
ெசன்ற வஶப்௔ல் ெவக்டரக்௬க்ஶ உட்பட்௄ ஆபேரஷன் பாரத்்ேதாம், ெவக்டாரக்ைளப் 
பாரத்்ேதாம்  டாட் தயாரிப்௖ ெவக்டார ்க்ராஸ் ப்ராடக்ைடப் பாரத்்ேதாம், எப்பூ நாங்கள் 
பாரத்்ேதாம்  ெவக்டார ்ெசயல்பா௄கைள இயக்கலாம்.இன்௥ இயக்க௳ய௩க்ஶத் ொ௠ம்௖ேவாம், 
௳மானத்ொன் இயக்கத்ைதப் பாரப்்ேபாம்.  எனேவ நான் இங்ஶ வைரந்ௌ ெகாண்ூ௠க்ஶம் ஼ல 
பாைதகளி௩ம் ஒ௠ ௳மானத்ொ௩ம் ஒ௠ ௌகள் பயணிக்ழறௌ என்௥ ைவத்ௌக்ெகாள்ேவாம்  இௌ
ஒ௠ வைளந்த பாைதயாக இ௠க்ஶம், எனேவ ௌகள் என்௥ ெசால்லலாம்  எங்களிடம் 
ஒ௠ங்ழைணப்௖கள் உள்ள ஼ல ஶ௣ப்௖ சட்டத்ொன் ௳ஷயத்ொல் இைதப் பூக்ழேறாம்  நான் 
அசை்ச சரிெசய்ௌள்ேளன், எனேவ இந்த ௌகளின் நிைலைய ொைசயன் ௛லம் ொைசயன் r t 
ஒ௠ ேநரத்ொல் இல் ெகா௄க்க ேவண்௄ம்  என்பௌ ைடம் ெடல்டா௳ல் க்ஶப்t t plus delta t t 
௔ன் வ௠ம் ௌகள் என்௥ ெபா௠ள்  என்பௌ ௔ைரம் ௔ளஸ் ெடல்டா என நாம் p p t t 
அைடயாளம் காேம் ௚தன்ைம நிைலைய அைடழறௌ மற்௥ம் இங்ேக நிைல ொைசயன்  
இப்ேபாௌ இந்த ஒ௠ங்ழைணப்௖ சட்டத்ொல் ௔ளஸ் ெடல்டா என்பௌ ஆக t t r 
ெகா௄க்கப்பட௄்ள்ளௌ, இௌ என அைழக்கப்ப௄ழறௌ.  ஒ௠ ொட்ட௘௄பவர ்பற்௣ xyz 
ேபாழறார.் ஼ஸ்டம் அசா் எப்ேபாௌம் ௗஜ்௷யமாக ஒ௠ ஆயத்ைதக் ெகாண்ூ௠க்ஶம்  z z 
எனேவ இந்த நிைல௜ல் இன் ஆயத்ெதாைல௵கள் இல் இன் ஆயத்ெதாைல௵களாக xy p xy 
இ௠ப்பைதக் காண்ழேறாம்  ஆயத்ெதாைல௵கள் நிைல மற்௥ம் ஆழயைவ ௔ளஸ் x y p x 
ெடல்டா மற்௥ம் ஷட்டல் ெடல்டா ஆக இ௠க்கட௄்ம்  மற்௥ம் ொைசயன் இந்த x y y pp 
ொைசயன் ௚தன்ைமயானௌ, அைத இடப்ெபயரச்஼் ொைசயன் என்௥ அைழப்ேபாம்  நாம் 
ெடல்டா ௛லம் எைதப் ௔ரொநிொத்ௌவப்ப௄த்ௌழேறாம், எனேவ இப்ேபாௌ நாம் பாரப்்பௌ r 
நாம் என்றால்  ெவக்டார ்௔௔ ௔ைரம் என்௥ எ௱ௌங்கள், இௌ ெவக்டார ்ெடல்டா ஆரக்்ஶ சமம் 
மற்௥ம் இௌ ூ ௔ளஸ் ெடல்டா ூ௜ல் உள்ள ஆரக்்ஶ சமம்.  இல் க௯த்தல் மற்௥ம் நாம் t r 
பாரத்்தௌ ௖ள்ளி௜ல் உள்ள ஒ௠ ௌகளின் உடனூ ேவகம்  இௌ எல்ைல ெடல்டா ூ ௗஜ்௷யம் p 
ஆர ்மற்௥ம் ௔ளஸ் ெடல்டா ூ என வைரய௥க்கப்ப௄ழறௌ  க௯த்தல் ொைசயன் ெடல்டா ூ r 
அல்லௌ நமக்ஶத் ெதரிந்தைவயாகப் ௔ரிக்கப்பட௄்ள்ளௌ  இௌ ொைசயன் இன் r 
வ௯த்ேதான்ற௩க்ஶ சமம் எனேவ இௌ மற்௥ம் அொல் உள்ள ௌகளின் உடனூ ேவகத்ைதக் p 
