
 

ज्यामिति · इकाई 7 · मूल्यांकन मार्गदर्शिका     
वƺृ

अ भȦ भावक या शȥ Zक के लȥ ए — èया देखȀ

यू नȡ ट 7 मȀ वƺृ- वȡ शȥ Ǔ ĵमेय (अं कȡ त कोण, Āप Ǻशरेखा- İȡ îया, चħɺय चतु Ǻभुज) और डȠ ĩी से रे डȠ यन तक कɺ वैचा रȞ क छलांग शा मȢ ल है।
देखȀ कȡ  èया छाİ उòकɺ Ǻण-कोण-आधा-कȀ Ĳीय नȡ यम के पीछे का कारण समझते हȅ, और èया वे रे डȠ यन कɺ प रȞ भाषा को समझते हȅ।

समĀया 1 - शøदावली
• जीवा: एक खंड जȧ सका अंत बȰ ̑Ǫ वƺृ पर Āथȫ त होता है।
• कȀ Ĳीय कोण: वह कोण जȧ सका शी Ǻष वƺृ का कȀ Ĳ होता है।
• उòकɺ Ǻण कोण: वह कोण जȧ सका शी Ǻष वƺृ पर होता है और जȧ सकɺ भुजाएँ जीवाएँ होती हȅ।
• लघु चाप: वƺृ के आधे से कम; ĵमुख चाप: आधे से अ धȤ क.
• आम ĸम: छाİ सोचते हȅ कȡ  'कॉ Ǻड = ǌास' (एक ǌास एक वȡ शेष कॉ Ǻड है जो कȀ Ĳ से होकर गुजरता है, ले कȡ न अ धȤ कांश कॉ Ǻड
एसेा नहɻ करते हȅ)।

समĀया 2 - उòकɺ Ǻण कोण ĵमेय
• कȀ Ĳीय कोण = 70 डȠ ĩी (अं कȡ त कोण का दोगुना)।
• चाप = 70 डȠ ĩी (प रȞ भाषा के अनुसार कȀ Ĳीय कोण के समान)।
• खुदा ǲआ कोण ĵमेय: एक खुदा ǲआ कोण का माप उसी चाप को अंत रȞ त करने वाले कȀ Ĳीय कोण का आधा होता है।

• नȡ दान यह है कȡ  èया छाİाȀ को 2 का कारक याद है - और सही दȠ शा (अं कȡ त छोटा है)।

समĀया 3 - Āप Ǻशरेखा- İȡ îया लंबवत
• कोण = 90 डȠ ĩी.
• ĵमेय: बȰ ̑Ǫ P पर एक Āप Ǻशरेखा रेखा उस बȰ ̑Ǫ पर İȡ îया OP पर लंबवत है।
• èयाȀ: P से होकर जाने वाली कोइǺ भी अõय रेखा वƺृ को ǫसरे बȰ ̑Ǫ पर पार करेगी (इस लȥ ए यह Āप Ǻशरेखा नहɻ होगी)। İȡ îया, O से
लाइन कɺ सबसे छोटी ǫरी है, और सबसे छोटी ǫरी लंबवत है।
• मजबूत छाİ इस îया मȢ तीय त Ǻक को ĀपǓ करते हȅ; कमजोर छाİ सȥ Ǻफ ĵमेय का हवाला देते हȅ।

समĀया 4 - बाǚ बȰ ̑Ǫ से दो Āप Ǻशरेखाएँ
• P और Q पर समकोण ( İȡ îया Āप Ǻशरेखा के लंबवत)।
•  OE = OE  (साझा/ĵ तȡ वतʃ)। ओपी = ओèयू (एक ही वƺृ कɺ दोनाȀ İȡ îयाएँ)।
• İȡ भुज OEP और OEQ HL (क Ǻण-पैर, èयाȀ कȡ  वे समकोण İȡ भुज हȅ) Ǉारा स Ǿवागसम हȅ।
• इस लȥ ए इǺपी = सीपीसीटीसी Ǉारा इǺèयू।
• मजबूत छाİ एचएल का सही हवाला देते हȅ; कमजोर छाİ एसएसए आज़माते हȅ या बस देखते हȅ कȡ  'वही दȠ खता है'।

समĀया 5 - चħɺय चतु Ǻभुज
• कोण C =  180 - 80 = 100 ड྽ ဿी। कोण  D =  180 - 95 = 85 ड྽ ဿी .
• èयाȀ: एक चħɺय चतु Ǻभुज मȀ वȡ परीत कोण पूरक होते हȅ èयाȀ कȡ  ĵòयेक कोण उस चाप का आधा होता है जȧ स पर वह अंत रȞ त होता
है, और दोनाȀ चाप मȢ लकर पूरा 360 डȠ ĩी वƺृ बनाते हȅ। तो कोण A + कोण  C = (1/2)  (चाप BCD) + (1/2)  (चाप BAD) =
(1/2)  (360) = 180  डȠ ĩी।
• 'èयाȀ' त Ǻक नȡ दानाòमक है। ग णȧ त मȀ दZ वȡ ǅाथʃ चाप बनाएǽ ; कमजोर वȡ ǅाथʃ सȥ Ǻफ ' वȡ परीत कोण संपूरक' याद कर लेते हȅ।



समस्या 6 - परिकेंद्र  
• कȡ सी भुजा का लंब सम ǇȢ भाजक उस भुजा के दो अं तȡ म बȰ ̑ǪआȀ से समान ǫरी वाले बȰ ̑ǪआȀ का Āथान है। दो भुजाआȀ के लंबवत
सम ǇȢ भाजक एक बȰ ̑Ǫ P पर ĵ तȡ ƫेद करते हȅ जो तीनाȀ शी ȃषा से समान ǫरी पर है। P भी तीसरे लúब सम ǇȢ भाजक पर Āथȫ त है।

