
 

• cos 60 = 1/2 = sin 30.

ज्यामिति · इकाई 4 · मूल्यांकन मार्गदर्शिका     
समकोण İȡ भुज İȡ कोण मȢ तȡ

अ भȦ भावक या शȥ Zक के लȥ ए — èया देखȀ

इकाइǺ 4 साइन, कोसाइन और Āप Ǻशरेखा का प रȞ चय देती है - वȡ शुǀ Ǯप से समकोण İȡ भुजाȀ के लȥ ए। सामाõय İु टȟ याँ: गैर-समकोण
İȡ भुजाȀ पर टǼȟ ग लागू करना, वȡ परीत/आसǉ İȡ भुजाȀ को मȢ लाना, sin को रै खȨ क मानना। देखȀ कȡ  èया छाİ संरचनाòमक Ǯप से सोचते
हȅ या öलग-एǽ ड-चग पर भरोसा करते हȅ।
समĀया 1 - पZाȀ को लेबल करना

• कोण B के संबंध मȀ: भुजा BC अब आसǉ है, भुजा AC वȡ परीत है, AB अभी भी क Ǻण है।
• क Ǻण समान रहता है - यह हमेशा समकोण के सामने होता है। दो õयून कोणाȀ के बीच वȡ परीत और आसǉ Āवȩ च।

• आम ग़लतफ़हमी: छाİ सोचते हȅ कȡ  ' वȡ परीत पैर' एक İȡ भुज के लȥ ए नȡ ǍȦ त है (एसेा नहɻ है - यह इस पर नȡ Ǻभर करता है कȡ
आप कȡ स õयून कोण पर वȡ चार कर रहे हȅ)।

समĀया 2 - अनुपात प रȞ भाषाएँ
• sin थीटा = वȡ परीत/क Ǻण। cos थीटा = आसǉ/क Ǻण। tan थीटा = वȡ परीत/आसǉ।
• Āमरणीय: SOH-CAH-TOA।
• ôयान रखȀ कȡ  छाİ केवल Āमरणीय ही नहɻ, ब üकȪ  अनुपात भी सही ढंग से लȥ खȀ। एक छाİ जो उƺर के Ǯप मȀ 'SOH- CAH-
TOA' लȥ खता है ले कȡ न आपको यह नहɻ बता सकता कȡ  कौन सा पZ कहाँ जाता है, उसने बȡ ना समझे याद कर लȥ या है।

समĀया 3 - cos के साथ लुöत पZ खोजȀ
• Cos कोण को आसǉ और क Ǻण से संबं धȤ त करता है:  cos 38 = adj/15 ।
• adj = 15 · cos 38 ≈ 15 · 0.788 ≈ 11.8 इकाइयाँ।
• उन छाİाȀ पर नज़र रखȀ जȧ õहाȀने गलती से sin या tan सेट कर लȥ या है। समझ का संकेत ĀपǓ कर रहा है èयाȀ cos:
'èयाȀ कȡ  मेरे पास क Ǻण है और मȅ आसǉ चाहता ǳ।ँ'

समĀया  4 - 7-24-25 ၆྾ कोण और  आ Ǻकटैन
• क Ǻण:  sqrt(49+576)  =  sqrt(625)  = 25.
• 7 के वȡ परीत कोण: आ Ǻकटान( 7/24 ) ≈ 16.3 डȠ ĩी। (आ ̑èसə न( 7/25 ) का भी उपयोग कर सकते हȅ।)
• अõय õयून कोण:  90 - 16.3 = 73.7 ड྽ ဿी  (या आ Ǻकटैन( 24/7 ))।
• समकोण İȡ भुज मȀ õयून कोणाȀ का योग 90 डȠ ĩी होता है èयाȀ कȡ  तीन कोणाȀ का योग 180 होता है और एक का योग 90 होता है।
ग णȧ त मȀ दZ वȡ ǅाथʃ इसका ĀपǓ उüलेख करȀ।

समĀया 5 - साइन/कोसाइन पूरक

• सशèत ĀपǓीकरण: õयून कोण 30 और 60 वाले समकोण İȡ भुज मȀ, 30 के वȡ परीत पैर 60 के नȡ कट वाला पैर है। तो sin 30
( वȡ परीत/हाइप) = cos 60 (आसǉ/हाइप)।
• यह 'कोण कɺ îया = उसके पूरक कɺ कोîया' पहचान है, बीजग णȧ त 2 टǼȟ गर फलनाȀ के लȥ ए तैयारी।
• कमजोर: बȡ ना कȡ सी îया मȢ तीय त Ǻक के केवल यह बताता है कȡ  'सूİ के कारण वे समान हȅ'।

समĀया 6 - अवनमन का ĵकाशĀतंभ कोण
• आरेख: ऊ Ǻôवाधर ĵकाशĀतंभ 60 फɺट, नाव Zै तȡ ज ǫरी d पर। अवनमन कोण 22 डȠ ĩी = Zै तȡ ज और Ǭ ǓȢ  रेखा के बीच का
कोण।
• tan  22 = 60/d , तो  d = 60 /tan 22 ≈  60/0.404  ≈ 148.5 फɺट।



