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ifjp;

izsj.k eksVj Mªkbo ds fy, mUur mPp izn'kZu xfr fu;a=k.k
rduhds vuqla/kku vkSj fodkl ds cgqr gh vkd"kZd vkSj
pqukSrhiw.kZ fo"k; gSa] vkSj gky gh esa] mUgsa lkfgR; esa O;kid
/;ku feykA gkykafd rduhdsa nks n'kd ls vf/kd le; igys

'kq: gqbZ Fkha] ;g gky ds o"kks± esa rsth ls mUufr ds lkFk dk;Zjr
gSaA mPp izn'kZu fu;a=k.k vc LVhy feyksa] isij feyksa] loksZ]
e'khu VwYl] jkscksfVDl] fy¶V vkSj bysfDVªd okguksa tSls vuqiz;ksxksa
ds fy, vkS|ksfxd Mªkbo esa c<+rh LohÑfr ik jgk gSA osDVj ;k
QhYM&vksfj,aVsM fu;a=k.k dk vkfo"dkj] vkSj ,lh eksVj dks

izsj.k eksVj dh mUUkr xfr fu;a=k.k fof/k;k¡ % ,d fo'ys"k.k

t; dqekj egjpankuh¹] uhjt dqekj xxZ¹] fodkl dqyJs"B¹ ,oa mes'k vxzoky¹
¹egkjk.kk izrki Ñf"k ,oa izkS|ksfxdh fo'ofo|ky;] mn;iqj] jktLFkku 313 001

¹¹vfHk;kfU=kdh egkfo|ky;] ÖkkykokM] jktLFkku 326 001

lkjka'k % izsj.k eksVj O;kid :i ls vkS|ksfxd vkSj ?kjsyw vuqiz;ksxksa dh ,d foLr̀r J̀a[kyk esa mi;ksx dh tkrh gSaA izsj.k eksVj vU; eksVjksa dh rqyuk esa de j[k&j[kko
vko';drkvksa] etcwrh vkSj de ykxr ds dkj.k ,d vke fodYi gSA ikoj bysDVªkWfuDl vkSj xfr fu;a=k.k izkS|ksfxdh esa izxfr ds lkFk] fo'ks"k vkS|ksfxd vuqiz;ksxksa
ds fy, izsj.k eksVj dh xfr dks bfPNr <ax ls fu;af=kr djuk vc laHko gSA ;g isij 3&Qst baMD'ku eksVj LihM daVªksy dh mUur rduhdksa tSls fd izR;{k@vizR;{k
osDVj fu;a=k.k] Mk;jsDV VkWdZ vkSj ¶yDl fu;a=k.k] vuqdwy vkSj b"Vre fu;a=k.k vkSj cqf)eku fu;a=k.k dh O;kid lkfgR; leh{kk iznku djrk gSA bl fo'ys"k.k
ls mEehn gS fd Hkfo"; esa izsj.k eksVj Mªkbo ds fy, mUur fLofpax rduhdksa vkSj fu;a=kdksa ds vuqla/kku vkSj fodkl esa rsth vk,xhA ys[kdksa dks Hkjkslk gS fd