• नȡ Ǻमाण: कȡ õहɻ दो भुजाआȀ के लंबवत सम ǇȢ भाजक बनाएǽ ; वे प रȞ कȀ Ĳ पर मȢ लते हȅ। इस बȰ ̑Ǫ पर कȀ Ĳ रखकर कȡ सी भी शी Ǻष से एक
वƺृ बनाएǽ ।
• ग णȧ त मȀ दZ वȡ ǅाथʃ देखȀ कȡ  समान ǫरी का त Ǻक सामाõयीकरण करता है; कमजोर छाİ बȡ ना कारण बताए 'तीन पं èतȫ याँ मȢ लती
हȅ' का पाठ करते हȅ।

समĀया 7 - अंतकȀ Ĳ बनाम प रȞ कȀ Ĳ
• अंतःकȀ Ĳ: कोण सम ǇȢ भाजकाȀ से मȢ लता है; भुजाआȀ से समान ǫरी पर होता है।
• प रȞ केõĲ: भुजाआȀ के लúबवत सम ǇȢ भाजक से; शी ȃषा से समान ǫरी पर।
• नȡ दान: èया छाİ ǫरी के लȥ ए पZ बनाम शी Ǻष सही ढंग से कहते हȅ? वे अèसर उनकɺ अदला-बदली करते हȅ।
• मजबूत: बताता है कȡ  कोण का ǇȢ भाजक पZाȀ से समान ǫरी èयाȀ देता है (लंबवत ǫरी कɺ ǌाéया)।

समĀया 8 - चाप लंबाइǺ, सेèटर Zेİफल, रे डȠ यन
• चाप कɺ लंबाइǺ = ( 60/360 )·2 pi· 12 = (1/6) · 24 pi = 4 pi  ≈ 12.57.
• सेèटर Zेİफल = ( 60/360 )·pi· 144 = (1/6) · 144 pi = 24 pi  ≈ 75.4.
• रे डȠ यन: आ Ǻक = r·थीटा = 12·(pi/ 3) = 4 pi.  वही।
• r·थीटा èयाȀ काम करता है: प रȞ भाषा के अनुसार, एक रे डȠ यन वह कोण है जȧ सके लȥ ए चाप कɺ लंबाइǺ = İȡ îया है। इस लȥ ए य दȠ
थीटा रे डȠ यन मȀ है, तो चाप = r·थीटा है।
• मजबूत छाİ प रȞ भाषा को ĀपǓ करते हȅ; कमज़ोर बस सूİ मȀ öलग करȀ।

समĀया 9 — टायलर का जीवा और ǌास के बीच ĸम
• गलत। ǌास वह जीवा है जो कȀ Ĳ से होकर गुजरती है, ले कȡ न अ धȤ कांश जीवाएँ कȀ Ĳ से नहɻ गुजरतɻ।
• ǌास: कȀ Ĳ से होकर गुजरने वाली जीवा; यह वƺृ कɺ सबसे लंबी जीवा होती है।
• कॉ Ǻड: वƺृ पर दोनाȀ समापन बȰ ̑ǪआȀ वाला कोइǺ भी खंड।
• सरल प रȞ भाषा जांच। देखȀ कȡ  èया छाİ वȡ शȥ Ǔ, संपू Ǻण प रȞ भाषाएँ दे सकते हȅ।

समĀया 10 - लȥ न का सूİ सòयापन
• दोनाȀ 5 pi देते हȅ। हाँ, वे सहमत हȅ.
• èयाȀ: चाप कɺ लंबाइǺ = (थीटा/360)·2 pi r डȠ ĩी मȀ = (थीटा/180)·pi r। रे डȠ यन मȀ, 180 डȠ ĩी = पीआइǺ, इस लȥ ए थीटा_रे डȠ यन
=  (थीटा_ ड྽ ဿी·पीआइြ)/180 । ĵ तȡ Āथा पȢ त करने पर वही सूİ ĵाöत होता है।
• बड़ी तĀवीर: r·theta_radians अंत ̑नɎ हȠ त सूİ है; डȠ ĩी संĀकरण Ǯपांतरण कारक pi/180 से आता है।

• मजबूत छाİ रे डȠ यन को 'ĵाकृ तȡ क' कोण माप के Ǯप मȀ देखते हȅ; कमजोर उõहȀ वȡ कüप के Ǯप मȀ देखते हȅ।
समĀया 11 - टायर रोटेशन मॉड लȴ ̑ग

• वƺृ कɺ प रȞ धȤ  = pi ·  26 = 26  pi ≈ 81.68 इचं ≈ 6.807 फɺट।
• ħां तȡ याँ =  5280/6.807  ≈ 775.6 ħां तȡ याँ।
• डȠ ĩी = 775.6 · 360 ≈ 279,222 डȠ ĩी।
• रे डȠ यन = 775.6 · 2 pi ≈ 4874 रे डȠ यन।
• तीन कोण इकाइयाȀ का एक महान परीZण। इकाइǺ Ǯपांतरण İु टȟ याȀ (इचं बनाम फ़ʡ ट) पर नज़र रखȀ।
• मजबूत छाİाȀ ने देखा कȡ  रे डȠ यन = कुल चाप लंबाइǺ / İȡ îया =  (5280·12) / 13  ≈ 4874 - रे डȠ यन प रȞ भाषा कɺ पु ǓȢ  करता है।

— अंत —