ெகாண்௄ள்ளௌ  ஒ௠ பரிமாண இயக்கம் ேபால  ஆனால் இப்ேபாௌ அௌ இ௠ பரிமாண 
இயக்கமாக இ௠ப்பதால், இரண்௄ ொைசயன்க௬க்ஶம் இைடேய ேவ௥பா௄ உள்ளௌ  ேம௩ம் r 

என்பைத௞ம் நாம் உணரலாம்  plus t delta t it x plus delta xi plus y plus delta yj
மற்௥ம் க்ஶ சமம் எனேவ ெடல்டா ஐ என r t xi plus yj r delta xi plus delta yj 
எ௱தலாம் அதாவௌ எங்களிடம் ெவக்டார ்ெடல்டா உள்ளௌ  இன் ஸ்ேகலர ்உ௥ப்ைப r 
எ௄த்ௌக்ெகாள்வௌ மற்௥ம்  எனேவ ொைசயன் ௔ன்னர ்ெடல்டா ெடல்டா ூ ௔ளஸ் ெடல்டா v x 

க்ஶ சமமாழறௌ  ெடல்டா மற்௥ம் நாம் அைத ௔ளஸ் என்௥ம் எ௱தலாம், அங்ஶ y tj vxi vyj 
என்பௌ ேவகத்ொன் உ௥ப்௖ மற்௥ம் ஆக இ௠க்ஶம்.  இப்ேபாௌ ேவகம் ஷ௥களாக vx x v y y 

இ௠க்ஶம்  இங்ேக நாம் ெடல்டா ூ என்றால் உடனூ வழக்ழல் அைத வைரய௥க்ழேறாம்  ஒ௠ 
வைரய௥க்கப்படட் இைடெவளி இ௠ந்தால், அௌ ௘க௵ம் ஼௣யதாக இல்ைல என்றால், நாம் 
சராசரி ேவகத்ைதப் பற்௣ ேபாழேறாம்  அந்த வழக்ழல் சராசரி ேவகம்  நாம் எனச ்ெசால்௧ v 
சராசரி ஶ௣ைய ைவத்ௌ ெடல்டா ஆல் ெடல்டா க்ஶ சமமாக இ௠க்ஶம்.  இந்த ௳ஷயத்ொல் t r
நாம் சராசரி ேவகத்ைதப் பற்௣ ேபாம்ேபாௌ எல்ைல ெடல்டா ூ  எந்த ெடல்டா ோ௳ற்ஶம் அைத 
வைரய௥க்கக்ஷூய 0 க்ஶ ெசல்லலாம், அௌ இப்ேபாௌ நமக்ஶம் ௖ரிழறௌ  ொைச ெவட் ெடல்டா 
ஆர ் அதன் ொைச  நாம் ௔ன்ேனாக்ழச ்ெசன்றால், நமௌ படத்ொல் உள்ள அேத ெடல்டா ஆர ்௘க 
ேவகமாக உள்ளௌ  ெடல்டா ேநாக்ழ இ௠க்ஶம் மற்௥ம் எல்ைல௜ல் ெடல்டா க்ஶ ெசல்௩ம்r t 0 
 இந்த அம்சம் பாைத௜ன் ெதா௄ேகா௄ மா௥ம், எனேவ அந்த வரம்ைப எ௱ௌேவாம்  ெடல்டா 
ஆர ்ொைச௜ல்  பாைத௜ன் ெதா௄ேகா௄  
அதனால் ொைசேவகத்ொன் ொைச என்௥ ெபா௠ள்  எப்ேபாௌம்  பாைத௜ல் இ௠ங்கள், நீங்கள் 
உடல் ரீொயாக ஼ந்ொத்தால் அௌ௵ம் அரத்்த௚ள்ளதாக இ௠க்ஶம், ஏெனன்றால் அௌ ஏேதா ஒன்௥  
ஒ௠ ஶ௣ப்௔ட்ட ொைச௜ல் பயணிப்பௌ அந்தத் ொைசையத் ௌைளக்ழறௌ, அௌ ஏேதா நக௠ம்  
பாைத அப்பூ இ௠க்க ேவண்௄ம், 
அதனால் அௌ உள்ேள ெசல்ல ௚ூயாௌ அல்லௌ பாைத௜ல் இ௠ந்ௌ ௔ரிக்க ௚ூயாௌ  இன் v 
பக்கமானௌ எப்ேபாௌம் பாைதைய ெதா௄ம் மற்௥ம் நீங்கள் இன் பரிமாணத்ைதப் பாரத்்தால்v 
நாம் பாரத்்தௌ  இந்த ேவகத்ைத நாம் அைழத்தால் என்௥ எ௱தலாம்  மற்௥ம்vx i plus vyj x 