;g losZ{k.k ys[k 3&Qst izsj.k eksVlZ ds xfr fu;a=k.k ds {ks=k esa egRoiw.kZ lanHkks± dk irk yxkus esa 'kks/kdrkZvksa ds fy, csgn mi;ksxh gksxkA
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Abstract
Induction motors are widely used in a wide range of industrial and domestic applications. Induction motors are a common option compared to
other motors because of their low maintenance requirements, robustness, and low cost. With advancements in power electronics and speed
control technology, it is now possible to precisely control the speed of an induction motor for particular industrial applications. This paper provides
a comprehensive literature review of advanced 3-phase induction motor speed control techniques such as direct/indirect vector control, direct
torque and flux control, adaptive and optimal control, and intelligent control. Hopefully, all of the main takeaways from this analysis will spur
further research and development of advanced switching techniques and controllers for future induction motor drives. The authors are confident
that this survey article would be extremely useful to researchers in locating important references in speed control
3-phase induction motors.
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vyx mÙksftr Mhlh eksVj dh rjg fu;af=kr fd;k tk ldrk
gS] tks izsj.k eksVj Mªkbo ds mPp izn'kZu fu;a=k.k esa iqutkZxj.k
ykrh gSA 1970 esa ekbØksizkslsljksa ds vkxeu us osDVj fu;a=k.k
dks 1980 ds n'kd ls rsth ls Lohdk;Z cuk fn;kA okLro esa]
osDVj fu;a=k.k ds lkFk] baMD'ku eksVj Mªkbo Mhlh Mªkbo dks
mPp {kf.kd orZeku {kerk] c<+h gqbZ xfr lhek vkSj de jksVj
tM+rk ds dkj.k csgrj cukrk gSA mPp izn'kZu vuqdwyh vkSj
b"Vre fu;a=k.k rduhdksa dks ljy Mhlh e'khu tSls {kf.kd
ekWMy ds dkj.k osDVj&fu;af=kr Mªkbo ij vklkuh ls ykxw fd;k
tk ldrk gSA vk/kqfud fMftVy flXuy izkslslj] ,,lvkbZlh
fpIl] 'kfDr'kkyh O;fDrxr daI;wVj] mi;ksxdrkZ ds vuqdwy
fleqys'ku vkSj lh,Mh midj.k] Ñf=ke cqf)eÙkk ¼,vkbZ½ rduhd
vkSj fu;a=k.k vkSj vkdyu dh izxfr ds vkxeu yxkrkj mPp
izn'kZu ,lh Mªkbo ds lhekar dk foLrkj dj jgs gSaA

osDVj ;k QhYM&vksfj,aVsM daVªksy (Vector or Field Oriented
Control)

osDVj fu;a=k.k vk/kqfud mPp izn'kZu Mªkbo dh uhao gSA bls
vi;qXeu] vkWFkksZxksuy ;k VªkalosDVj daVªksy ds :i esa Hkh tkuk
tkrk gSA osDVj fu;a=k.k rduhdksa dks ;wfuV osDVj mRiknu dh
fof/k ds vk/kkj ij vizR;{k ;k izR;'k fof/k ds :i esa oxhZÑr
fd;k tk ldrk gSA vizR;{k vkSj izR;'k osDVj fu;a=k.k i)fr
dk CykWd vkjs[k Øe'k% fp=k 1 ,oa fp=k 2 esa fn[kk;k x;k gSA

vizR;{k osDVj fu;a=k.k esa] LVsVj djaV ds flaØksul jksVsfVax
osDVj ?kVdksa iqs vkSj ids dks Øe'k% VkWdZ vkSj jksVj ¶yDl dks
fu;af=kr djus ds fy, Lora=k :i ls fu;af=kr fd;k tkrk gSA
;wfuV osDVj flXuy] tks xfr ladsr vkSj fLyi ladsr ls mRiUu
fd;s tkrs gSa] rqY;dkfyd :i ls ?kw.kZu LVsVj oksYVst dks fLFkj
Ýse flXuy esa cny nsrk gSA ¶yDl dks [kqys ywi }kjk fu;af=kr
fd;k tk ldrk gSA Mªkbo dks 'kwU; xfr ls fujarj 'kfDr&detksj
¶yDl {ks=k rd vklkuh ls lapkfyr fd;k tk ldrk gSA ;g
m|ksx esa lcls yksdfiz; osDVj fu;a=k.k fof/k gSA gkykk¡fd]
e'khu iSjkehVj ifjorZu fLyi xsu dks izHkkfor djrh gS] vkSj
blh rjg] Mªkbo ds fLFkj vkSj xfr'khy izn'kZu nksuksa izHkkfor
gksrs gSaA iSjkehVj ifjorZu vuqlkj fu;a=k.k ds fy, vkWu&ykbu
V~̧ kwfuax vf/kd dfBu gS1]2A

izR;{k osDVj fu;a=k.k esa] fu;a=k.k ds lHkh ewy rRo vfuok;Z
:i ls ;wfuV osDVj flXuy mRiknu dh izfØ;k dks NksM+dj
vizR;{k osDVj fu;a=k.k ds leku gksrs gSa] tks ¶yDl osDVj ls
izkIr gksrk gS ftldk vuqeku ;k rks osYVst ekWMy] fo|qr /kkjk
ekWMy] ;k Dykst ywi izs{kd }kjk yxk;k tk ldrk gSA oksYVst
vkSj fo|qr /kkjk ladsrksa ls xfr ladsr dk vuqeku yxkuk Hkh
laHko gSA osYVst ekWMy ds lkFk ¶yDl osDVj dk vuqeku 'kwU;
xfr ds ikl dke ugha djrk gS] ysfdu fo|qr /kkjk ekWMy ds
lkFk bls vklkuh ls 'kwU; rd c<+k;k tk ldrk gS3]4A

