुख संवेदक या स�सर कौन से ह�?

2. ड� ोन की ऊंचाई मापने के िलए िकस संवेदक का उपयोग िकया जाता है?

3. दूरी को मापने के िलए िन�िल�खत म� से िकस संवेदक का उपयोग िकया जा सकता है?

क. लीडर का

ख. थम�ल स�सर

ग. रासायिनक स�सर

4. कौन से स�सर या संवेदको ंका उपयोग िकया जा सकता है यिद ड� ोन का उ�े� �ालामुखीिवदो ंकी एक 

टीम की सहायता करना है?

5.  गितिविध: ड� ोन के एक नए अनु�योग के बारे म� सोच� और आव�क सभी स�सर को सूचीब� कर� ।



अ�ाय 6

�णोदन और ऊ�ा�धर गित



एटीएल ड� ोन मॉ�ूल

गेट, सेट, �ाई!

उ�े�

इस अ�ाय का उ�े� िन� को समझना

�णोदन के िस�ांत 

ड� ोन म� उपयोग िकए जाने वाले मोटर 

�ोपेलर



6.1 �ोप�शन

�ोप�शन, व�ु को आगे की िदशा म� ले जाने या फैलाने का काय� है। एक हवाई जहाज म�, �ेड्स (�ोपेलस�) के साथ 

इंजन �ोप�न इकाई का िह�ा होता है।

यिद आप एक हवाई जहाज के जेट इंजन के बारे म� सोच�, तो इसम� �ेड होते ह� जो तेज गित से घूमते ह� और हवा को 

संपीिड़त करते ह� और िफर इसपर ईंधन िछड़का जाता है और एक िबजली की िचंगारी िम�ण को रोशनी देती है। यह 

जलती �ई गैस इंजन के पीछे से नोजल के मा�म से फैलती है और िव�ोट करती है और इस तरह हवाई जहाज को 

उ� गित के साथ आगे बढ़ाया जाता है। िवमान अपने एयरोिफल के आकार के पंखो ंके साथ ऊ�ा�धर गित �ा� 

करता है।

एक �ाड� ोटर म�, हम जेट इंजन संल� नही ंकर सकते ह�, इसिलए हम �चार �दान करने के िलए हमारे �णोदन 

इकाई के �प म� मोटस� और �ोपेलर का उपयोग करते ह�।

6.2 �ोपेलर

मोटस� पर कताई �णोदक ज़ोर पैदा करते ह�। ज़ोर पैदा करने म� �ोपेलर का िडज़ाइन मह�पूण� होता है। 

�ोपेलर का �ॉस से�न एक एयरोिफल है, िजसकी वायुगितकीय आकृित ज़ोर पैदा करने म� मदद करती है।

एक एयरोिफल की काय� �णाली के बारे म� बताते �ए एक वीिडयो:

िच� 6.1 एयरोिफल के िडजाइन और दबाव अंतर िजसके कारण उठाव होता है को दशा�ता �आ

बढ़ा �आ दबाव

दबाव म� कमी
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6.2.1 एक मानक �ोपेलर के मानदंड

1. एक �ोपेलर का �ास: �ोपेलर के शु� से अंत तक की दूरी को �ोपेलर का �ास कहा जाता है।

2. िपच: �ोपेलर िपच एक रै�खक आयाम है िजसे आमतौर पर इंच, फ़ीट, िमलीमीटर या मीटर म� �� िकया 

जाता है, और यह एक च�र म� �ोपेलर िजतना आगे बढ़ता है ये उसके बराबर होता है।

6.2.2 �ोपेलर साम�ी:

 एक �ोपेलर के िनमा�ण म� उपयोग की जाने वाली साम�ी �ोपेलर के �थािय� और इसके �ारा उ�ािदत ज़ोर म� 

मह�पूण� भूिमका िनभाती है।

 �ोपेलर मु� �प से फाइबर�ास �बिलत �ा��क से िनिम�त होते थे। यह साम�ी �ोपेलर को उनके ह�े 

वजन के िलए ब�त कठोर बना देती है और यह �ोपेलर को सही और सबसे कुशल आकार रखने की अनुमित 

देता है चाहे वह िकतनी भी तेज गित से घूमे। हालांिक, जब यह जमीन या शाखा जैसी िकसी चीज से टकराता है, 

तो इसकी कठोरता का अथ� है िक यह चकनाचूर हो जाएगा और �ाडकॉ�र अब उड़ान नही ंभर पाएगा। इसका 

मतलब है �ोपेलरो ंको बदलना होगा िजससे रखरखाव लागत बढ़ जाएगा।

 हाल के िदनो ंम�, पॉली काब�नेट का उपयोग करके �ोपेलर बनाया जा रहा है, यह एक �कार का �ा��क 

िजसम� अ�ा तौर से कड़ा होता है, लेिकन अगर यह िकसी ठोस चीज़ से टकराता है तो टूटने के बजाय मुड़ 

जाएगा। इसका मतलब यह है िक अगर आप टकरा जाते ह�, तो एक �ोपेलर मुड़ जाएगा लेिकन यह वापस उसी 

आकार म� मुड़ जाएगा बजाय इसके की आपको पूरे �ोपेलर को बदलना पड़े। �ोपेलर म� अ� साम�ी का 

उपयोग िकया जाता है लेिकन पॉली काब�नेट या पीसी के बारे म� म� यह अ�र कहा जाता है िक यह आमतौर पर 

सबसे अ�ा माना जाता है।

 िविनमा�ण �ोपेलर के िलए उपयोग िकए जाने वाले �ा��क मु� �प से थमा��ा��क होते ह�। इसिलए, ये 

�ोपेलर साम�ी तापमान के आधार पर गुणो ंको बदलते ह�।

 यिद आप सिद�यो ंम� या ब�त ठंडी जलवायु म� उड़ रहे ह�, तो आप एबीएस �ोपेलर का उपयोग करना चाह सकते 

ह�, �ोिंक पीसी नाज़ुक हो सकता है और कई बार टूट सकता है। यिद आप कही ंब�त गम� जगह पर उड़ रहे ह�, 

तो आपको एक �ास फाइबर �बिलत �ोपेलर का उपयोग करने की आव�कता हो सकती है �ोिंक एबीएस 

और पीसी दोनो ंब�त नरम और कम कुशल / काम िटकाऊ हो सकते ह�। अिधकांश �थानो ंम� अिधकांश 

पायलटो ंके िलए, पीसी �ोपेलर उपयु� और सबसे िटकाऊ होगें।



िच� 6.2 िविभ� सामि�यो ंसे बने �ोपेलर

म�ीरोटर म� �यु� �ोपेलर के �कार:

�ोपेलर िव�ास दो �कार के होते ह�। वे संरचना�क �प से समान होते ह�, बस एकमा� अंतर होता है िक वे 

एक दूसरे के दप�ण िच� ह�। ऐसा इसिलए है �ोिंक �ोपेलर ��थरता के िलए िवपरीत िदशा म� घूमते ह� या बढ़ते 

ह�। �ोपेलर सुिनि�त करते ह� िक वे हवा को नीचे की ओर ध�ा द�  तािक ऊपर की ओर ज़ोर उ�� हो।

इस मॉ�ूल म� संदभ� उ�े�ो ंके िलए, हम िन�िल�खत का उपयोग कर� गे:

टाइप 'ए' - घड़ी की िदशा म� घूमने वाले �ोपेलर।

टाइप 'B' - घड़ी की िदशा के िवपरीत घूमने वाले �ोपेलर।

�ोपेलर ऐसे रखे जाते ह� िक एक ही िदशा म� होने वाले / घूमने वाले एक दूसरे के िवपरीत, ितरछे रखे गए हो।ं
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िच� 6.3: एक �ॉडकॉ�र म� �ोपेलर िदशा / घुमाव 