உ௥ப்௖களின் அூப்பைட௜ல் எ௱ௌேவாம் மற்௥ம் இன் பரிமாணத்ைத இவ்வா௥ y v 
எ௱ௌேவாம்  சௌரம் மற்௥ம் என்பௌ சௌரத்ொன் வரக்்க ௛லத்ொற்ஶச ்சமமாக இ௠க்ஶம், vx vy 
஼ல சமயங்களில் இைத௞ம் எ௱ௌேவாம்  என அல்லௌ ெவக்டார ்ஶ௣ இல்லாமல் என v v 
எ௱தலாம்  இௌ ேவகம் இன் ஶ௣௝டாஶம், ேம௩ம் நாம் பாரப்்பௌ என்றால் அௌ v vx vy 
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மற்௥ம் அௌ இந்த ேகாணமாக இ௠ந்தால்  ோட்டா ஆனால் ொைசேவக ொைசயன் ோட்டா 
ேடன்ெஜன்டை்ட ேமல் ௛லம் ெகா௄க்கப்படட் ொைசயாக மாற்௥ழறௌ  எனேவ vx vy 
பரிமாணம் என்பௌ சௌரத்ொன் வரக்்க ௛ல௚ம் சௌரத்ொன் பக்க௚ம் ஆஶம்  டான் vx vy 
ோட்டாவால் ெகா௄க்கப்படட்ௌ க்ஶ சமம் க்ஶ சமம் அல்லௌ நாம் மற்௥ம் ஆழய v bx vx vy 
இரண்௄ ஷ௥கைள எ௱ௌழேறாம்.  இைதத்தான் நாம் க௠த்ொல் ெகாள்ள ௳௠ம்௖ழேறாம்  இ௠ 
பரிமாண இயக்கத்ொல் ெதாடர௖்ைடய ேவகத்ொன் க௠த்ௌ மற்௥ம் இௌ ஒ௠ பரிமாண 
இயக்கத்ொல் ெதாடர௖்ைடய ேவகத்ைதப் ேபான்றௌ.  ஆனால் இப்ேபாௌ ொைசேவகத்ொன் 
ெவவ்ேவ௥ அம்சங்கள் இ௠ப்பதால், இைவ இப்ேபாௌ எங்களிடம் உள்ளன  ஒ௠ ொைசயன் 
சமாளிக்க ேவண்௄ம்  ஒ௠ ௌகள் ேவகம் மற்௥ம் ஒ௠ ௌகள் இ௠ந்தால் ௚ைற என்௥ a va b- 
ைவத்ௌக்ெகாள்ேவாம்.  அதன் ேவகம் ஆஶம், இைவ இரண்௄ம் ஼ல ஶ௣ப்௖ சட்டங்கைளப் vb 
ெபா௥த்ௌ அள௳டப்ப௄ழன்றன, ஆனால் உடன் ேவகப்ப௄த்த  வா க௯த்தல் ௔௔  என b a  
எ௱தலாம் அல்லௌ ஼ல சமயங்களில் இௌ க்ஶ உற௳னர ் ெதாடர௖்ைடய ேவகம் என்௥ம் b 
எ௱தப்பட௄்ள்ளௌ  எனேவ ேவகத்ொல் ஒப்௕ட௄் ேவகம் என்ற க௠த்ைத நாம் இங்ேக 1d 
பாரத்்ேதாம்  ஆனால் இப்ேபாௌ நாம் மற்௥ம் ஐ ெவக்டரக்ளாக எ௄த்ௌக் ெகாள்ள va vb 
ேவண்௄ம், அௌ ஒ௠ ொைசயன் க௯த்தல் ஆஶம்  உதாரணமாக, இந்த பக்கத்ொல் மைழத்ௌளிகள்
௳௱ந்தால்  ஒ௠ நபர ்ைசக்ழளில் இந்த வ௯௜ல் ெசல்ழறார ்என்றால்  இௌ ௘ொவண்ூ௜ன் 
ேபாௌ மைழ௜ன் ேவகத்ொற்ஶ சமமாக இ௠க்ஶம், ஏெனனில் ைசக்ழள் என்றால் ைசக்ழள்  v 
ேம௩ம் மைழ௜ன் ஷட௄்த்ெதாைக சமமாக இ௠க்ஶம். மைழ௜ன் ேவகத்ௌடன்  எனேவ ஒ௠வர ்
இந்த வ௯௜ல் ைசக்ழள் ஓட்ூனால்  மைழ ெசங்ஶத்தாகப் ேபாழறௌ, அதன் ௙ௌ 
மைழத்ௌளிகள் ௳௱வைத மனிதன் உணரவ்ான்  இவ்௳௠ ொைசயன்கைளக் க௯ப்பதன் ௛லம் 
ொைசயன் த௠ம் ேகாணத்ொற்ஶ வ௠வௌ  அ௄த்ௌ நாம் ொைசயன் ௛லம் அைடயாளம் காேம்a 