fp=k 1 & vizR;{k osDVj fu;a=k.k i)fr dk CykWd vkjs[k
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izR;{k VkWd vkSj ¶yDl daVªksy (Direct Torque and Flux
Control)

izR;{k VkWdx vkSj ¶yDl daVªksy fof/k ewy :i ls ,d
izn'kZu&of/kZr Ldsyj ¼vfn'k½ fu;a=k.k fof/k gS vkSj bls izR;{k
:i ls Vksd+ fu;a=k.k ¼DTC) ds :i esa tkuk tkrk gSA e'khu
dk fodflr VkWdZ flaØksul jksVsfVax LVsVj ¶yDl] jksVj ¶yDl
vkSj muds chp ds dks.k ij fuHkZj djrk gSA ewy :i ls]
MhVhlh esa ckgjh ywi esa Vksd+ vkSj LVsVj ¶yDl fu;a=k.k gSA
LihM ywi dks LihM ,udksMj ;k vuqekfur xfr ds lkFk VkWdZ
ywi ij tksM+k tk ldrk gSA e'khu oksYVst vkSj /kkjkvksa dks
Vksd+ vkSj ¶yDl osDVj dk vuqeku yxkus ds fy, ekik tkrk
gS tks LVsVj ¶yDl LFkku ds ckjs esa tkudkjh nsrk gSA fu;a=k.k
ywi =kqfV;ksa ,oa lacaf/kr fgLVSfjlhl&cSaM rqyukdkjd ds ek/;e
ls fMftVy flXuy mRiUu djrs gSaA ,d rhu&vk;keh yqd&vi
rkfydk rc ¶yDl vkSj VkWdZ ekaxksa dks iwjk djus ds fy, lcls
mi;qDr oksYVst osDVj dk p;u djrh gSA pwafd e'khu VfeZuy
ls QhMcSd flXuy dk vuqeku yxk;k tk jgk gS] de xfr
lhek vkSj iSjkehVj ifjorZu leL;k izR;{k osDVj fu;a=k.k ds
leku gSA Mªkbo esa rst {kf.kd izfrfØ;k gksrh gS] vkSj can ywi
djaV daVªksy] ikjaifjd ihMCyw,e ,Yxksfjn~e vkSj osDVj ifjorZu
ds vHkko ds dkj.k dk;kZUo;u dh ljyrk gksrh gSA gkykafd]
lhek pØ fu;a=k.k dh varfuZfgr lhek,a] tSls Liafnr VkWdZ]

Lianuk izokg vkSj vfrfjDr gkWeksZfud uqdlku ekStwn gSaA gky
gh esa lkfgR; esa DTC fu;a=k.k dks csgrj cukus ds fy, cM+h
la[;k esa i=k&if=kdk,a fn[kkbZ ns jgh gSa5]6A

vuqdwy vkSj b"Vre fu;a=k.k (Adaptive and Optimal
Control)

jSf[kd fu;a=k.k ekWMy vkSj le;&vifjorZuh; ekinaMksa ds
vk/kkj ij ,d izfrf"Br fu;a=k.k fMtkbu 'kk;n gh mPp
izn'kZu fu;a=k.k ds fy, Lohdkj fd;k tk ldrk gSA ,d
osDVj&fu;af=kr Mªkbo flLVe rsth ls izfrfØ;k ns ldrk gS]
ysfdu blds iksy vkSj 'kwU; la;a=k iSjkehVj ifjorZu ds dkj.k
fHkUu gks ldrs gSaA ,d e'khu ds fo|qr iSjkehVj lar`fIr vkSj
rkieku ds izHkko ls fHkUu gks ldrs gSa] vkSj ;kaf=kd ekinaMksa
dks ;qXeu Hkkj }kjk fu/kkZfjr fd;k tkrk gSA ,d mPp ykHk
udkjkRed izfriqf"V ywi ,d la;a=k ¼fLFkjrk ck/kkvksa dh lhek
ds Hkhrj½ dks js[kh;Ñr dj ldrk gS vkSj iSjkehVj ifjorZu
vkSj ckgjh xM+cM+h dks de dj ldrk gSA vuqdwy fu;a=k.k esa
fu;a=kd ekinaM ¼vkSj dHkh&dHkh lajpuk½ okafNr fLFkjrk vkSj
etcwrh nsus ds fy, ,oa la;a=k ekinaMksa dh fofo/krk dks
yxkrkj vuqdwfyr djus ds fy, cnyrs gSaA ,d fu;a=k.k
iz.kkyh dks b"Vre ds :i esa ifjHkkf"kr fd;k tk ldrk gS tgka
fu"iknu iSjkehVj] tSls fu"iknu] n{krk] ;k ÅtkZ dh [kir]
vkfn ds le; dks vuqdwfyr fd;k tkrk gSA ,d lkekU; vFkZ