6.3 मोटस�

मोटस� ऐसी मशीन� ह� जो िवद्युत ऊजा� को यांि�क ऊजा� म� प�रवित�त करती ह�। ड� ोन को उड़ान के दौरान 

आव�क ज़ोर लगाने के िलए मोटस� की आव�कता होती है। ड� ोन म�, उड़ान भरने के िलए छोटे डायरे� 

करंट (डीसी) मोटस� का उपयोग िकया जाता है।

डीसी मोटस� के 3 �कार ह�:

 �ेपर मोटर

 �शलेस डीसी

 �श डीसी



तुलना�क लाभ और नुकसान इस �कार ह�:

�ेपर मोटर �शलेस डीसी �श डीसी

लाभ 

सटीक ��थित िनयं�ण उ� द�ता िकफायती और उपयोग म� सबसे 

  सरल 

उ�ृ� कम गित टोक़ कम या कोई रखरखाव की  लगाए गए वो�ेज से रै�खक गित 

 आव�कता नही ं

लंबा जीवन �ित �ेम आकार म� उ�  आसान मोटर िनयं�ण

 उ�ादन श��       

नुकसान

कम �मता अिधक जिटल मोटर उ� रखरखाव की आव�कता 

�ित�िन शोर �वृ� और भार  शु�आती लागत अिधक कम जीवन अविध

को गित नही ंदे सकते
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अित�र� जानकारी

होमोपोलर मोटर का काय� िस�ांत

लोर� ट्ज़ बल के कारण एक होमोपोलर मोटर घूण� गित (तार की) बनाता है।

होमोपोलर मोटर म�, िवद्युत धारा एक चंुबक से बैटरी के धना�क से ऋणा�क टिम�नल तक �वािहत 

होती है। यहां, िवद्युत् धारा  वा�व म� चंुबक के िकनारे से उसके क� � तक और िफर बैटरी के  

ऋणा�क टिम�नल तक बह रही है।

�ान द�  िक, धारा की िदशा और चंुबकीय �े� की िदशा एक-दूसरे के लंबवत ह�। और जब धारा की 

िदशा चंुबकीय �े� के लंबवत होती है, तो लोर� ट्ज़ बल उ�� होता है और िवद्युत् और चंुबकीय �े� 

दोनो ंके िलए लंबवत होता है।

आप बाएं हाथ के िनयम का उपयोग कर सकते ह�: अपने बाएं हाथ को ऐसे पकड़� िक तज�नी, अंगूठा 

और म�मा एक दूसरे के पर�र लंबवत हो।ं आपकी तज�नी चंुबकीय �े� की िदशा म� इंिगत कर रही 

है और म� उंगली िवद्युत् की िदशा म� इंिगत कर रही है। इस ��थित म�, आपका अंगूठा लोर� ट्ज़ बल 

की िदशा को इंिगत करेगा और तार बल की िदशा म� घूमेगा / बढ़ेगा।

िवद्युत्

(आई)

चंुबकीय �े�

(बी)

बल

(एफ) 

बल

चंुबकीय
�े�



हवाई जहाज को आगे की िदशा म� बढ़ाने के िलए, बड़ी मा�ा म� बल �दान करना पड़ता है जो िवमान को आगे 

बढ़ने म� मदद करता है। उठाव पंखो ं�ारा �दान की जाती है। म�ीरोटर ड� ोन के मामले म�, �ोप�न और 

िल� को मोटरो ंपर सवार �ोपेलर �ारा �दान िकया जाता है। ऐसा इसिलए होता है �ोिंक �ोपेलर एयरोिफल 

के आकार के होते ह�। एक �ोपेलर का चयन करने के िलए, िपच और �ोपेलर के �ास पर िवचार करना होगा। 

�ोपेलर की साम�ी भी मह�पूण� है �ोिंक यह ड� ोन की मज़बूती या िटकाऊपन और गित को �भािवत करती 

है। �ादातर मामलो ंम�, पॉली काब�नेट �ोपेलर का उपयोग िकया जाता है। याद रख� िक �ोपेलर दो �कार के 

होते ह�, �ॉकवाइज़ और काउंटर �ॉकवाइज़। ��थरता �दान करने के िलए ड� ोन म� दोनो ंआव�क ह�।

सारांश
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अ�ास:

1. जो बल उठाने म� मदद करता है उसका नाम �ा है?

2.  उठाव उ�� करने के िलए िन�िल�खत म� से िकसका इ�ेमाल िकसी �ाडकॉ�र म� िकया जा सकता है?

 क.  आंत�रक दहन इंजन और �ोपेलर

 ख.  मोटर और �ोपेलर

3.  एक �ोपेलर के �ॉस से�न या अनु��थ काट का आकार �ा है?

4.  �ाडकॉ�र के िलए िन�िल�खत म� से कौन सा कथन सही है?

 क.  समान �ोपेलर अगल-बगल होते ह�

 ख.  समान �ोपेलर ितरछे िवपरीत ��थत होते ह�

5.  गितिविध: यहाँ घटको ंके वजन िदए गए ह� िजनका इ�ेमाल एक �ाडकॉ�र बनाने म� िकया जाता है।

��ेक मोटर के िलए आव�क ज़ोर की गणना कर� , ज़ोर से वज़न के अनुपात को 2 के �प म� रख�।

�ेम :  150 �ाम

आर / सी �रसीवर :  15 �ाम

बैटरी :  150 �ाम

एफपीवी कैमरा और ट� ांसमीटर :  50 �ाम

मोटस� :  120 �ाम

ईएससी :  35 �ाम



अ�ाय 7

ड� ोन की बैटरी
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उ�े�

इस अ�ाय का उ�े� िन� को समझना है:

ड� ोन के िलए कौन सी बैटरी का उपयोग िकया जाना चािहए?

बैटरी �ा है? 



7.1 बैटरी

बैट�रयां वे उपकरण ह� जो उनके अंदर िवद्युत कोिशकाओ ंके मा�म से िबजली �दान करते ह�। आज हर �े� म� 

बैट�रयो ंका उपयोग िकया जाता है, िजसम� सै� से लेकर नाग�रक, औ�ोिगक से लेकर कृिष, कार से लेकर ड� ोन तक 

शािमल ह�।

7.2 बैटरी के �कार

बैट�रयां िविभ� �कार की होती ह�, जो िविभ� �कार की सामि�यो ंके साथ बनाई जाती ह�। इनम� से कुछ बैटरी 

�रचाज�बल (िज�� दोबारा चाज� न िकया जा सके) नही ंहोती ह�, जैसे �ारीय बैटरी और कुछ �रचाज�बल होती ह� जैसे िक 

ली-आयन, एनआई-सीडी, लीपो, एनआई-एमएच, लीड एिसड।

गीली सेल बैटरी:

एक गीली सेल बैटरी एक इले�� ोड और एक तरल इले�� ोलाइट घोल से िबजली उ�� करती है।

उदाहरण के िलए; लीड एिसड बैटरी, एनआई-सीडी बैटरी आिद।

सूखी सेल बैटरी:

एक सूखा सेल एक पे� इले�� ोलाइट का उपयोग करता है, िजसम� िवद्युत् �वाह को अनुमित देने 

के िलए केवल पया�� नमी होती है। उदाहरण के िलए; एए, एएए, ली-आयन, लीपो, आिद।

उदाहरण:

िलिथयम आयन बैटरी: िलिथयम आयन बैटरी एक �कार की �रचाज�बल बैटरी होती है िजसम� िड�चाज� के दौरान 

िलिथयम आयन नेगेिटव इले�� ोड से पॉिजिटव इले�� ोड की तरफ जाते ह� और िफर चाज� होने पर वापस आ जाते ह�।

लीड एिसड बैटरी: लीड एिसड बैटरी का उपयोग ऑटोमोबाइल म� िकया जाता है, एए और एएए बैटरी का उपयोग 

आम उपकरणो ंम� िकया जाता है।

ड� ोन के िलए िवद्युत् �दान करने के हमारे उ�े� के िलए, लीपो बैटरी आदश� है।

7.3 ड� ोन के िलए हम� िकन बैट�रयो ंका इ�ेमाल करना चािहए?