ஒ௠ ௌகளின் ௚௄க்கத்ொற்ஶ ெசல்ழேறாம்  நாம் பாரத்்தௌ ேபால் ௚௄க்கம் என்பௌ ேவகத்ொன் 
மாற்ற ௳ழதமாக வழங்கப்ப௄ழறௌ  எனேவ இல் உள்ள ொைசேவகம் மற்௥ம் இல் t vt t 
உள்ள ேவகம் மற்௥ம் ெடல்டா இல் என்றால் ஷட்டல் ெடல்டா ௔றஶ ெடல்டா என்பௌt v t t  v 

௔ளஸ் ெடல்டா க௯த்தல் மற்௥ம் ௚௄க்கம் என எ௱தலாம்.  ெடல்டா v t t t a vector v t 
வரம்௖ ௗஜ்௷யம் ஆக ௔ளஸ் ெடல்டா என வழங்கப்ப௄ம்  க௯த்தல் ெடல்டா ஆல் v t t v t 
வஶக்கப்ப௄ழறௌ, எனேவ இந்த இரண்௄ ௖ள்ளிகளில் உள்ள ொைசேவக ொைசயன்கைளப் 
பாரக்்ழேறாம்.  ௳த்ொயாசத்ைத எ௄த்ௌக் ெகாள்௬ங்கள், அௌ நமக்ஶ ௚௄க்கம் மற்௥ம் 
ெடல்டா ூ என்றால்  இௌ ஒ௠ வைரய௥க்கப்படட் இைடெவளியாக இ௠ந்தால் ௘க௵ம் 
஼௣யதாக இல்ைல, ஆனால் நாம் ெப௥ம் ௚௄க்கம் சராசரி ௚௄க்கம் ஆஶம், எனேவ நாம் 
௚௄க்கம் ெப௥ழேறாம்.  அய்ஜ் அசை்ச ேசரக்்ழறௌ  என்பௌ ௚௄க்கத்ொன் உ௥ப்௖ ஆஶம்  x x 
ேம௩ம் இௌ ெடல்டா ூ மற்௥ம் ஏய் ௛லம் ெடல்டா ௳எக்ஸ்க்ஶ சமம்  மாற்றத்தால் 
ெகா௄க்கப்படட் ௚௄க்கத்ொன் ஷ௥ ெடல்டா ூ ஆல் ஆஶம், எனேவ இந்த அள௵ ௚௄க்கம் y vy 
மற்௥ம் நாம்  இங்ேக நாம் பாரப்்பௌ ௚௄க்கத்ொன் உ௥ப்௖  ொைசேவகத்ொன் தனிமத்ொன் x x 
வ௯த்ேதான்றல் ஆல் ஆல் ஆல் ஆஶம், இைத ேநரம் என்௥ம் க்ஶ உட்பட்டௌ d dt dt dt x 
என்௥ம் எ௱தலாம்.  அதன் இரண்டாவௌ வ௯த்ேதான்றலாக, ௘ல்லரின் ஷ௥ ஐ y dvyydt 
ௌரிதப்ப௄த்ௌழறௌ  ேம௩ம் அைத என்௥ எ௱தலாம்  இடப்ெபயரச்஼் d by dt by dy by dt y 
தனிமத்ொன் இரண்டாவௌ வ௯த்ேதான்றலாக இ௠க்ஶம்  ஒ௠ ௌகள் ேநரே்காட்ூல் நக௠ம் ேபாௌ 
௚௄க்கம் பற்௣ய ஼ல ௎ட்பமான ௖ள்ளிகைளப் பாரக்்க ௚யற்஼ப்ேபாம்  ௔ன்னர ்நிசச்யமாக 
ேவகம் மற்௥ம் ௚௄க்கம்  ஒேர ொைச௜ல் நிற்ழறௌ  அொல் நிசச்யமாகக் ெகா௄க்கப்பட 
ேவண்ூயைவ  எொரம்ைற அைடயாளம் இ௠க்கலாம், அதாவௌ அௌ எொர ்ொைச௜ல் 
இ௠க்கலாம் ஆனால் ெபாௌவாக ொைசயன்  ொைச ஒேர மாொரியாக இ௠க்ஶம், ஆனால் ஒ௠ 
ௌகள் வைளந்த பாைத௜ல் இ௠க்ஶம்ேபாௌ  நாங்கள் ெசன்றௌம் ௚த௧ல் பாரத்்தௌ அௌதான்  
எந்த உடனூ இயக்கத் ொைச௞ம் பாைத௜ன் ெதா௄ேகா௄ இப்ேபாௌ ௚௄க்கம் பற்௣ என்ன 
ெசால்ல ேவண்௄ம்  பாைத௜ன் ௚௄க்கம் ெதா௄வானௌ அல்லௌ அதற்ஶ ேவ௥ ஏேத௑ம் 
உ௥ப்௖ உள்ளௌ மற்௥ம் அௌ ௖ரிந்ௌ ெகாள்ளப்ப௄ழறௌ  எனேவ இந்த படத்ொற்ஶ 