• निदान आरेख है: क्या छात्र 22 डिग्री कोण को सही ढंग से रखता है? अवनमन कोण को क्षैतिज से नीचे की ओर मापा जाता है, लेकिन वैकल्पिक आंतरिक कोणों द्वारा यह नाव पर ऊंचाई के कोण के बराबर होता है।     
        

• उन छाİाȀ पर नज़र रखȀ जȧ õहȀ tan  22 = d/60  मȢ लता है (गलत: वȡ परीत/आसǉ उलट)।
समĀया 7 - ýहीलचेयर रȅप

• tan  4.8 = 30 /Zै तȡ ज, Zै तȡ ज = 30/tan 4.8 ≈  30/0.084  ≈ 357 इचं ≈ 29.8 फɺट।
• नȡ दान: èया छाİ 'Zै तȡ ज लंबाइǺ' को 'रȅप लंबाइǺ' (क Ǻण) से अलग करते हȅ? समĀया 'Zै तȡ ज लंबाइǺ' कहती है - Āप Ǻशरेखा का
उपयोग करȀ, साइन का नहɻ।
• एक छाİ जो साइन का उपयोग करता है उसे रȅप कɺ लंबाइǺ Āवयं मȢ ल जाती है - करीब, ले कȡ न तकनीकɺ Ǯप से गलत ĵǏ।

समĀया 8 - डȠ एगो कɺ छȣ पी ǲइǺ धारणा
• डȠ एगो  sin 60 = AC / 8  का उपयोग कर रहा है, जȧ सके लȥ ए क Ǻण के लȥ ए AB = 8 कɺ आवþयकता है। ले कȡ न समĀया समकोण
İȡ भुज के बारे मȀ कुछ नहɻ कहती है।
• य दȠ  İȡ भुज ABC एक समकोण İȡ भुज नहɻ है, तो sin 60 का कोइǺ सीधा 'क Ǻण पर वȡ परीत' अ Ǻथ नहɻ है - आपको îया के नȡ यम
(बीजग णȧ त 2 सामĩी) कɺ आवþयकता होगी।
• इकाइǺ वȡ शेष Ǯप से समकोण İȡ भुज टǼȟ गर सȥ खाती है। डȠ एगो ने कुछ एसेा मान लȥ या है जो नहɻ दȠ या गया है। जैसा कȡ  बताया
गया है, समĀया यू नȡ ट 4 टूल से हल नहɻ कɺ जा सकती।
• मजबूत छाİ इसे ĀपǓ करते हȅ; कमजोर छाİ सȥ Ǻफ डȠ एगो के काम कɺ नकल करते हȅ।

समĀया 9 - लȥ न कɺ रै खȨ कता İु टȟ
• sin  30 = 0.5 , sin 60 ≈ 0.866। 2· 0.5 = 1.0 , जो ≈ 0.866 नहɻ है। तो लȥ न गलत है.
• अंत ̑नɎ हȠ त ग़लतफ़हमी: छाİ टǼȟ ग फ़ंèशंस को एसेे मान रहे हȅ मानो वे रै खȨ क हाȀ (जैसे  f(x)  = mx)। टǼȟ ग फ़ंèशन अरेखीय हȅ;
कोण को दोगुना करने से îया दोगुनी नहɻ होती।
• मजबूत: छाİाȀ का उüलेख है कȡ  साइन 1 पर अ धȤ कतम होता है।

समĀया 10 - पायथागॉ रȞ यन पहचान
• sin व Ǻग थीटा + cos व Ǻग थीटा = (opp/hyp) व Ǻग + (adj/hyp) व Ǻग = (opp व Ǻग + adj व Ǻग)/(hyp व Ǻग) = (hyp व Ǻग)/
(hyp व Ǻग) = 1।
• पाइथागोरस ĵमेय चरण opp व Ǻग + adj व Ǻग = hyp व Ǻग मȀ दȠ खाइǺ देता है।
• मजबूत छाİ इसे एकɺकरण के Ǯप मȀ देखते हȅ: टǼȟ ग मȀ सबसे ĵ सȥ ǀ पहचान केवल छǄ Ǯप मȀ पाइथागोरस ĵमेय है।

समĀया 11 - सीढ़ी मॉड लȴ ̑ग
• य दȠ  कोण Zै तȡ ज से 60 डȠ ĩी है, तो आधार ǫरी  d = 12 ·cos  60 = 6 फᆓट है।  90 (सीधे ऊपर),  d = 0  पर। 0 (सपाट पड़ा
ǲआ),  d = 12  पर।
• बड़े कोण का अ Ǻथ है छोटी आधार ǫरी। तो õयूनतम कोण 60 डȠ ĩी का अ Ǻथ है अ धȤ कतम आधार ǫरी = 6 फɺट।

• õयूनतम के बारे मȀ èया? कोइǺ ऊपरी बाधा नहɻ बताइǺ गइǺ है, इस लȥ ए õयूनतम आधार = 0 (सीढ़ी लंबवत)।
• कइǺ छाİ 'õयूनतम कोण' को 'õयूनतम ǫरी' के साथ ĸ मȢ त करते हȅ - सीढ़ी कɺ लंबाइǺ तय होने पर वे वȡ परीत Ǯप से संबं धȤ त होते
हȅ।
• मजबूत छाİ वȡ वेक-जांच: दीवार के करीब = अ धȤ क ऊ Ǻôवाधर = बड़ा कोण।

— अंत —