ड� ोन म� इ�ेमाल होने वाली बैटरी लीिथयम पॉिलमर या लीपो बैटरी है। अ� पारंप�रक बैट�रयो ंकी तुलना म� इस 

बैटरी के िविभ� फायदे ह�। ड� ोन म� लीपो बैटरी का उपयोग करने का सबसे मह�पूण� कारण यह है िक वे ऊजा� सघन 

ह� और वजन म� ह�ी ह�।

बैटरी के बुिनयादी तं� के बारे म� बताने वाला एक वीिडयो:
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एक बैटरी का वजन अिनवाय� �प से उसके अंदर के रसायनो ंके कारण होता है जो िवद्युत �वाह �दान करते ह�। 

यिद आप समान वजन की िविभ� �कार की बैट�रयो ंकी तुलना करते ह�, तो लीपो बैट�रयां ब�त उ� ऊजा� �दान 

करती ह� यािन ब�त अिधक िवद्युत्। इसिलए, लीपो बैटरी म� ब�त ह�े वजन पर अिधक िवद्युत् �दान करने की 

�मता होती है, यािन वे ऊजा� म� घने होते ह�। यह आपके ड� ोन को सम� वजन म� अिधक वृ�� के िबना ही उ� ऊजा� 

�ा� करने म� मदद करता है।

िच� 7.1 लीपो बैटरी

मापदंडो ंको समझना मह�पूण� है �ोिंक यह हमारे िनण�य को िनद� िशत करता है िक ड� ोन के संचालन के िलए िकस 

बैटरी का उपयोग करना है। मोटस�, िवशेष �प से एक म�ी-रोटर, बैटरी से ब�त अिधक मा�ा म� िबजली का 

उपभोग करते ह�। िस�म का कुल वजन भी ब�त कम होना चािहए तािक ऊजा� के एक बड़े िह�े को केवल वज़न 

उठाने म� लगाने से बचा जा सके। ये मापदंड हम� हमारे ड� ोन के िलए िलिथयम पॉिलमर (लीपो) बैटरी के चयन की ओर 

ले जाते ह�। इसके कुछ कारण ह�:

1. उ� ऊजा� घन�

 िलपो बैट�रयो ंम� ब�त अिधक ऊजा� घन� होता है यािन वे बैटरी के वजन के �ित यूिनट ऊजा� की 

अिधकतम मा�ा उठा सकते ह�। यह बैटरी को ह�ा रखता है एवं एक पूरे ड� ोन को + अपने �यं के वजन 

को िबजली देने के बराबर ऊजा� रखता है ।

2. सी रेिटंग

 िलपो बैटरी का एक अ� मह�पूण� कारक बैटरी की सी रेिटंग है। बैटरी की सी-रेिटंग अिधकतम सुरि�त 

िवद्युत् िनव�हन जो एक बैटरी (िव�ोट के िबना) �दान कर सकती है को संदिभ�त करती है। सी- रेिटंग 

की गणना इस �कार की जाती है: (mA म� अिधकतम सुरि�त धारा) / (बैटरी की mAh �मता)।

 ड� ोन मोटस�, िवशेष �प से म�ी-रोटस�, आमतौर पर इसे उठाने के िलए ब�त अिधक िवद्युत् की 

आव�कता होती है। यह सुिनि�त करने के िलए, बैटरी को उ� सी-रेिटंग की आव�कता होती है। कई 

ड� ोन 15 सी से 25 सी के बीच सी-रेिटंग का उपयोग करते ह�।



3.  वो�ेज

 िलपो बैटरी के िसंगल सेल का ऑपरेशनल वो�ेज 3.7 वो� है। हम इन कोिशकाओ ंको �ंृखला म� 

और समानांतर संयोजनो ंम� जोड़कर प�रचालन वो�ेज के िविभ� मानो ंको �ा� कर सकते ह�।

 

4.  िड�चाज� �ोफाइल

एक पूरी तरह से चाज� की गई िसंगल सेल िलपो बैटरी म� ~ 4.2 वो� का वो�ेज होता है। हालांिक, बैटरी का 

उपयोग शु� करने के बाद ब�त ज�ी (चाज� के ~ 90% पर), वो�ेज 3.7 वो� पर िगर जाता है, जहां यह 

बैटरी के प�रचालन के अिधकांश िह�े म� ��थर रहता है। जब बैटरी चाज� 20% तक प�ंच जाती है, तो वो�ेज 

3.7 वो� से नीचे तेजी से िगरना शु� कर देता है।

बैटरी कई ऍ��केश� के िलए िबजली का �ोत है। बाजार म� कई तरह की बैट�रयां उपल� ह�। िकसी 

िवशेष ए��केशन के आधार पर, हम िवशेष �कार की बैटरी का चयन कर सकते ह�। ड� ोन म� उपयोग के 

िलए, िलिथयम पॉिलमर बैटरी का सबसे अिधक उपयोग िकया जाता है। ऐसा इसिलए �ोिंक उ� ऊजा� 

घन� होता है और वजन ह�ा होता है।

सारांश
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अ�ास:

1.  िलपो का अथ� �ा है?

 क.  िलटमस पॉिलमर

 ख.  लाइन� पॉली काब�नेट

 ग.  िलिथयम पॉिलमर
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उ�े�

इस अ�ाय का उ�े� िन� को समझना है:

ड� ोन �ो�ािमंग की मूल बात�

तक�  और �ो�ािमंग का प�रचय



8.1 �ो�ािमंग / कोिडंग �ा है?

कं�ूटर जिटल मशीन� ह� जो जिटल काय� को करने के िलए बनाई जाती ह� जो केवल िनद�शो ंके एक िवशेष 

समूह या िकसी िवशेष भाषा को ही समझती ह�। कं�ूटर को वो काय� जो हम चाहते ह� उसे करने के िलए हम� 

उसे वो िनद�श देने होगें जो इसके �ारा समझे जा सकते ह�। अ�था, कं�ूटर िसफ�  एक बॉ� है जो िकसी िवशेष 

काय� को करने म� स�म नही ंहोगा।

�ो�ािमंग / कोिडंग सम�ा के िलए हमारे समाधान को लागू करने के िलए िनद�शो ंका एक समूह या �ो�ािमंग 

भाषा है िजसे कं�ूटर हल करता है।

कं�ूटर को िनद�श देने के इस उ�े� के िलए, हमारे पास िविभ� �ो�ािमंग भाषाएं ह�। इन भाषाओ ंम� अलग-

अलग वा�िव�ास और अलग-अलग �ा�प हो सकते ह�, लेिकन कं�ूटर को िनद�श देने के पीछे मु� तक�  

