
 

ज्यामिति · इकाई 1 · मूल्यांकन मार्गदर्शिका     
नȡ Ǻमाण और कठोर प रȞ व Ǻतन
अ भȦ भावक या शȥ Zक के लȥ ए — èया देखȀ

यू नȡ ट 1 नɻव है: भाषा कɺ सटीकता, 'कठोर' का अ Ǻथ, और ĵूफ़ लेखन का पहला प रȞ चय। इस साĄय कɺ तलाश करȀ कȡ  छाİ जानता है
कȡ  कोइǺ नȡ Ǻमाण का Ǻय èयाȀ होता है, न कȡ  केवल इसे कैसे करना है।
समĀया 1 - शøदावली

• लंब सम ǇȢ भाजक: इसमȀ 'लंबवत' और 'मôय बȰ ̑Ǫ से गुजरने वाला' दोनाȀ शा मȢ ल होने चा हȠ ए।
• कठोर प रȞ व Ǻतन: ǫरी (और आद Ǻश Ǯप से कोण) बनाए रखने का उüलेख अवþय करȀ। एक छाİ जो कहता है कȡ  'आकार नहɻ
बदलता' वह करीब है ले कȡ न अĀपǓ है - उõहȀ यह कहने के लȥ ए ĵे रȞ त करȀ कȡ  èया संर Zȧ त है।
• स Ǿवागसम आंकड़े: औपचा रȞ क IM प रȞ भाषा है 'कठोर प रȞ व ǺतनाȀ के अनुħम Ǉारा एक को ǫसरे से मैप कȡ या जा सकता है'।
'समान आकार और आकार' Āवीकार करȀ ले कȡ न इसे चȣ ǘȣ त करȀ - इकाइǺ 1 के अंत तक प रȞ व Ǻतन-आधा रȞ त प रȞ भाषा लĄय है।

• कमजोर संकेत: कोइǺ भी प रȞ भाषा जो माप पर नȡ Ǻभर करती है ('जांचने के लȥ ए Ǯलर का उपयोग करȀ')।
समĀया 2 - लंबवत ǇȢ भाजक नȡ Ǻमाण

• चरणाȀ को नȡ ̑दɍ Ǔ करना होगा: (ए) ए पर कȀ ĲȠ त स Ǻकल/चाप कुछ İȡ îया r के साथ एबी का कम से कम आधा, (b) समान- İȡ îया
स Ǻकल/चाप B पर कȀ ĲȠ त है, (c) दो चौराहे बȰ ̑ǪआȀ को कनेèट करȀ।
• नȡ दानाòमक भाग औ चȣ òय है। दो चाप ĵ तȡ ƫेदन P और Q ĵòयेक  PA = PB  = r और  QA = QB  = r को संतुǓ करते हȅ। अतः
दोनाȀ A और B से समान ǫरी पर हȅ, इस लȥ ए दोनाȀ AB के लंबवत सम ǇȢ भाजक पर Āथȫ त हȅ।
• सामाõय कमज़ोर उƺर: 'èयाȀ कȡ  हमने समान İȡ îया का उपयोग कȡ या' - बȡ ना यह बताए कȡ  समान İȡ îया का èया अ Ǻथ है (ĵòयेक
समापन बȰ ̑Ǫ से समान ǫरी)।
• मजबूत: वे छाİ जो ĀपǓ Ǯप से 'अं तȡ म बȰ ̑ǪआȀ से समǫरĀथ एक बȰ ̑Ǫ लंबवत ǇȢ भाजक पर Āथȫ त है' का आǜान करते हȅ।

समĀया 3 - समबाǲ İȡ भुज नȡ Ǻमाण
•  AC = AB  èयाȀ कȡ  C, İȡ îया AB के साथ A पर के õĲȨ त वƺृ पर है।
•  BC = AB  èयाȀ कȡ  C, İȡ îया AB के साथ B पर के õĲȨ त वƺृ पर है।
• तीसरा भाग वह है जहां कइǺ छाİ लड़खड़ाते हȅ: केवल सम ǇȢ बाǲ èयाȀ नहɻ, समबाǲ èयाȀ? èयाȀ कȡ  तीनाȀ भुजाएँ AB के बराबर हȅ,
केवल दो नहɻ। छाİ को समबाǲ (तीनाȀ भुजाएँ बराबर) कɺ प रȞ भाषा का संद Ǻभ देना चा हȠ ए और दȠ खाना चा हȠ ए कȡ  तीनाȀ का माप
AB है।
• कमजोर उƺर: ' İȡ कोण समबाǲ दȠ खता है'।

