
 

त्वरित 7 · इकाई 1 · मूल्यांकन मार्गदर्शिका    
कठोर प रȞ व Ǻतन और स Ǿवागसमता
अ भȦ भावक या शȥ Zक के लȥ ए — èया देखȀ

इकाइǺ 1 कठोर प रȞ व ǺतनाȀ कɺ औपचा रȞ क भाषा का प रȞ चय देती है और उनका उपयोग स Ǿवागसमता को प रȞ भा षȢ त करने और समानांतर
रेखाआȀ और İȡ भुज कोणाȀ के बारे मȀ तóयाȀ को सा बȡ त करने के लȥ ए करती है। ĩेड  6/7  से मुéय बदलाव भाषा कɺ सटीकता और औ चȣ òय
कɺ ओर बढ़ना है।
समĀया 1 - İȡ भुज ABC के तीन प रȞ व Ǻतन

• (ए) अनुवाद:  A(6,1) ,  B(9,1) ,  C(6,4) । "डाउन" (नकाराòमक y) पर संकेत ĸम पर ôयान दȀ।
• (b) x-अZ पर पराव Ǻतन:  A(1,-2) ,  B(4,-2) ,  C(1,-5) । सामाõय İु टȟ : इसके बजाय y-अZ पर ĵ तȡ बȰ ̑ बȡ त करना।
• (c) मूल के बारे मȀ रोटेशन 90° CCW: (x,y) -> (-y,x)।  A(-2,1) ,  B(-2,4) ,  C(-5,1) ।
• डायêनो Āटȩ क: èया वे रोटेशन के लȥ ए नȡ यम ĀपǓ करते हȅ, या केवल टǼे सȴ ̑ग Ǉारा ही सही उƺर ĵाöत करते हȅ? यह पूछने पर कȡ  वे
(a,b) कɺ छ वȡ  कैसे ढंूढȀगे, गहरी समझ का परीZण करता है।

समĀया 2 - कठोर ग तȡ याȀ कɺ संरचना
• हाँ - एक 180° घू Ǻणन के बाद एक ĵ तȡ बȰ ̑ब एक एकल ĵ तȡ बȰ ̑ब (एक êलाइड ĵ तȡ बȰ ̑ब या अZ के आधार पर अõय ĵ तȡ बȰ ̑ब) के
बराबर है।
• सशèत: ôयान दȀ कȡ  कठोर ग तȡ याȀ कɺ रचनाएँ Āवयं कठोर ग तȡ याँ हȅ; वȡ शȥ Ǔ मामले का पता लगा सकता है।

• कमजोर: ĵòयेक चाल के लȥ ए एक अ ǇȢ तीय "पहचान" पर जोर देता है; ग तȡ याȀ को रचना योêय फलनाȀ के Ǯप मȀ नहɻ देखता है।
समĀया 3 - संर Zȧ त गुण

• सीडी भी 7 cm होनी चा हȠ ए (ǫरी संर Zȧ त है)। A और B पर बना कोइǺ भी कोण C और D पर संगत कोणाȀ के बराबर होता है
(कोण संर Zȧ त होते हȅ)।
• औ चȣ òय को कठोर ग तȡ  कɺ प रȞ भाषा को ǫरी और कोण माप को संर Zȧ त करने के Ǯप मȀ संद ̑भɓ त करना चा हȠ ए, न कȡ  केवल
"èयाȀ कȡ  वे स Ǿवागसम हȅ" कहना चा हȠ ए।