ொ௠ம்௖ேவாம், ௌகள் இந்த நிைல என்௥ ெசால்லலாம்  இைதப் பாரக்்ஶம்ேபாௌ இௌ இப்ேபாௌ p 

ப்ைரம் நிைல  உடனூயாக இங்ேக இன் ொைசயானௌ பாைத௜ன் ெதா௄ேகா௄ மற்௥ம் p v p 
என்பௌ ௚தன்ைமயானௌ  ௔ைரம் ொைசேவகத்ொன் ொைசயானௌ ப்ைர௚க்கான p p 
பாைத௜ன் ெதா௄ேகா௄ இ௠க்ஶம், எனேவ இப்ேபாௌ நாம் ௚௄க்ழ௳ட்டால் இங்ேக  எனேவ 
இரண்௄ ொைசேவக ொைசயன்கைள வா௩டன் ேசரத்்ௌ ொட்ட௘௄ேவாம்  எங்களிடம் ெவக்டார ்
௳ உள்ளௌ, எங்களிடம் ெவக்டார ்௳ ௔ைரம் உள்ளௌ, இௌ ெவக்டார ் இந்த இரண்ைட௞ம் 
இைணப்பௌ ெவக்டார ்ெடல்டா ஆஶம், இப்ேபாௌ ௚௄க்கம் ெடல்டா ௳ ஆல் ெடல்டா ௳க்ஶ v 
சமம் என்பைத நாம் அ௣ேவாம்.  எனேவ அதன் ௚௄க்கத்ொன் ொைசயானௌ ெடல்டா உடன் v 
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இ௠க்க ேவண்௄ம், அௌ ெவளிப்பைடயானௌ  ெதா௄ேகா௄ அல்ல, 
அதனால் நாம் பாரப்்பௌ வைளந்த பாைத௜ல் ௚௄க்கம் இ௠ப்பைதத்தான்  இரண்௄  ெபா௠ள் 
காரணமாக  ௚தல் உ௥ப்௖ ேவக மாற்றம் காரணமாக வ௠ழறௌ. ௌகள்கள்  ேம௩ம் இௌ ஒ௠ 
ௌகள் ஒ௠ ேநர ்ேகாட்ூல் நக௠ம் ேபாௌ ஷட வ௠ம் ஒ௠ உ௥ப்௖  ஏெனனில் ௌகள்களின் 
இயக்கத்ொல் மாற்றம் ஏற்பட௄் இந்த உ௥ப்௖ எப்ேபாௌம் இ௠க்ஶம்  ௌகள் அேத ொைச௜ல் 
ெதாடரந்்ௌ நகரந்்தால், ஆனால் அதன் ேவகம் மா௣னால், ஒ௠ ௚௄க்கம் உள்ளௌ  ஷ௥ என்பௌ 
ொைசேவகத்ௌடன் ஷூய அொர௵் ஆஶம், அௌ க்ஶ சமம்  ஆனால் அைதத் த௳ர ௚௄க்கம் et 
என்ற இரண்டாவௌ உ௥ப்௖ நம்௘டம் உள்ளௌ  எௌ இந்த ொைசக்ஶ ெசங்ஶத்தாக உள்ளௌ மற்௥ம்
அௌ வ௠வதற்ஶ காரணம் பாைத தான்  வைளந்த இயல்௖ காரணமாக  ேவகம் ெகாண்டௌ  
ொைச மா௥ழறௌ  எனேவ இங்ேக மற்௥ம் ப்ைரம் நிைலகள் ஒன்றாக இ௠ந்தா௩ம், v v 
ொைசகள் ேவ௥படட்ைவ  எனேவ இௌ ெடல்டா இன் ஒ௠ ஷ௥க்ஶ வ௯வஶக்ஶம்  v et 
பக்கத்ொற்ஶ ெசங்ஶத்தாக மற்௥ம் இந்த உ௥ப்௖ உண்ைம௜ல் இரண்டாவௌ உ௥ப்௖ அல்லௌ 
ெசங்ஶத்ௌ உ௥ப்௖ ஆஶம்  எௌ ெசங்ஶத்தாக உள்ளௌ  ௌகள் ஒ௠ வைளந்த பாைத௜ல் 
நகரழ்றௌ என்றால், இந்த உ௥ப்௖ அந்த ொைச௜ல் ாடூ்க்காட௄்ழறௌ  நாம் இந்த நிைல௜ல் 
இ௠ந்தால், அௌ ஒ௠ வட்டமான இயக்கம் என்௥ நாம் க௠ொனால், அௌ ாடூ்க்காட௄்ழறௌ  
வட்டத்ொன் ைமயத்ொல் இப்ேபாௌ நக௠ம் ௌகள்களின் உண்ைமயான அள௵  இௌ ஒ௠ வட்டமாக 
