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Nepedia · तर्क एवं तर्क 
गȡ नती कɺ पहे लȥ याँ

अùयास
आदेश और हाथ मȢ लाना.

नाम: ______________________________ तारीख: ______________

सोचȀ: हर ǌ èतȫ  के हȠ साब से गȡ नने पर हर बार हाथ मȢ लाना दो बार गȡ ना जाता है, इस लȥ ए 2 से भाग दȀ।

1. हर ĵǏ हल करȀ। त Ǻक बताएँ!
1) Āकूल-दोपहर के भोजन के मेनू मȀ 4 Āटा Ǻटर, 2 मेन और 2 डेस Ǻट
हȅ। कȡ तने अलग-अलग तीन-को Ǻस भोजन संभव हȅ? ________

2) एक Ǫकान 7 ĵकार के कवर और 5 ĵकार के Āटȩ कर
बेचती है। ĵòयेक मȀ से कȡ तने संयोजन हȅ?

3) Āकूल-दोपहर के भोजन के मेनू मȀ 5 Āटा Ǻटर, 5 मेन और 3 डेस Ǻट
हȅ। कȡ तने अलग-अलग तीन-को Ǻस भोजन संभव हȅ? ________

4) Āकूल-दोपहर के भोजन के मेनू मȀ 3 Āटा Ǻटर, 4 मेन और 3 डेस Ǻट हȅ।
कȡ तने अलग-अलग तीन-को Ǻस भोजन संभव हȅ? ________

5) Āकूल-दोपहर के भोजन के मेनू मȀ 3 Āटा Ǻटर, 3 मेन और 4 डेस Ǻट
हȅ। कȡ तने अलग-अलग तीन-को Ǻस भोजन संभव हȅ? ________

6) 4 टीम के ĵòयेक साथी एक-ǫसरे से ठɹक एक बार हाथ मȢ लाते हȅ।
कȡ तने हाथ मȢ लाना होता है? ________

7) एक Ǫकान 3 ĵकार के आइसħɺम ÷लेवर और 7 ĵकार के
टॉ पȱ ̑ग बेचती है। ĵòयेक मȀ से कȡ तने संयोजन हȅ? ________

8) एक मेनू मȀ 5 Āटा Ǻटर, 4 मेन और 3 डेस Ǻट हȅ। कȡ तने
अलग-अलग तीन-को Ǻस भोजन संभव हȅ?

9) 6 टीम के ĵòयेक साथी एक-ǫसरे से ठɹक एक बार हाथ मȢ लाते
हȅ। कȡ तने हाथ मȢ लाना होता है? ________

10) 6 रोबोट ĵòयेक ǫसरे से ठɹक एक बार हाथ मȢ लाते हȅ। कȡ तने हाथ
मȢ लाना होता है? ________