समĀया 4 - समानांतर रेखाआȀ का 180° घू Ǻणन
• मुéय अंत ǺǬ ǓȢ : कȡ सी रेखा पर नहɻ रहने वाले कȡ सी भी बȰ ̑Ǫ के बारे मȀ 180° घू Ǻणन रेखा को एक समानांतर रेखा मȀ ले जाता है।
• मजबूत: इस संप ƺȥ  को बताता है, फȡ र बताता है कȡ  चूं कȡ  m और n समानांतर हȅ और P के वȡ परीत कȡ नाराȀ पर हȅ, रोटेशन m को
P कɺ छ वȡ  के माôयम से एक समानांतर रेखा पर मैप करता है - जȧ से n के साथ मेल खाना चा हȠ ए।
• यह समĀया यह सा बȡ त करने कɺ तैयारी है कȡ  वैक üपȪ क आंत रȞ क कोण स Ǿवागसम हȅ।

समĀया 5 - समान भुजाएँ, भȦ ǉ कोण
• स Ǿवागसम नहɻ. एक ही भुजा कɺ लंबाइǺ ले कȡ न अलग-अलग कोण -> कोइǺ कठोर ग तȡ  एक ǫसरे को मैप नहɻ करती।
• सशèत उƺर मȀ उüलेख कȡ या गया है कȡ  सभी पZाȀ का मȢ लान प Ǻयाöत नहɻ है - कोणाȀ का भी मȢ लान होना चा हȠ ए।
• कमज़ोर: कहते हȅ कȡ  वे स Ǿवागसम हȅ èयाȀ कȡ  सभी भुजाएँ समान हȅ (एक सामाõय समचतु Ǻभुज/व Ǻग ĸम)।

समĀया 6 - वही Zेİफल का अ Ǻथ स Ǿवागसम नहɻ है
• डȠ एगो गलत है। ĵ तȡ उदाहरण:  2 × 6 आयत और   3 × 4 आयत दोनाྭ  मȀ Zेİफल 12 है ले कȡ न स Ǿवागसम नहɻ हȅ।

• स Ȃवाƺम ĵ तȡ उदाहरण सरल और ĀपǓ होते हȅ। उन छाİाȀ पर नज़र रखȀ जो केवल वȡ शȥ Ǔ संéयाएँ देते हȅ, बȡ ना यह बताए कȡ  यह
डȠ एगो का खंडन èयाȀ करता है।

समĀया 7 - समानांतर रेखाआȀ के साथ कोण संबंध
• दो ĵ तȡ ƫेदन बȰ ̑ǪआȀ के चाराȀ ओर कुल आठ कोण; एक (47°) दȠ या गया है, अõय कोण 47° या 133° हȅ।



• मजबूत: नाम संबंध (ऊर्ध्वाधर = समान; संगत = समान; वैकल्पिक आंतरिक = समान; सह- आंतरिक / पूरक = 180° - 47° = 133°)।      

• कमज़ोर: केवल 47° और 133° लȥ खता है, बȡ ना यह पहचाने कȡ  कौन सा है।

समĀया 8 - İȡ भुज कोण योग ĵमाण
• कोण  F = 70 °.
• ĵमाण: वȡ परीत भुजा के समानांतर एक शी Ǻष से होकर रेखा खɻचȀ। उस शी Ǻष Ǯप पर तीन कोण एक सीधी रेखा (180°) हȅ।
वैक üपȪ क आंत रȞ क कोणाȀ से, उनमȀ से दो İȡ भुज के अõय दो कोणाȀ के बराबर होते हȅ। अतः İȡ भुज के तीनाȀ कोणाȀ का योग 180°
होता है।
• यह इकाइǺ कɺ सबसे महòवपू Ǻण समĀयाआȀ मȀ से एक है - पहला औपचा रȞ क îया मȢ तीय ĵमाण। खोजȀ: ĀपǓ आकृ तȡ , ना मȢ त कोण,
वैक üपȪ क आंत रȞ क भाग का संद Ǻभ, नȡ ÿक Ǻष।