समान रहता है। �ो�ािमंग भाषाओ ंम� से कुछ C, C ++, जावा और पाइथन ह�।

8.2.2 �ो�ािमंग म� तक�

जैसा िक हम जानते ह� िक िविभ� �ो�ािमंग भाषाएं उपल� ह�। िकसी भी कं�ूटर �ो�ाम को िन�िल�खत तीन 

िनमा�णो ंके बाद िलखा जा सकता है, चाहे वह िकसी भी भाषा म� हो।

8.2.1  अनु�िमक कथन

 ये कोड म� मूल सरल कथन ह�। इन कथनो ंका उपयोग वे�रएबल बनाने, कािलंग के काय�, मान 

िनधा��रत करने आिद के िलए िकया जाता है।

 उदाहरण: गिणत म�, हम वे�रएब� के मानो ंको िनधा��रत करते ह� जैसे िक x = 10. उसी तरह, 

कोिडंग करते समय, हम� कभी-कभी वे�रएबल के िलए भी मान िनधा��रत करने की आव�कता होती 

है। C ++ म�, यह िन�िल�खत तरीके से िकया जाता है:

 int k = 10;

 myfucntion ();
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8.2.2 िनयमब� कथन 

कभी-कभी, आप चाहते ह� िक प�र��थित या ��थित के आधार पर, कं�ूटर �यं एक िनण�य लेकर एक िविश� 

काय� करे। उदाहरण के िलए, आप एक �ो�ाम िलख सकते ह� जहां कं�ूटर उपयोगकता� को सं�ा िलखने 

के िलए कहता है और िफर कं�ूटर �दिश�त करता है िक सं�ा धना�क है या ऋणा�क। इस तरह के एक 

काय��म म�, आप एक िनयमबद् कथन का उपयोग कर सकते ह�, यिद अ� होगा तो तक�  होगा:

यिद (n <0)

  cout << "सं�ा ऋणा�क है \ n";

और यिद (n == 0)

  cout << "सं�ा न तो धना�क है और न ही ऋणा�क \ n";

अ�

  cout << "सं�ा धना�क है \ n";

यहां, �ो�ाम पहले पहली ��थित की जांच करेगा। यिद सं�ा (n) शू� से कम है, तो यह �दिश�त करेगा िक 

'सं�ा ऋणा�क है'। यिद पहली ��थित संतु� नही ंहै, तो संकलक अगली ��थित पर आगे बढ़ेगा और जांच 

करेगा िक �ा वह संतु� है। यिद ��थित है की वह सं�ा जो शू� के बराबर है तो वह संतु� है, यह संबंिधत 

संदेश �दिश�त करेगा। यिद दूसरी ��थित संतु� नही ंहै, तो संकलक अगली ��थित म� चला जाएगा। िदलच� 

िह�ा यह है िक आपको अंितम शत� िनिद�� करने की आव�कता नही ंहै िक सं�ा शू� से अिधक होनी 

चािहए, �ोिंक यिद पहले दो ��थितयां संतु� नही ंह�, तो एकमा� शेष संभावना तीसरी ही है। यह एक ब�त ही 

सरल उदाहरण है िक कैसे आप कं�ूटर को सरल तक�  का उपयोग करके काय� करने का िनद�श दे सकते ह�।



8.2.3  दोहराव कथन

 कोिडंग का तीसरा मह�पूण� िह�ा दोहराव या पुनरावृ� बयान है। इन कथनो ंका उपयोग िकया जाता है, 

जहाँ आप चाहते ह� िक कं�ूटर कोड के एक ही समूह को कुछ ख़ास समय तक बार-बार दोहराए या तबतक 

जबतक एक ��थित बनी रहे। इ�� लूप �ेटम�ट भी कहा जाता है। आइए एक कोड का उदाहरण लेते ह�, जहां 

आप 1 से 10 तक सं�ाओ ंको ि�ंट करना चाहते ह�। इस मामले म�, कं�ूटर के िलए काय� समान रहता है, 

अथा�त एक िविश� सं�ा को ि�ंट करना। इसिलए, कथन को दोहराया जा रहा है। यहाँ हम एक लूप �ेटम�ट 

का उपयोग कर सकते ह�, जबिक।

 int k = 1;

 जबिक (k <11)

 {

  cout << "k,";

  k ++;

 }

 उपरो� कोड ि�ंट होगा: "1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 9, 10,"

 इसके काम को समझना ब�त आसान है। पहला कथन एक अनु�िमक कथन है जो वे�रएबल k को मान 1 

िनधा��रत करता है। कोड म� अगली पं�� थोड़ी देर का कथन है। यह कथन �ैकेट म� ��थित की जांच करता है, 

जो िक k का मान 11 से कम होना चािहए। यिद शत� संतु� हो जाती है, तो यह लूप के अंदर चली जाएगी, 

अ�था यह लूप के अंदर नही ंजाएगी और अगले खंड की ओर आगे बढ़ जाएगी। हमारे मामले म�, k का मान 

�ारंभ म� 1 है और इसिलए ��थित संतु� है। जब यह लूप के अंदर चला जाता है, तो कथन को अ�िवराम और 

एक �ेस के साथ k का मान ि�ंट करना है। यह �ीन पर "1" ि�ंट करता है। कोड की अगली पं�� k ++ है, 

िजसका अथ� है िक k का मान 1 से बढ़ाना। इसिलए, k को नया िनधा��रत िकया गया मान 2 है। संकलक िफर 

थोड़ी देर म� ��थित की जांच करता है। चंूिक यह अभी भी संतु� है, वही �ि�या दोहराई जाएगी और k का नया 

मान अब होगा 3. पूरा लूप तब तक दुहराता रहेगा जब तक िक ��थित संतु� नही ंहोती है, जो तब होगा जब k = 

11 होगा। इसिलए यह 10 तक सं�ाओ ंका ि�ंटआउट लेगा और िफर यह अगले खंड पर जाकर �क 

जाएगा। सभी सम�ाओ,ं सरल या जिटल को, इन तीन भागो ं�ारा समाधान के �प म� हल िकया जा सकता है। 

कोड म� कोड म� तक�  और सरलता के आधार पर इन भागो ंम� से ��ेक का उपयोग िकतनी बार िकया जाता है 

उसकी सं�ा िभ� हो सकती है।
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8.3  C ++ �ा है?

C ++ �ो�ािमंग ल��ेज म� से एक है। यह एक ल�ो�ुखी भाषा है जहां आप फ़ं�ंस और वे�रएब� के साथ एक वग� 

बना सकते ह� और वग� व�ु बनाकर उन तक प�ँच सकते ह�। यह सुिवधा संपूण� कोिडंग �ि�या को मॉ�ूलर बनाती 

है। संसाधनो ंके िलंक नीचे िदए गए ह�:

8.4  एकीकृत िवकास पया�वरण (आईडीई)

एक एकीकृत िवकास पया�वरण (आईडीई) एक सॉ�वेयर ए�ीकेशन है जो सॉ�वेयर िवकास के िलए कं�ूटर 

�ो�ामर को �ापक सुिवधाएं �दान करता है। एक आईडीई म� आमतौर पर कम से कम एक �ोत कोड संपादक, 

�चालन उपकरण बनाना और एक डीबगर होता है। कुछ आईडीई, जैसे िक नेटबी� और ए���, म� आव�क 

संकलक, दुभािषया या दोनो ंहोते ह�; अ�, जैसे िक शाप�डेवलप और लज़ारस, नही।ं

  आईडीई पाठ संपादको ंजैसे उपकरणो ंके साथ कोड िलखने के िलए एक जगह �दान करता है, इसम� मदद 

करता है, सुझाव �दान करके कोड पूरा करना और कोड म� �ुिटयो ंऔर ब� को खोजने म� मदद करता है।