fp=k 2 & izR;'k osDVj fu;a=k.k i)fr dk CykWd vkjs[k
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esa] ^^b"VreÞ 'kCn dk vFkZ gS fd lHkh laHko rjhdksa esa ls lcls
vPNs dke djuk7A

vuqdwy fu;a=k.k dks Li"V ;k fufgr ds :i esa oxhZÑr
fd;k tk ldrk gSA Li"V ;k izR;{k vuqdwyh fu;a=k.k dk ,d
ljy mnkgj.k ,d fuf"Ø;rk ¼J) xfr fu;a=k.k iz.kkyh dk
ykHk le;c)u fu;a=k.k gS] c'krZs iSjkehVj dks ,fiz;ksjh dgk
tkrk gS] ;k okLrfod le; ds vk/kkj ij igpkuk tk ldrk
gSA ,d vf/kd tfVy Lo&V~̧ kwfuax fu;a=k.k ¼,lVhlh½ esa] flLVe
iksy] thjks vkSj ykHk iSjkehVj ifjorZuksa ds ckotwn vf}rh; gks
ldrs gSaA bl rjg ds ,d fu;a=k.k iz.kkyh esa] ,d la;a=k
iSjkehVj vuqeku ,Yxksfjn~e i;Zos{kd fof/k }kjk la;a=k ekWMy
dks vkWu&ykbu gy djrk gSA ,d V~̧ kwfuax ,Yxksfjn~e rc la;a=k
ekinaMksa8 ds vuqeku ds vk/kkj ij fu;a=k.k ekinaMksa dks lek;ksftr
djrk gSA gky ds lkfgR; esa] ,p&bfUQfuVh fu;a=k.k izLrkfor
fd;k x;k gS vkSj iksy vkoaVu ,lVhlh dh rqyuk esa vf/kd
izHkkoh ik;k x;k gSA

varfuZfgr ;k vizR;{k vuqdwyh fu;a=k.k fof/k;ksa ds mnkgj.k
ekWMy lanfHkZr vuqdwyh fu;a=k.k ¼MRAC) vkSj LykbfMax eksM
fu;a=k.k ¼SMC) gSaA bl rjg ds fu;a=k.k ls Mªkbo dk etcwr
izn'kZu gksrk gS] vFkkZr~] izfrfØ;k fdlh Hkh iSjkehVj fHkUurk
¼tSls J)] ;k yksM xM+cM+h izHkko ls izHkkfor ugha gksrh gSA
MARC esa] IykaV izfrfØ;k dks ,d lafnr~ ekWMy dh izfrfØ;k
dks jSd djus ds fy, etcwj fd;k tkrk gS] Hkys gh IykaV
iSjkehVj fHkUurk ;k yksM xM+cM+h ds ckotwnA tkfgj gS] b"Vre
izfrfØ;k xfr dh ykxr ij fu;a=k.k iz.kkyh dh okafNr etcwrh
izkIr dh tkrh gS9]10A