समĀया 4 - समõवय प रȞ व Ǻतन
• (ए) (-1, 6)। (b) (2, -5)। (c) (-5, 2)। रोटेशन सबसे अ धȤ क छूट जाता है; संकेत संबंधी ĸम पर नजर रखȀ।
• अनुवतʃ नȡ दान है: कठोर प रȞ व Ǻतन ǫरी और कोण को संर Zȧ त करते हȅ। एक छाİ को केवल यह नहɻ कहना चा हȠ ए कȡ  'आकार
वही रहता है' ब üकȪ  यह उüलेख करना चा हȠ ए कȡ  कȡ õहɻ दो बȰ ̑ǪआȀ के बीच कɺ ǫरी और कȡ सी भी कोण के माप संर Zȧ त हȅ।

• मजबूत: 'कठोर' को पू Ǻव-छ वȡ  और छ वȡ  कɺ स Ǿवागसमता से जोड़ता है।
समĀया 5 - ĩȡ ड के बȡ ना ĵ तȡ बȰ ̑ब

• (ए) हाँ; ĵ तȡ बȰ ̑ब कठोर होते हȅ इस लȥ ए ǫरी बनाए रखȀ।
• (b) हाँ; ĵ तȡ बȰ ̑ब कɺ प रȞ भाषा के अनुसार, ĵ तȡ बȰ ̑ब कɺ रेखा कȡ सी भी बȰ ̑Ǫ से उसकɺ छ वȡ  तक खंड का लंबवत सम ǇȢ भाजक है।

• (c) C' = C; पराव Ǻतन रेखा पर बȰ ̑Ǫ नȡ ǍȦ त होते हȅ।



• भाग (b) इस बात का निदान है कि क्या छात्र ने प्रतिबिंब की औपचारिक ऑफ-द-ग्रिड परिभाषा को आत्मसात कर लिया है। एक छात्र जो कहता है कि 'मुझे यकीन नहीं है' वह अभी भी केवल ग्रिड चाल के संदर्भ में ही सोच रहा है।              
      

समĀया 6 - एक व Ǻग बनाने कɺ दो वȡ धȤ याँ
• वȡ धȤ  1 अ धȤ कांश छाİ दȀगे: खंड AB के लȥ ए A और B पर लंबवत बनाएǽ , फȡ र ĵòयेक लंबवत पर लंबाइǺ AB चȣ ǘȣ त करȀ।

• वȡ धȤ  2 मजबूत वȡ कüप: 90 डȠ ĩी Ǉारा घू Ǻणन के माôयम से शी ȃषा का पता लगाने के लȥ ए वƺृ बनाएǽ , या वȡ क ȃणा का उपयोग करȀ।

• वाĀत वȡ क परीZण: èया वȡ धȤ याँ वाĀतव मȀ भȦ ǉ हȅ, या एक ही नȡ Ǻमाण को बनाने के केवल दो तरीके हȅ? दो लंब (ĵòयेक समापन
बȰ ̑Ǫ पर एक) को एक वȡ धȤ  के Ǯप मȀ गȡ ना जाता है; लंब बनाम घुमाव दो तरीकाȀ के Ǯप मȀ गȡ ना जाता है।

• दZता ĵ तȡ बȰ ̑ब मȀ कंपास चाल या चरणाȀ कɺ संéया का उüलेख होना चा हȠ ए।
समĀया 7 - टायलर बनाम माइǺ (कठोर कɺ प रȞ भाषा)

• माइǺ सही है. एक समǮप वȡ Āतार × माप गुणक 2 ǫ रȞ याȀ को दोगुना कर देता है, इस लȥ ए यह कठोर नहɻ है।
• मजबूत: टायलर कɺ गलती 'समान आकार' (समǮपता) को 'समान आकार और आकृ तȡ ' (स Ǿवागसमता/कठोरता) के साथ
मȢ लाना है। वȡ ǅाथʃ को ĀपǓ Ǯप से अंतर करना चा हȠ ए।
• कमजोर: 'टायलर गलत है èयाȀ कȡ  समǮप वȡ Āतार कठोर नहɻ हȅ' - बȡ ना समझाए दोहराता है।

समĀया 8 - आंĲे एक Ǯलर का उपयोग कर रहा है
• आंĲे का प रȞ णाम सही हो सकता है ले कȡ न यह एक वैध कúपास-और-सीधा नȡ Ǻमाण नहɻ है।
• नȡ दानाòमक उƺर: नȡ Ǻमाण कúपास/ĀटǼेटएज Āवयं सȥ ǀाȀ से ता ̑कɎ क गारंटी के बारे मȀ हȅ। Ǯलर माप एक अनुमान है जो Ǯलर कɺ
सटीकता पर नȡ Ǻभर करता है। कúपास चालȀ प रȞ भाषा के अनुसार समान ǫरी देती हȅ।