C++ ल��ेज �ूटो�रयल (पीडीएफ)

C++ ल��ेज �ूटो�रयल वेबसाइट 



8.5  अनु�योग �ो�ािमंग इंटरफ़ेस (एपीआई)

 कं�ूटर �ो�ािमंग म�, एक ए��केशन �ो�ािमंग इंटरफ़ेस (एपीआई) उप-दैिनिक प�रभाषाओ,ं संचार 

�ोटोकॉल और सॉ�वेयर बनाने के िलए उपकरण का एक समूह है। सामा� श�ो ंम�, यह िविभ� घटको ंके 

बीच �� �प से प�रभािषत संचार के तरीको ंका एक समूह है। एक अ�ा एपीआई सभी िनमा�ण खंडो ंको 

�दान करके कं�ूटर �ो�ाम को िवकिसत करना आसान बनाता है, िजसे बाद म� �ो�ामर �ारा एक साथ रखा 

जाता है।

एक एपीआई एक वेब-आधा�रत �णाली, ऑपरेिटंग िस�म, डेटाबेस िस�म, कं�ूटर हाड�वेयर, या सॉ�वेयर 

लाइ�ेरी के िलए हो सकता है।

एक एपीआई िविनद�श कई �प ले सकता है, लेिकन अ�र िदनचया�, डेटा संरचना, व�ु वग�, वे�रएबल या 

दूर�थ कॉल के िलए िविनद�श शािमल ह�। पोिस�, िवंडोज एपीआई और एएसपीआई एपीआई के िविभ� �पो ं

के उदाहरण ह�। एपीआई के िलए �लेखन आमतौर पर उपयोग और काया��यन की सुिवधा के िलए �दान िकया 
7

जाता है।

ड� ोन को �ो�ाम करने के िलए, आप िन� िलंक से एक नमूना आईडीई और एपीआई द�ावेज़ डाउनलोड कर 

सकते ह�:

ए��� आईडीई और एपीआई द�ावेज़ से डाउनलोड िकया जा सकता है:

िस�स आईडीई और एपीआई द�ावेज़ को यहां से डाउनलोड िकया जा सकता है:
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8.6  ड� ोन की �ो�ािमंग

एक डेवलपर को िकसी िवशेष ए��केशन के िलए तक�  के बारे म� सोचने की ज�रत है। हमारे ड� ोन के मामले म�, हम� 

स�सर के मा�म से ड� ोन के उ�ुखीकरण के बारे म� डेटा िमलता है। हम ड� ोन को काय� करने के िलए स�सर से �ा� इन 

मानो ंका उपयोग कर सकते ह�, �ोिंक ड� ोन भी एक मशीन है और �ो�ािमंग हम� इसे िनद�श देने म� मदद करता है।

इसे समझने के िलए, आइए एक उदाहरण देख�।

हमारे �योग म�, हम अपने ड� ोन को चक टू आम� फीचर के िलए �ो�ाम करना चाहते ह�। यह सुिवधा हम� ड� ोन को हवा 

म� उछालकर हमारे ड� ोन को बांधे रखने म� स�म बनाती है। इस सुिवधा को ड� ोन म� �ो�ाम करने के िलए, हम� इसके 

पीछे एक तक�  की आव�कता है। हम जानते ह� िक ड� ोन सश� होता है जब �णोदन �णाली, यािन मोटस� और 

�ोपेलर घूमना शु� करते ह�। सामा� �प से उ�� होने वाले मामलो ंम�, पायलट को शु� करने के िलए �णोदन 

�णाली के िलए एक बटन दबाना पड़ता है। हमारे �योग म�, हम ड� ोन को हवा म� उछालकर उसे आम� करना चाहते ह�। 

जब ड� ोन को ऊपर की ओर उछाला जाता है, तो वह कुछ �णो ंके िलए ऊपर जाएगा और िफर नीचे की ओर िगरना 

शु� कर देगा। जैसे ही यह आपका हाथ छोड़ता है, ड� ोन पर काय� करने वाला �रण केवल गु��ाकष�ण है और 

इसिलए ए�ेलेरोमीटर की रीिडंग ऊ�ा�धर या जेड अ� म� शू� शु� �रण िदखाएगा। इस डेटा को फीचर के िलए 

हमारे �ो�ाम म� इ�ेमाल िकया जा सकता है। इस �कार, हमारा तक�  यह होगा िक जब ए�ेलेरोमीटर शु� �रण के 

िलए शू� रीिडंग देता है, तो ड� ोन को आम� करना चािहए। �ो चाट� का अनुसरण करने से आपको पूरे तक�  को बेहतर 

 

       

              

 

िच� 8.1. �ो चाट�

आर�

यिद शु�

 �रण < 2 

गलत सही 

आम� 

�को
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िच� 8.3 चक टू आम� के िलए कोड

एक अ� िवशेषता िजसे �ो�ािमंग �ारा ड� ोन म� जोड़ा जा सकता है: ऑटो टेक ऑफ (�चािलत उड़ान सुिवधा)
 

टेक ऑफ (उड़ान भरने के िलए) िलए, हम� ड� ोन को हाथ लगाने की ज़�रत है तािक मोटस� और इसके 

प�रणाम��प �ोपेलर घूमना शु� कर द�  जो आव�क ज़ोर पैदा करेगा। हाथ से टेक ऑफ के दौरान, हम ड� ोन को 

िदए जाने वाले ज़ोर की मा�ा को िनयंि�त करते ह�, और इससे पहले िक हम इसे घुमाना शु� कर� , ड� ोन को जमीन से 

ऊपर एक उपयु� ऊंचाई तक लाने की कोिशश करते ह�। कई मामलो ंम�, लोगो ंको इस भाग को िनयंि�त करना 

मु��ल लगता है और इसिलए वो ड� ोन उड़ने म� स�म नही ंहो पाते ह�। उड़ान के अनुभव को आसान बनाने के िलए, 

हम एक ड� ोन म� ऑटो टेक ऑफ सुिवधा जोड़ सकते ह�।

इस सुिवधा को जोड़ने के िलए, हम� इसके पीछे के तक�  के बारे म� सोचने की आव�कता है जो हम� इसे �ो�ाम करने 

म� स�म करेगा। एक ड� ोन के बारे म� कहा जाता है िक अगर वह संतोषजनक ऊ�ा�धर ऊँचाई पर प�ँच जाता है तो 

इसने सफलतापूव�क उड़ान भरना शु� कर िदया है। इसिलए, इस सुिवधा का मह�पूण� पहलू होगा ड� ोन को आम� 

करना और ड� ोन को जमीन से ऊपर एक संतोषजनक ऊंचाई तक प�ंचने देना होगा।



कोड का पहला भाग ड� ोन को आम� करने के िलए हो सकता है। यह िनयं�क पर एक बटन की मदद से िकया जा 

सकता है। ड� ोन के सश� होने के बाद, इसे खुद को उपयु� ऊंचाई तक ऊपर की ओर उठाना पड़ता है। हम जानते 

ह� िक बैरोमीटर स�सर �ारा ऊंचाई के बारे म� जानकारी �ा� की जा सकती है। इसिलए, हम ड� ोन को बैरोमीटर स�सर 

से एक िवशेष मान �ा� होने तक ऊपर की तरफ उड़ने के िलए रख सकते ह�, िजसके बाद ड� ोन िनरंतर मा�ा म� ज़ोर 

देकर अपनी ऊंचाई बनाए रखेगा।

िच� 8.4 �ो चाट�

अपने ड� ोन म� िकसी भी िवशेषता को जोड़ने के पीछे आपको उिचत तक�  के बारे म� सोचना है। एक बार आपके 

पास तक�  होने के बाद, आप इसे भाषा के िसंटै� के अनुसार कोड कर सकते ह� और इसे अपने ड� ोन पर �ैश 

कर सकते ह�।

आर�

�ा ऊंचाई=

150 सेमी? 