समĀया 9 - İȡ भुजाȀ का नȡ Ǻधारण
• (ए)  3-4-5 : अ ǇȢ तीय (समकोण İȡ भुज, SSS)।
• (b) 2, 3, 10: असंभव ( İȡ कोण अस मȢ का:  2+3 < 10 )।
• (c)  60-60-60 : अप रȞ मȢ त Ǯप से अनेक (समान ले कȡ न अ ǇȢ तीय नहɻ - कोइǺ भी आकार हो सकता है)।
• (d) AAS नȡ ̑दɍ Ǔ पZ के साथ: अ ǇȢ तीय İȡ कोण।
• जाँच: (c) क ठȟ न है — वȡ ǅाथʃ कभी “अ ǇȢ तीय” कहते हȅ èयाȀ कȡ  केवल एक ही आकृ तȡ  है।

समĀया 10 - प रȞ व ǺतनाȀ का ǌुòħम
• दोनाȀ लड़ कȡ याँ आं शȥ क Ǯप से सही हȅ: अनुवाद अनुवादाȀ Ǉारा, घुमावाȀ Ǉारा घुमावाȀ Ǉारा, और समान ĵ तȡ बȰ ̑ब Ǉारा ĵ तȡ बȰ ̑बाȀ को
पू Ǻववत कȡ या जाता है (ĵ तȡ बȰ ̑ब अपने आप मȀ उलटा होता है)।
• लȥ न कɺ वृ ƺȥ  कȡ  ĵ तȡ बȰ ̑ब "अलग" होते हȅ, Ľेय के पाİ हȅ - ĵ तȡ बȰ ̑ब रȞ व Ǻस ओ रȞ एǽ टेशन करते हȅ, जब कȡ  अनुवाद और रोटेशन इसे
संर Zȧ त करते हȅ।
• मजबूत ĵ तȡ ħȡ या अ भȦ वȡ õयास को संबो धȤ त करती है: कठोर ग तȡ याँ ĵòयZ (Āथानांतरण, रोटेशन) और अĵòयZ (ĵ तȡ बȰ ̑ब) मȀ
वȡ भा जȧ त होती हȅ।

समĀया 11 - समकोण İȡ भुज, पाद 3 और 4
• हाँ - एसएएस (या एचएल) Ǉारा स Ǿवागसम। समकोण दो पैराȀ के बीच है, इस लȥ ए 3, 90°, 4 पूरी तरह से İȡ भुज को नȡ Ǻधा रȞ त
करता है।
• पाइथागोरस का पू Ǻवाभास: क Ǻण 5 होना चा हȠ ए, इस लȥ ए एक बार पैर Āथȫ र हो जाने पर तीसरा पZ नȡ Ǻधा रȞ त होता है।
• कमजोर: कहता है कȡ  श ȃता मȀ से केवल एक ही प Ǻयाöत है; शा मȢ ल कोण को नहɻ पहचानता.

समĀया 12 - समान ĵभाव वाले दो अनुħम
• कइǺ वȡ कüप. E.g., मूल मान चȣ İाȀ (2,3) -> (-3,2) के बारे मȀ 90° CCW घुमाएँ। या  y=x  पर ĵ तȡ बȰ ̑ बȡ त करȀ, फȡ र x-अZ पर
ĵ तȡ बȰ ̑ बȡ त करȀ। या Āथानांतरण करȀ फȡ र ĵ तȡ बȰ ̑ बȡ त करȀ।
• ग णȧ त मȀ दZ वȡ ǅाथʃ यह मानता है कȡ  दो अलग-अलग अनुħम एक ही मै पȱ ̑ग उòपǉ कर सकते हȅ - मै पȱ ̑ग वह है जो îया मȢ तीय
Ǯप से मायने रखती है। यह ĩेड 8/बीजग णȧ त 1 (फ़ंèशन) के लȥ ए वैचा रȞ क Ǯप से महòवपू Ǻण है।
• कमज़ोर: दावा है कȡ  कोइǺ भी दो अलग-अलग ħम अलग-अलग ग तȡ याँ हȅ, भले ही वे समान छ वȡ याँ उòपǉ करते हाȀ।

— अंत —