• कमजोर: 'शासकाȀ को अनुम तȡ  नहɻ है' - सȥ ǀांत को समझाए बȡ ना नȡ यम को दोबारा बताता है।
• मजबूत: बड़े वȡ चार से जुड़ता है कȡ  नȡ Ǻमाण सटीक समानताएǽ  ĵदान करते हȅ, जो बाद के ĵमाणाȀ का सम Ǻथन करते हȅ।

समĀया 9 - नȡ य मȢ त बǲभुजाȀ कɺ समǮपताएँ
• (ए) समबाǲ İȡ भुज:  3 ။ त྾ ब࿎ ࿊ब + 3 घू ြणन   (पहचान स ह྽ त) = 6  कुल। उन छाİाȀ को Āवीकार करȀ जो 2 गैर-पहचान रोटेशन +  3
။ त྾ ब࿎ ࿊ब = 5 कᆓ गणना  करते हȅ; ôवजां कȡ त करȀ कȡ  èया वे पहचान कɺ गȡ नती करते हȅ।
• (b) गैर-व Ǻग आयत:  2 ။ त྾ ब࿎ ࿊ब + 1 गैर -पहचान रोटेशन (180 डȠ ĩी) + पहचान = 4 (èलेन 4-समूह)।

• (c) नȡ य मȢ त षट्भुज:  6 ။ त྾ ब࿎ ࿊ब + 6 घुमाव = 12 कुल। 
• पैट Ǻन: नȡ य मȢ त n-भुजी बǲभुज मȀ 2 n समǮपताएǽ  (n रोटेशन + n ĵ तȡ बȰ ̑ब) हȅ। एक छाİ जो बȡ ना बताए इस पर ôयान देता है
वह मजबूत अमू Ǻत सोच का ĵद Ǻशन करता है।

समĀया 10 - İȡ भुज कोण योग ĵमाण
• नȡ Ǻमाण: C से होकर, AB के समानांतर एक रेखा खɻचȀ। यह वैक üपȪ क आंत रȞ क कोणाȀ Ǉारा C पर कोण A और B के स Ǿवागसम
कोण बनाता है।
• कथा को जुड़ना चा हȠ ए: (1) AB के समानांतर C से होकर गुजरने वाली रेखा; (2) अनुĵĀथ AC और अनुĵĀथ BC के लȥ ए
वैक üपȪ क आंत रȞ क कोण; (3) C पर तीन कोण एक सीधी रेखा के अनु दȠ श Āथȫ त होते हȅ, जȧ नका योग 180 डȠ ĩी होता है।

• सामाõय कमजोर ĵमाण: 'मȅने कोणाȀ को मापा और उõहाȀने 180 मȀ जोड़ा।' माप ĵमाण है, सबूत नहɻ.

• मजबूत सबूत को एक जुड़े ǲए त Ǻक के Ǯप मȀ पढ़ा जाता है; कमज़ोर सबूत ता ̑कɎ क गाȀद के बȡ ना बुलेट पॉइटं हȅ।
समĀया 11 - खोलȀ नȡ Ǻमाण (दो वƺृाȀ से समचतु Ǻभुज)

• नȡ Ǻमाण: A से B तक के õĲȨ त वƺृ 1 बनाएǽ ; A से B पर के õĲȨ त वƺृ 2 बनाएǽ । दो ĵ तȡ ƫेदन बȰ ̑Ǫ P और Q  AP = AB  =  AQ =
BP  = BQ को संतुǓ करते हȅ।



• समचतुर्भुज APBQ है (विकर्ण AB और PQ के साथ)।    
• मजबूत छाİ समĀया 2 के समान त Ǻक के साथ इसे उ चȣ त ठहराएǽ गे: समान İȡ îयाएँ समान ǫरी देती हȅ।
• बǲत मजबूत: वे  AP = BP  =  AQ = BQ  = AB देखते हȅ, इस लȥ ए APBQ कɺ सभी चार भुजाएँ स Ǿवागसम हȅ - प रȞ भाषा के
अनुसार एक समचतु Ǻभुज।
• कमजोर: कुछ एसेा बनाता है जो दो वƺृाȀ जैसा दȠ खता है ले कȡ न यह ĀपǓ नहɻ कर पाता कȡ  एक समचतु Ǻभुज èयाȀ बनता है।

— अंत —