सही 

गलत

ड� ोन पर श� लगाएं

और ऊंचाई का मान 

150 सेमी पर सेट 

कर�  

सही 
गलत

�ा ड� ोन 

सश� है? 

रोके
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कोिडंग एक मशीन के साथ संवाद का तरीका है और हमारे मामले म�, मशीन एक ड� ोन है। कं�ूटर से कोई को 

एक िविश� काय� करवाने के िलए, हम िनद�शो ंका एक सेट िलख सकते ह� िजसे इसके �ारा समझा जा सकता 

है। हर कोड म� तक�  की आव�कता होती है। एक कोडर को कं�ूटर �ारा िन�ािदत िकए जाने वाले 

आव�क ��ेक काय� के पीछे के तक�  के बारे म� सोचना पड़ता है। यिद आप काय� के पीछे के तक�  सोचने के 

�ि�कोण और C ++ जैसी कुछ िविश� भाषा म� कोिडंग के बारे म� सीखते ह�, तो यह ड� ोन के मा�म से आपके 

�यं के अनु�योगो ंके िनमा�ण के िलए एक अंतहीन गिलयारा खोलता है। कोिडंग करके आप एक ड� ोन बना 

सकते ह� जो कई �कार के काय� करता है। इसम� असीम िटंक�रंग होगी।

सारांश

अ�ास:

1. िकसी भी �ो�ािमंग भाषा म� िविभ� �कार के िनमा�ण �ा ह�?

2. गितिविध: यिद आप एक बटन दबाए जाने पर ड� ोन को पलटने की सुिवधा को जोड़ना चाहते ह�, तो उस 

कोड के िलए �ा तक�  हो सकता है?

3. गितिविध: िविभ� िवशेषताओ ंके बारे म� सोच� िज�� ड� ोन म� �ो�ाम िकया जा सकता है और कोड के पीछे के 

तक�  को तय कर� ।



अ�ाय 9

अपने म�ी-रोटर ड� ोन 

का िनमा�ण कैसे कर�    



एटीएल ड� ोन मॉ�ूल

गेट, सेट, �ाई!

एक नैनो ड� ोन को बनाने के िलए आव�क घटक 

भारत म� ड� ोन संचालन के बारे म� िनयम को समझना

ड� ोन बनाने के कदम या तरीका  



 9.1 भारत म� ड� ोन �ेिणयां

वजन के आधार पर, ड� ोनो ंको िन�िल�खत �ेिणयो ंम� िवभािजत िकया गया है:

नैनो: 0.25 िकलो�ाम से कम या इसके बराबर

माइ�ो: 0.25 िकलो�ाम से 2 िकलो�ाम तक

छोटा: 2 िकलो�ाम से 25 िकलो�ाम तक

म�म: 25 िकलो�ाम से 150 िकलो�ाम तक

बड़ा: 150 िकलो�ाम से अिधक

िच� 9.1: भारत म� ड� ोन �ेिणयाँ
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9.2 नैनो ड� ोन बनाने के िलए आव�क घटक

अपने �यं के नैनो ड� ोन के िनमा�ण के िलए आव�क घटको ंकी मु� सूची िन�िल�खत ह�। आपके उ�े�, 

आकार और िडजाइन के आधार पर, आप अपने घटको ंकी पहचान कर सकते ह� और आगे बढ़ सकते ह�।

9.2.1 �ेम:

 यह संरचना है जो सभी घटको ंको रखती है, और उड़ान के दौरान सभी घटको ंको जगह म� रहने म� 

मदद करती है। �ेम बा�ा लकड़ी और काब�न फाइबर का उपयोग करके बनाया जा सकता है या 

इसे 3 डी ि�ंट भी िकया जा सकता है।

 सामा� �कार की �ेम साम�ी:

िच� साम�ी  लाभ नुकसान लागत 

 बा�ा लकड़ी वज़न म� ह�ा, कम     कम ताकत      कम

  करने म� आसान

 पीएलए/एबीएस िडज़ाइन 3 डी  3 डी ि�ंटर की म�म

  ि�ंटेड हो सकता है  आव�कता होगी 

 अ�ुमीिनयम मज़बूत और वज़न म�  अपेि�त  अिधक 

  ह�ा मशीिनंग कौशल

 काब�न फाइबर ब�त मज़बूत और संकेत म� ह��ेप सबसे अिधक 

  वज़न म� ह�ा



9.2.2 �णोदन �णाली:

 आपके ड� ोन के िलए मोटर का चयन करने का पहला चरण आपके �ेम के आयामो ंके बारे म� जानना है। 

आपके �ारा उपयोग िकया जा रहा �ेम आपको उस मोटर के आकार के बारे म� एक िवचार देगा जो उस पर 

लगाया जा सकता है। साथ ही, �ेम का आकार आपको उस �ोपेलर के आकार के बारे म� बताएगा िजसका 

उपयोग िकया जा सकता है। अंगूठे के िनयम के �प म�, �ोपेलर की ि��ा ड� ोन के सबसे छोटे िह�े के आधे 

से कम होनी चािहए। यह �ोपेलर के एक-दूसरे पर अित�ापी होने से बचाने के िलए है।

ड� ोन के िलए नमूना एसटीएल फाइल�

िच� 9.2 �ोपेलर के आकार का चयन करने के िलए �ेम के आकार को िदखाते �ए

�ोपेलर के आकार को जानकर, आप ड� ोन के िलए मोटर का चयन करने म� एक कदम आगे बढ़ते ह�।
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अगला कदम है आपके ड� ोन का वजन जानना है। यिद आपका ड� ोन अभी पूरा नही ं�आ है, तो उन सभी घटको ंका 

वजन जोड़�, िज�� आप ड� ोन पर िफट कर� गे। ड� ोन का कुल वजन आपको आव�क ज़ोर की मा�ा को समझने म� 

मदद करेगा। ज़ोर आपके ड� ोन को ऊपर उठाने के िलए आव�क बल है। आमतौर पर, यह ड� ोन के कुल वजन का 2 

गुना है। इसे भार के िलए ज़ोर का अनुपात कहा जाता है।

आप ड� ोन के िलए िजतने मोटर चाहते ह� कुल आव�क ज़ोर को मोटरो ंकी सं�ा के बीच िवभािजत कर� । यह 

आपको ��ेक मोटर से आव�क ज़ोर देगा। अिधकांश कंपिनयां एक �� टेबल �दान करती ह� िजसम� मोटरो ंसे 

संबंिधत िविनद�श होते ह�। �� टेबल आपको अपनी आव�कता के िलए सही मोटर चुनने म� मदद करती है।

उपल� मोटस� के बीच, आप �ोपेलर के आकार के आधार पर एक का चयन कर सकते ह�। �ान रख� िक मोटर की 

द�ता अिधक होनी चािहए, अ�था इसके प�रणाम��प िवद्युत् �य होगा और इससे आपकी उड़ान का समय 

भी कम हो जाएगा।

िच� 9.3 एक ड� ोन पर पड़ रहे ज़ोर (टी) और वजन (एफजी) िदखा रहा है।



9.2.3 �ोपेलर गाड�:

 चंूिक नैनो ड� ोन कम ऊंचाई पर संचािलत होते ह�, इसिलए �ोपेलर गाड� को संल� करना ब�त आव�क 