இல்லாமல் இ௠க்கலாம் ஆனால் அௌ ஒ௠ வட்ட பாைத என்௥ உள்நாட்ூல் அ௑மானிக்க 
௚ூ௞ம்  அந்த வட்டப் பாைத௜ன் ைமயத்ொல் கள் மற்௥ம் என்றால்  இௌ ெதா௄ேநாக்ஶ அம்சம் 
ஆனால் இந்த அம்சம் ெதா௄ேகா௄க்ஶ ெசங்ஶத்தாக உள்ளௌ.஼ல ேநரங்களில் இௌ சாதாரண 
அம்சம் என்௥ அைழக்கப்ப௄ழறௌ.  நான் அைத என்௥ அைழப்ேபன், எனேவ இந்த இரண்௄ en 
ொைசயன்கள் மற்௥ம் மற்௥ம் ௚௄க்கத்ொன் இயல்பான ஷ௥கள் உள்ளன  இௌ e en 
இயக்கத்ொன் சௌரத்ொற்ஶ ௚தல் ௳ழதாசாரமாக இ௠ப்பைதக் காட்டலாம்  அந்த இடம் வைர  
ௌகள்களின் ேவகம் எௌவாக இ௠ந்தா௩ம் அௌ இயக்கத்ொன் சௌரத்ொற்ஶ ௳ழதாசாரமாக 
இ௠க்ஶம் மற்௥ம் உள்நாட்ூல் இ௠ந்தால்  ௌகள்  ஆரம்  அௌ ஒ௠ வட்டத்ொல் நகரந்்தால்  r 
அதாவௌ, இௌ ஒ௠ உள்௭ர ்வட்டம் என்௥ நாம் க௠ொனால்  ேம௩ம் அந்த வட்டத்ொன் ஆரம் r 
ஆக இ௠ந்தால், அதற்ஶ ௚௄க்கத்ொன் இயல்பான உ௥ப்ைப ௚௄க்ழ  என்பௌ மற்௥ம் v r r 
க்ஶ ேமல் சௌரத்தால் வழங்கப்ப௄ழறௌ  பாைத௜ன் வைள௳ன் ஆரம் அைழக்கப்ப௄ழறௌ, 
எனேவ அௌ நம்௚ைடயௌ  ஒ௠ ௌகள் வைளந்த பாைத௜ல் பயணிக்ஶம் ேபாௌ அௌ இரண்௄ 
ஷ௥கைளக் ெகாண்ூ௠க்ஶம் என்பைத எப்ேபாௌம் நிைன௳ல் ெகாள்ள ேவண்௄ம்  ௌகள் 
இயக்கம் அல்லௌ மற்ெறான்௣ன் மாற்ற ௳ழதத்தால் ஏற்ப௄ம் ஒ௠ ஷ௥  பாைத௜ன் வைளந்த 
தன்ைமயால் ௌகள் நிைலயான ேவகத்ொல் நகரந்்தா௩ம் ெபா௠ள் நக௠ம்  பாைதக்ஶ 
ெசங்ஶத்தாக ௚௄க்கத்ொன் ஒ௠ உ௥ப்௖ உள்ளௌ, எனேவ இப்ேபாௌ  இந்த ௳ஷயங்கைளப் 
பாரப்்பதன் ௛லம் நாம் என்ன ெசய்ய ௚ூ௞ம் என்றால், ஒேர மாொரியான வட்ட இயக்கத்ொல் 
ஒ௠ ௌகளின் இயக்கத்ைதப் பாரக்்கலாம்.  எனேவ நாம் ஒ௠ வட்டப் பாைதயாக இ௠க்ஶம் ஒ௠ 
ௌகைளப் பாரக்்ழேறாம்  ெதாடரந்்ௌ  ேம௩ம் ஽௠ைட என்ற ெசால் அைதக் ஶ௣க்ழறௌ  ஒ௠ 
நிைலயான ேவகத்ொல் நக௠ம் எனேவ நாம் அைத இங்ேக சொ ெசய்தால் அௌ ஒ௠ வட்டமாக 
இ௠ந்தால் அௌ ஒ௠ ௌகள் இ௠ந்தால்  ஒ௠ நிைலயான இயக்கத்ௌடன் வட்டம் அல்லௌ 
வட்டத்ொன் ாற்றள௵டன் ஓூனால் அைதச ்ெசால்ழேறாம்  ஽ரான வட்ட இயக்கங்களில், 
இப்ேபாௌ ௌகள் ஒ௠ நிைலயான ேவகத்ொல் நகரழ்றௌ என்௥ ெசால்ழேறாம்  ஆல் v 
ெகா௄க்கப்படட்ால், என்ற ௌகள் இந்த நிைல௜ல் இ௠ந்தால், ௚த௧ல் ெசான்னால் நாம் என்னp 
பாரக்்ழேறாம்  வட்டத்ொன் ஆரம் எனில், ௖ள்ளி௜ல் ௚௄க்கம் காண்ேபாம்  இ௠ப்௔௑ம் r p 