LykbfMax eksM daVªksy ¼SMC) dks pj lajpuk fu;a=k.k iz.kkyh
ds :i esa Hkh tkuk tkrk gSA MRAC dh rjg] ;g IykaV
iSjkehVj ifjorZu vkSj yksM v'kkafr izHkko ds f[kykQ etcwr
izn'kZu nsrk gS] ysfdu bls ykxw djuk dqN vklku gSA fu;a=k.k dks
osDVj&fu;af=kr baMD'ku eksVj Mªkbo ij vklkuh ls ykxw fd;k tk
ldrk gSA ,d LykbfMax eksM fu;a=k.k esa] ^^lanHkZ ekWMyÞ dks
iwoZfu/kkZfjr pj.k foeku iz{ksioØ ds :i esa laxzfgr fd;k tkrk
gS] vkSj ,d fLofpax fu;a=k.k ,Yxksfjn~e }kjk Mªkbo flLVe
izfrfØ;k dks iz{ksi iFk ds lkFk ;k ^^LykbMÞ dk ikyu djus ds
fy, etcwj fd;k tkrk gSA fu;a=k.k dh lajpuk ;k VksiksykWth
ldkjkRed vkSj udkjkRed izfrfØ;k fu;a=k.k eksM ds chp
tkucwÖkdj fHkUu gksrh gS rkfd flLVe dh vkSlr izfrfØ;k fLFkj
gks] gkykafd O;fDrxr lajpuk esa ;g vfLFkj gks ldrk gS11A

Ñf=ke cqf)eÙkk fu;a=k.k ¼Artificial Intelligence Control½

cqf)eku fu;a=k.k Ñf=ke cqf)eÙkk ij vk/kkfjr gS] ftls
ekuo lksp izfØ;k ds daI;wVj vuqdj.k ds :i esa ifjHkkf"kr
fd;k tk ldrk gSA Ñf=ke cqf)eÙkk rduhdksa dks vkerkSj ij
fo'ks"kK iz.kkyh ¼bZ,l½] Qth ykWftd ¼,Q,y½] Ñf=ke raf=kdk
usVodZ ¼,,u,u½ vkSj vkuqoaf'kd ,Yxksfjn~e ¼th,½ ds :i esa
oxhZÑr fd;k tkrk gSA cwfy;u chtxf.kr ij vk/kkfjr fo'ks"kK
iz.kkyh] dBksj ;k lVhd lax.kuk dk mi;ksx djrh gS] tcfd
Qth ykWftd] U;wjy usVodZ vkSj vkuqoaf'kd ,Yxksfjn~e uje ;k
vuqekfur x.kuk ij vk/kkfjr gksrs gSaA Ñf=ke cqf)eÙkk ij vk/
kkfjr fu;a=k.k ds lkFk] ,d iz.kkyh dks ^^cqf)ekuÞ] ^^Lok;ÙkÞ]
^^vuqdwyhÞ] ^^Lo&vk;kstuÞ ;k ^^lh[kus dk fu;a=k.kÞ dgk tkrk
gSA ikjaifjd fu;a=k.k fMtkbu la;a=k ds xf.krh; ekWMy ij vk/
kkfjr gSA vDlj IykaV ekWMy vKkr] ;k chekj ifjHkkf"kr gksrk
gS] ;k iSjkehVj fHkUurk leL;k ds lkFk flLVe v'kqHk] tfVy
vkSj cgqfØ;k'khy gks ldrk gSA ,d cqf)eku fu;a=k.k iz.kkyh
ekWMy dh igpku dj ldrh gS] ;fn vko';d gks] vkSj iSjkehVj
fHkUurk dh foLr̀r J̀a[kyk ds lkFk Hkh vuqekfur izn'kZu ns
ldrh gSA cs'kd] ;fn dksbZ ekWMy miyC/k gS] rks bldk mi;ksx
fleqys'ku v/;;u ds fy, fd;k tk ldrk gS tgka fu;a=k.k dks
iqujkòfÙk }kjk vuqdwfyr fd;k tk ldrk gS12A