हो जाता है। वे �ोपेलर और मोटस� को �ित�� होने से बचाते ह�। िकसी भी दुघ�टना के मामले म� मनु�ो ं

को चोट लगने से भी बचाता है।

9.2.4 ड� ोन िनयं�क:

 ड� ोन को िनयंि�त करने के िलए, आपको एक अित�र� िनयं�क की आव�कता है, यह ड� ोन पर 

उपयोग िकए जाने वाले उड़ान िनयं�क के �कार के आधार पर एक आरएफ िनयं�क या मोबाइल ऐप 

हो सकता है।

9.2.5 उड़ान िनयं�क:

 यह ड� ोन का म��� है, मोटस�, स�सर और बैटरी उड़ान िनयं�क से जुड़े �ए ह�। �ोण एिवएशन �ारा 

�ाइमस वी3आर,िबट�ैज �ारा �ेजी�ाई जैसे िकसी भी ओपन सोस� �ाइट कंट� ोलर का उपयोग 

िकया जा सकता है। ये �लाइट कंट� ोलर पहले से �ो�ाम होकर आते ह�, लेिकन िस�स, बीटा�लाइट या 

�ीन �लाइट जैसे िकसी भी ओपन सोस� एसडीके का इ�ेमाल करके उनके फ़म�वेयर को िटंकर िकया 

जा सकता है। �ो�ािमंग अ�ो�रदम मॉ�ूल 8 म� समझाया गया है। इसके अलावा िनयं�क के आधार 

पर आपको ��थर उड़ान के िलए अित�र� स�सर म� जोड़ने की आव�कता हो सकती है।

 

िच� 9.4. �ोपेलर का ऊपरी �� 

वामावत� 

सामा� �ोपेलर का इ�ेमाल कर�

घड़ी की िदशा के अनुसार 

पुशर �ोपेलर का इ�ेमाल कर�  
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िच� 9.5: उड़ान िनयं�क

9.2.6  बैटरी:

 बैटरी का चयन िविभ� मापदंडो ंपर िनभ�र करता है जैसे:

  क. बैटरी का ��मान (�ाम)

 बैटरी का ��मान या वजन यथासंभव कम होना चािहए �ोिंक इसका वजन ड� ोन के सम� वजन म� 

वृ�� करेगा। यिद वजन ब�त अिधक बढ़ जाता है, तो मोटरो ंके िलए आव�क ज़ोर भी बढ़ जाएगा जो 

मोटर और �ोपेलर के संयोजन को बबा�द कर सकता है। अगर बैटरी वजन म� ह�ी है, तो ड� ोन आसानी 

से उड़ान भरने म� स�म होगा।

   ख. बैटरी की �मता (एमएएच)

 बैटरी की �मता को िमलीए�-घंटे म� मापा जाता है। यह मापदंड आपको यह जानकारी देता है िक 

आपकी बैटरी िकतने समय तक चलेगी। इसके िलए, आपको उस अिधकतम िवद्युत् को जानना होगा 

जो आपकी बैटरी से खीचंा जा सकता है। उदाहरण के िलए, नैनो ड� ोन िडजाइन करते समय यिद आपकी 

बैटरी की �मता 600 एमएएच है और यिद ड� ोन �ारा खीचंा गया अिधकतम �वाह 4 ए है, तो उड़ान का 

समय हो सकता है

   गणना �ारा: 0.6 / 4 x 60 = 9 िमनट

  ग. एक बैटरी का मान



एक मानक िलपो बैटरी की रेिटंग 3.7 वो� है। जब अिधक वो�ेज की आव�कता होती है, तो बैटरी 

�ंृखला म� जुड़ी होती ह� �ोिंक �ंृखला कने�न के प�रणाम��प कुल वो�ेज म� सभी िविश� वो�ेज 

का योग होता है। बैटरी का एस मान �ंृखला म� जुड़ी कोिशकाओ ंकी सं�ा के बारे म� सूिचत करता है 

और इस �कार यह आपको बैटरी की वो�ेज रेिटंग के बारे म� बताता है। 3 एस बैटरी म� 11.1 वो� और 

4 एस बैटरी म� 14.8 

वो� रेिटंग होगी। नैनो ड� ोन आमतौर पर िलपो 1 एस / 2 एस बैटरी का उपयोग करते ह�

 घ. बैटरी की रेिटंग

बैटरी की सी रेिटंग इस बात का माप है िक बैटरी से करंट को िकतनी ज�ी िड�चाज� िकया जा सकता 

है। दूसरे श�ो ंम�, यह आपको अिधक से अिधक मा�ा म� करंट देता है जो बैटरी को नुकसान प�ँचाए 

िबना खीचंा जा सकता है। तो, 600 एमएएच की बैटरी के हमारे उदाहरण के िलए, यिद रेिटंग 25 सी है, 

तो खीचंी जाने वाली अिधकतम िबजली को मू�ो ंको गुणा करके �ा� िकया जा सकता है:

0.6 x 25 = 15 ए

यह रेिटंग मह�पूण� है �ोिंक यिद उड़ान िनयं�क को बैटरी से अिधक िबजली की आव�कता होती 

है, तो यह बैटरी को नुकसान प�ंचा सकता है।

नोट: िलपो बैटरी को उिचत देखभाल के साथ संभाला जाना चािहए �ोिंक �ित�� होने पर, वे आग 

पकड़ सकती ह�।

अंत म�, आपकी बैटरी वजन म� ह�ी होनी चािहए, यह एक अ�ी उड़ान का समय �दान करती है और 

इनम� ड� ोन की सामा� आव�कता से अिधक िड�चाज� करंट होता है।

िच� 9.6: बैटरी

िच� 9.6: बैटरी
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9.3  ओपन-सोस� नैनो ड� ोन के उदाहरण:

िन�िल�खत कुछ ओपन-सोस� नैनो ड� ोन के उदाहरण ह� िजनका आप िनमा�ण कर सकते ह�:

िच� 9.7: एक ड� ोन के घटक

आडु�इनो आधा�रत नैनो ड� ोन िलंक %

िबट�े �ारा �ेजी�ाई

 

  

�ोण एिवएशन �ारा �ूटो

�ू 

�ेम 

�ाइट िनयं�क

डीसी मोटर

�ोपेलर 

 

 

बैटरी 



9.4 अपने ड� ोन का िनमा�ण करने के िलए कदम

कदम 1 

अपने ड� ोन को बनाने के िलए आव�क सभी 

घटको ंजैसे �ेम, �ाइट िनयं�क, मोटर, �ू गन, 

�ोपेलर, �ोपेलर गाड�, �ू, िनयं�क, आिद इ��ा 

कर ल� 

कदम 2 

एक काय� योजना बना ल� और सुिनि�त कर�  की 

सभी घटको को ठीक तरह से जांच िलया गया है. 

��ेक घटक पर कम करना शु� कर� . 