ௌகள்களின் ேவகம் நிைலயானௌ ஆனால் ௚௄க்கம் ௗஜ்௷யம் என்௥ இௌ 
அரத்்தப்ப௄த்ௌவொல்ைல  ௖ள்ளி என்பௌ வட்டத்ொன் ௚௄க்கத்ொன் ைமயத்ைத௞ம் அைத௞ம்p 
ாடூ்க்காட௄்ம்  சௌரமானௌ வட்டத்ொன் ைமயத்ொற்ஶ ௛லம் ஒ௠ ொைசையக் ெகா௄க்ஶம் v r 
எனேவ இேதா இந்த அம்௖க்ஶ௣  ௚௄க்கத்ொன் ொைசையக் ஶ௣க்ஶம் அதன் பரிமாணம், ஆல் r 
வஶக்கப்படட் இயக்கத்ொன் வரக்்கம் இப்ேபாௌ ஏேதா ஒன்௥  ஒேர மாொரியான வட்ட 
இயக்கத்ௌடன் நாம் வைரய௥க்ஶம் ெசாற்கள் உள்ளன, 
அதனால்தான் நாம் ௚த௧ல் பாரக்்ழேறாம்  ஒேர ஽ரான வட்ட இயக்கத்ொல் அைச௵ நிைலயாக 
இ௠ந்தா௩ம், ௚௄க்கம் ௗஜ்௷யமாக இ௠க்காௌ என்௥ ஹால் ஷ௥ழறார.்  ௌகள் இ௧௠ந்ௌ p p 
௔ைரம் மற்௥ம் வட்டத்ொன் ைமயக் ேகாணத்ொற்ஶ ெசல்ழறௌ  ெடல்டா ோட்டாவால் 
ெகா௄க்கப்ப௄ழறௌ, எனேவ ெடல்டா ோட்டா என்பௌ ேகாணமாக இ௠ந்தால்  வட்டத்ொன் 
ைமயம் ௌகள்களால் ௛டப்பட்ூ௠க்ஶம், எனேவ இப்ேபாௌ இந்த ெடல்டா ோட்டா ஆஶம்  ேகாண 
இடப்ெபயரச்஼்  என்௥ம் ஶ௣ப்௔டப்ப௄ழறௌ  மற்௥ம் ெடல்டா ூ என்றால்  இ௧௠ந்ௌ p 
ௌகள்கள் ெசல்ல ேநரம் எ௄க்ஶம்  ௚தல் வைர ௔ன்னர ்ேகாண ேவகம் எனப்ப௄ம் அளைவ p 
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வைரய௥க்ழேறாம்  ௌகள்களின் ேகாண ேவகம்  ேகாணம் ெடல்டா ௃ ஆல் ெடல்டா ோட்டா என 
வைரய௥க்கப்ப௄ழறௌ மற்௥ம் ேகாண ேவகத்ொற்ஶ ெப௠ம்பா௩ம் பயன்ப௄த்தப்ப௄ம் ஶ௣  
ஒேமகா என்ற ழேரக்க எ௱த்ௌ நாம் பாரத்்தபூ ஒ௠ ேகாண ேவகம்  இப்ேபாௌ ெடல்டா ூ 
வழங்ழய ெடல்டா ோட்டாவால் ௌகள்களின் இயக்கத்ைதக் கண்௄௔ூக்க ௚யற்஼த்தால் ேவகம் 
ெகா௄க்கப்ப௄ம்  ்ரம் ௔௔ ௔ைரைம ெடல்டா ௃யால் ௔ரிக்ழறௌ, எனேவ இந்த ேவகத்ைத 
நாம் பாரத்்தால் ௌகள்  ெடல்டா ௃யால் வஶக்ஶம் ்ரம் ெடல்டா ௃யால் வஶக்ஶம் ்ரத்ொற்ஶ 
சமம்  ஆரக்் ௔௔ ௔ைரைம ௔ரித்ௌ, ெடல்டா ூ௜ல் ெடல்டா ோட்டாைவத் த௳ர ேவெறான்௥ம் 
இ௠க்காௌ, 
அதனால் நாம் பாரக்்கலாம்  ஒேமகாவால் வழங்கப்ப௄ம் ேவகம் ேநரங்கள் மற்௥ம் ௌகளின் r 
௚௄க்கத்ைதப் பாரத்்தால் அௌ  என்பௌ க்ஶ ேமல் சௌரத்தால் வழங்கப்ப௄ழறௌ, எனேவ r r v 
இௌ சௌரத்ொன் ஒேமகா சௌரமாஶம்  ைமயத்ைத ேநாக்ழ இ௠க்ஶம் ௚௄க்கத்ொன் இந்த r 
உ௥ப்௖ இப்ேபாௌ ஆர ்ஒேமகா சௌரத்ொற்ஶ சமம் மற்௥ம் சமம்  அதற்ஶ ஒ௠ ெபயர ்