Qth ykWftd mu leL;kvksa ls lacaf/kr gS ftuesa vLi"Vrk ;k
vfuf'prrk gS] vkSj leL;k dks gy djus ds fy, 0 vkSj 1 ds
chp ds ewY;ksa ds lkFk lnL; tgkt dk;ksa dk mi;ksx djrk gSA
Qth fu;a=k.k ukWuykbufjVh] iSjkehVj fHkUurk vkSj yksM v'kkafr
izHkko ds lkFk Mªkbo ds etcwr vuqdwyh izfrfØ;k ns ldrk gSA
Qth daVªksyj esa rc nks buiqV flXuy gksaxs] ;kuh] ywi ,jj vkSj
cnyko dh =kqfV njA fu;a=k.k vkmViqV orZeku flXuy dk osru
òf) gS] tks orZeku dekaM mRiUu djus ds fy, ,dhÑr gSA ewy
:i ls] ;g ,d ukWuykbfu;j&ihvkbZ fu;a=k.k gS tgka ykHk ?kVd
izÑfr esa vuqdwy gksrs gSaA ,d fu;e eSfVªDl ywi =kqfV] ifjorZu
dh =kqqfV nj vkSj orZeku flXuy pj dh òf) ls lacaf/kr gSA
buiqV ladsrksa dks fQftQkbM fd;k tkrk gS] lacaf/kr fu;a=k.k
fu;eksa dk ewY;kadu lnL;rk dk;ks± vkSj fu;e rkfydk ls fd;k
tkrk gS] tks fu;a=k.k flXuy dks izkIr djus ds fy, cuk, x,
vkSj var esa ifjHkkf"kr gksrs gSa13A

fo'ks"kK iz.kkyh vkSj Qth ykWftd dh rqyuk esa Ñf=ke
raf=kdk usVodZ ;k raf=kdk usVodZ Ñf=ke cqf)eÙkk dk lcls
lkekU; :i gSA ewy :i ls] ;g vkmViqV ij vkerkSj ij
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ukbyhfu;j VªkaLQj QaD'ku ds lkFk Ñf=ke U;wjkWUl dk ijLij
laca/k gSA ,d raf=kdk usVodZ vkxs ;k QhM QhM fd;k tk
ldrk gS ¼;k vkorZd½ izdkjA ,d QhM QkWjoMZ eYVh&ys;j
usVodZ esa buiqV ys;j] vkmViqV ys;j vkSj ,d ;k ,d ls
vf/kd fNih gqbZ U;wjkWUl dh ijrsa gksrh gSaA usVodZ dks dbZ
buiqV&vkmViqV feyku iSVuZ mRiUu djus ds fy, izf'kf{kr
fd;k tkrk gSA izf'k{k.k vkWQ&ykbu] vkWu&ykbu ;k nksuksa dk
la;kstu gks ldrk gSA ikoj bysDVªkWfuDl vkSj Mªkbo esa
fofHkUu fu;a=k.k vkSj flXuy izkslsflax vuqiz;ksxksa esa raf=kdk
usVodZ dk mi;ksx fd;k x;k gSA bu vuqiz;ksxksa esa ls dqN gSa%
,d ;k cgq&vk;keh ukWuys;j QaD'ku ih<+h] ihMCyw,e fu;a=k.k]
rjaxksa dk 'kwU; pj.k f'k¶V gkWeksZfud fQYVfjax] rjax ,Q,QVh
gLrk{kj fo'ys"k.k] vkWu&ykbu Mk;XuksfLVDl] e'khu dk izR;{k
;k myVk ukWuykbu ekWMy vuqdj.k] ekWMy lanfHkZr vuqdwyh
fu;a=k.k  ¼,evkj,lh½] Mªkbo vkfn ds O;qRØe xfrdh fu;a=k.k]
raf=kdk fu;a=k.k ds fy,] ikS/ks ds ,izhvksjh xf.krh; ekWMy
vko';d ugha gks ldrs gSaA okLro esa] IykaV MsVk mPp izn'kZu
fu;a=k.k ds fy, izR;{k ;k O;qRØe ekWMy dk vuqdj.k dj
ldrk gS14]15A