कदम 3 

�ेम को एक� कर�  

कदम 4 

�ेम पर मोटर जोड़�

कदम 5 

�ाइट िनयं�क को �ो�ाम कर�

कदम 6 

�ेम पर �ाइट िनयं�क को जोड़� 

कदम 7 

�ोपेलर और �ोपेलर गाड� को मोटर से जोड़� 

कदम 8 

�ाइट िनयं�क से मोटर को जोड़� 

कदम 9

ड� ोन की जांच कर�  और उसे �व��थत कर�

 

कदम 10 

उड़ान की जांच कर�    
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9.5 अपना ड� ोन बनाएँ

यहां आपके ड� ोन की आव�कताओ ंकी पहचान करने के िलए एक सरल गितिविध है। अपने सीखो ंऔर कुछ 

ऑनलाइन शोध से िन�िल�खत सवालो ंके जवाब द�।

1  ड� ोन का ल� आकार

2  रोटर / �ेम सेटअप की सं�ा

3  �ेम साम�ी

4  ल�िडंग िगयर

5  �ोपेलर

6  �ोपेलर गाड�

7  खोल - हां / नही ं

8  खोल की साम�ी

9  �ाइट िनयं�क

10 कोिडंग भाषा

11 स�सर

12 मोटर �े� 

13  बैटरी

तकनीकी आव�कता
�म 

सं�ा 
पहचानी गई िवशेषता 



सदंभ� िनद�श
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छिव संदभ� 



अ�ीकरण: इस मॉ�ूल की साम�ी को केवल शैि�क उ�े�ो ंके िलए िविभ� �ोतो ंसे िनकाला गया है। 

आइआइएम, नीित आयोग और / या इस मॉ�ूल के सहयोगी िकसी भी कॉपीराइट का उ�ंघन करने का 

इरादा नही ंरखते ह�।
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उ�र:

अ�ाय 2

1. पूण� �प:

क. िबना आदमी के हवाई वाहन

ख. नागर िवमानन महािनदेशालय

ग. मानव रिहत िवमान �णाली

घ. �रमोटली पाइलेटेड एयर िस�म (दूर से संचािलत हवाई �णाली)

ङ नो परिमशन नो टेक ऑफ (िबना अनुमित उड़ान की इजाज़त नही)ं 

च. िविश� पहचान सं�ा

छ. िवज़ुअल लाइन ऑफ़ साइट 

ज. सीधे उड़ान भरना या ल�ड करना 

झ. शॉट� टेक ऑफ / ल�िडंग

2. ��थर पंख संरचना

3. k - v; ख - iv; ग - i; घ - ii; ङ - iii

4. गितिविध

अ�ाय 3

1. �र� �थान भर� :

क. 4

ख. खीचंना

ग. उठाना 

2. क. - iii; ख. - i; ग - ii

अ�ाय 4

1. ��थर �णाली:

पतंग, प�ी, पैराशूट, या�ी िवमान अ��थर �णाली:

िमसाइल

तट�थ �प से ��थर �णाली:

गु�ारे, सपाट सतह पर ग�द, फाइटर या लड़ाकू जेट, हाउसफुल, ड� ोन

2. अ��थर �णाली

3. एच - उ� गित, एल - कम गित

क. बैक मोटस� - एच, �ंट मोटस� - एच

ख. वामावत� या एंटीलॉकवाइज मोटस� - एच, �ॉकवाइज मोटस� - एल

ग. बाईं मोटस� - एच, दाईं मोटस� - एल

घ. �ंट मोटस� - एच, बैक मोटस� - एल

ङ  सभी मोटस� - एल

च. दाईं मोटस� - एच, बाईं मोटस� - एल

छ. �ॉकवाइज मोटस� - एच, एंटीलॉकवाइज मोटस� - एल

झ. सभी मोटस� - एच

4. अ��थर �णाली



 इस सवाल के बारे म� पहला िवचार यह है िक मनु� एक ��थर �णाली है �ोिंक अगर कोई आप खड़े ह� और कोई 

आपको एक नई ��थित म� धकेल देता है, तो आप आसानी से अपनी मूल ��थित म� वापस आ जाएंगे। हालांिक, 

��थर या अ��थर या तट�थ �प से ��थर होने का सार उस �णाली की �ाकृितक �वृि� म� है िक वह अपनी मूल 

��थित म� लौट�गे या आगे की ओर भटक जाएंगे या नई ��थित म� बने रह�गे। मनु�ो ंके मामले म�, एक प�र�� पर 

िवचार कर�  जहां आप अपने पैरो ंपर खड़े ह�, आपके पैर और हाथ बंधे �ए ह�, और िफर कोई आपको ध�ा देता 

है। केवल एक चीज यह होगी िक आप नीचे िगर� गे, ठीक उसी तरह जब आप िकसी पेन या प�िसल को उसके िसरे 

पर संतुिलत करने की कोिशश करते ह�। यह सािबत करता है िक मनु� वा�व म�, अ��थर �णाली है। हम कान 

के अंदर तरल पदाथ� के �प म� मौजूद गायरो स�सर �ारा ��थर होते ह�।

 अ�ाय 5

1.  ए�ेलेरोमीटर, गायरो स�सर, मै�ेटोमीटर, बैरोमीटर।

2.  बैरोमीटर

3.  िलडार का

4.  आव�क बुिनयादी स�सर के अलावा, हम दूरी संवेदक, रासायिनक संवेदक, थम�ल स�सर और अ� का उपयोग 

कर सकते ह�।

5.  गितिविध

 अ�ाय 6

1.  ज़ोर

2.  मोटर और �ोपेलर

3.  एरोफोइल

4.  जैसे �ोपेलर ितरछे िवपरीत ��थत ह�।

5.  सभी घटको ंका कुल वजन = 520 �ाम 

 ज़ोर और भार अनुपात = 2 

 चार मोटरो ंके िलए आव�क जोर = 520 * 2 = 1040 �ाम एक मोटर के िलए आव�क ज़ोर  = 1040/4 = 

260 �ाम

 अ�ाय 7

1.  िलिथयम पॉिलमर

2.  उ�

3.  �ंृखला: पहली बैटरी के धना�क को दूसरे के ऋणा�क से जोड़कर। इस कने�न से वो�ेज बढ़ेगा और 

िबजली समान रहेगा।

 समानांतर: धना�क को धना�क से और ऋणा�क को ऋणा�क से जोड़कर। इस तरह का जोड़ िबजली म� 

वृ�� करेगा और वो�ेज समान रहेगा।

 अ�ाय 8

1.  अनु�िमक कथन, िनयमब� कथन, दोहराव कथन।



एटीएल ड� ोन मॉ�ूल

गेट, सेट, �ाई!






	Page 1
	Page 2
	Page 3
	Page 4
	Page 5
	Page 6
	Page 7
	Page 8
	Page 9
	Page 10
	Page 11
	Page 12
	Page 13
	Page 14
	Page 15
	Page 16
	Page 17
	Page 18
	Page 19
	Page 20
	Page 21
	Page 22
	Page 23
	Page 24
	Page 25
	Page 26
	Page 27
	Page 28
	Page 29
	Page 30
	Page 31
	Page 32
	Page 33
	Page 34
	Page 35
	Page 36
	Page 37
	Page 38
	Page 39
	Page 40
	Page 41
	Page 42
	Page 43
	Page 44
	Page 45
	Page 46
	Page 47
	Page 48
	Page 49
	Page 50
	Page 51
	Page 52
	Page 53
	Page 54
	Page 55
	Page 56
	Page 57
	Page 58
	Page 59
	Page 60
	Page 61
	Page 62
	Page 63
	Page 64
	Page 65
	Page 66
	Page 67
	Page 68
	Page 69
	Page 70
	Page 71
	Page 72
	Page 73
	Page 74
	Page 75
	Page 76
	Page 77
	Page 78
	Page 79
	Page 80
	Page 81
	Page 82
	Page 83
	Page 84
	Page 85
	Page 86
	Page 87
	Page 88
	Page 89
	Page 90
	Page 91
	Page 92
	Page 93
	Page 94
	Page 95
	Page 96
	Page 97
	Page 98
	Page 99
	Page 100
	Page 101
	Page 102
	Page 103
	Page 104
	Page 105
	Page 106
	Page 107
	Page 108
	Page 109
	Page 110