ukWuykbfu;j yksM Mk;uSfeDl okyk Mªkbo VkWdZ daVªksy flXuy
dks Lohdkj djrk gS vkSj vkmViqV ds :i esa fLFkfr nsrk gSA
ukWuykbuj IykaV ds ijh{k.k MsVk dk mi;ksx raf=kdk ekWMy dks
myVk ekWMy cukus ds fy, izf'kf{kr djus ds fy, fd;k tk
ldrk gSA ;fn ekWMy Kkr gks rks fleqys'ku MsVk dks izf'k{k.k
ds fy, mi;ksx fd;k tk ldrk gSA O;qRØe ekWMy dk mi;ksx
pkyu iz.kkyh dh xfr'khyrk vkSj xSj&'kq)rk dks jí djus vkSj
[kqys ywi MsMchV fu;a=k.k izn'kZu izkIr djus ds fy, la;a=k ds
lkFk Jà[kyk esa fd;k tkrk gSA la;a=k esa iSjkehVj fHkjurk dh
leL;k gks ldrh gSA blfy,] lq/kkj ds fy, ,d izfrfØ;k ywi
tksM+k tkrk gSA =kfqV ladsrksa dk mi;ksx usVodZ ds vkWu&ykbu
izf'k{k.k ds fy, Hkh fd;k tk ldrk gSA ,d gh fu;a=k.k
fl)kar dks etcwr izn'kZu izkIr djus ds fy, vkarfjd ;qXeu
ds lkFk dbZ fMxzh&Lora=krk jkscksV eSfuiqysVj esa c<+k;k tk
ldrk gSA csgrj izn'kZu izkIr djus ds fy, ekWMy jsQfjax
vuqdwyh fu;a=k.k dks ,d O;qRØe xfr'khyrk vk/kkfjr fu;a=k.k
iz.kkyh ij Hkh ykxw fd;k tk ldrk gSA

fu"d"kZ

'kks/kdrkZvksa us izsj.k eksVlZ ds fy, mUur xfr fu;a=k.k
fof/k;ksa dks fodflr djus esa egRoiw.kZ ;ksxnku fn;k gS] tSlk
fd bl ys[k esa la{ksi esa crk;k x;k gSA ;g osDVj fu;a=k.k]

izR;{k Vksd+ fu;a=k.k] vuqdwyh vkSj dq'ky fu;a=k.k] vkSj izsj.k
eksVj xur fu;a=k.k ds fy, Ñf=ke cqf) fu;a=k.k ij dsafnzr gSA
;g i=k bu fu;a=k.k ;kstukvksa esa ewyHkwr vo/kkj.kkvksa vkSj
gky ds ?kVukØeksa ij vPNh rjg ls ppkZ djrk gSA xfr vkSj
izokg fyadst osDVj dh lVhdrk osDVj fu;a=k.k izsj.k Mªkbo dh
n{krk ds fy, egRoiw.kZ gSA izR;{k Vksd+ fu;a=k.k ¼MhVhlh½ dk
,d ljy dk;kZUo;u vkSj ,d Rofjr xfr'khy izfrfØ;k gS(
blds vfrfjDr] ,d leUo; ifjorZu] orZeku fu;ked vkSj
vyx oksYVst ekWM~¸kwys'ku CykWd dh deh MhVhlh dks lcls
lkekU; fu;a=k.k fof/k cukrh gSA Qth ykWftd vkSj U;wjy
usVodZ nks u, fu;a=k.k fof/k;ka gSa tks Hkfo"; ds v/;;u ds
fy, ,d isphnk ,osU;w iznku djrh gSaA iSjkehVj vfuf'prrkvksa
ds lkFk xSj&js[kh; iz.kkfy;ksa ls fuiVus dh viuh {kerk ds
dkj.k tks ,d ikjaifjd xSj&xw<+ fu;a=kd ds lkFk vklkuh ls
fu;af=kr ugha fd;k tk ldrk gS] Qth ykWftd vk/kqfud izsj.k
eksVj Mªkbo vuqiz;ksxksa ds fy, xfr fu;a=kdksa dks fMtkbu djus
esa ,d vke midj.k cu x;k gSA gkykafd vHkh leL;kvksa dh
tkap dh tk jgh gS] LykbfMax eksM daVªksy dks lkekU; fu;a=k.k
iz.kkyh ds :i esa vPNh rjg ls fodflr fd;k x;k gS] vkSj
fu;a=k.k is'ksoj rsth ls bldh O;ogk;Zrk dks igpkurs gSaA
LykbfMax eksM daVªksy fu;a=k.k iz.kkfy;ksa dh ,d foLr`r J`a[kyk
ij ykxw gksrk gS] tgka dksbZ vU; fMtkbu n`f"Vdks.k mi;ksx
djus ;ksX; ugha gSaA vkS|ksfxd bysDVªkWfuDl ds dbZ O;kgkfjd
{ks=kksa esa] LykbfMax eksM daVªksy us fo'ks"k :i ls izn'kZu fd;k
gSA bl fo"k; ij lkfgR; dh xgu leh{kk us fo"k; dh xgu
leÖk iznku dh gSA
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