ைவத்ௌள்ேளாம்  க௠௳ன் ௚௄க்கம் என்௥ம் அைழக்கப்ப௄ழறௌ, ௌகள் ைமயத்ைத ேநாக்ழச ்
ெசல்வைதப் பாரத்்ேதாம்.  இப்ேபாௌ இன்௑ம் ஼ல ெசாற்கள் உள்ளன, அைவ ஒ௠ மண்டபமாக 
வைரய௥க்கப்ப௄ழன்றன  ஒ௠ ௖ரட஼்க்ஶ எ௄த்ௌக் ெகாள்ளப்ப௄ம் ேநரம் கால அள௵ என்௥ 
அைழக்கப்ப௄ழறௌ, அதற்ஶப் பயன்ப௄த்தப்ப௄ம் ஼ன்னம் ஒ௠ ெநாூ௜ல் உ௠வாக்கப்படட் 
ேக௔டல் ூ.  ௖ரட஼்களின் எண்ணிக்ைக  இௌ அொரெ்வண் என வைரய௥க்கப்ப௄ழறௌ  ேம௩ம் 
இௌ 1 ஓவர ் க்ஶ சமமாக இ௠க்ஶம் மற்௥ம் அொரெ்வண்ேக்ஶ பயன்ப௄த்தப்ப௄ம் ஼ன்னம் t 
ழேரக்க எ௱த்ௌ  இப்ேபாௌ நாம் பாரத்்தால் ஒேமகா ஒேமகா என்பௌ ேகாண nu 
இடப்ெபயரச்஼்ையத் த௳ர ேவ௣ல்ைல  காலத்தால் வஶக்கப்ப௄ம் மற்௥ம் நாம் ஒேமகாைவ 
காலத்ொன் அூப்பைட௜ல் ெவளிப்ப௄த்த ௳௠ம்௔னால் ூ  ஒ௠ ௖ரட஼்க்கான ேகாண 
இடப்ெபயரச்஼் இரண்௄ ைப ேரூயன்கள் மற்௥ம் ேநரம் ஒேமகா ஆஶம்  இல் இரண்௄ க்ஶ t pi 
சமமாக இ௠க்ஶம், எனேவ 2 க்ஶ சமமான ஒேமகா உள்ளௌ  இல் நாம் 2 என்௥ம் pi t pi mu 
எ௱தலாம், ஏெனனில் என்பௌ 1க்ஶ ேமல் க்ஶ சமம்  இப்ேபாௌ நாம் பாரத்்தால், ஒேமகா nu t
ேவகத்ொன் அூப்பைட௜ல் என்பௌ ஒேமகா௳ற்ஶ சமம்  எனேவ இௌ 2 மற்௥ம் r pi r nu 
௚௄க்கம் எந்த என்பொ௧௠ந்ௌ எ௱தலாம்  4 சௌரத்ொற்ஶ சமமாக r omega square pi 
இ௠க்ஶம் என்பௌ சௌர க்ஶ சமம் எனேவ அொரெ்வண் மற்௥ம் கால அள௳ன் nu r 
அூப்பைட௜ல் நாம்  இப்ேபாௌ ேவகம் மற்௥ம் ௚௄க்கம் ஆழயவற்௣ன் மொப்ைப ஒ௠ 
ஶ௣ப்௔ட்ட காலத்ொற்ஶ நிைலயானதாக இ௠ந்தால் ெபறலாம்  ஒேர மாொரியான வட்ட இயக்கம் 
ெகா௄க்க ேவண்௄ம், வட்ட இயக்கம் ஽ராக இல்லா௳ட்டால் என்ன நடக்ஶம் என்பைத 
ா௠க்கமாகப் பாரப்்ேபாம்.  நான் என்ன ெசால்ழேறன் என்றால்  ௌகள் இயக்கம்  மா௥ழறௌ 
எனேவ இப்ேபாௌ ௌகள்களின் ேவகம் மா௣னால், அௌ ஒேமகா என்௥ம் அரத்்தம்  
நிைலயானதாக இ௠க்காௌ  ேம௩ம் ேகாண ௚௄க்கம் எனப்ப௄ம் அளைவ நாம் ோரம்ானிக்க 
௚ூ௞ம்  எௌ சமமானௌ. ஒேமகா௳ன் ௳ழதம் காலப்ேபாக்ழல் மா௥ழறௌ மற்௥ம் இந்த 
ேநரத்ொல் நான் இங்ேக ஶ௣ப்௔௄வைத நான் நி௡௔க்க மாட்ேடன் ஆனால் அைத௞ம் I  
காட௄்ேவாம்  ேம௩ம் சாதாரண வட்ட இயக்கத்ொன் ேவகம்  ஒேமகா மற்௥ம் ொைச௜ல் r  
ெகா௄க்கப்படட்தால், அௌ உடனூ ேவகமாக இ௠க்ஶம்  ஒேமகா நிைலயானதாக இல்லாததால் 
மற்௥ம் ௚௄க்கம் மடங்ஶ ொைச௞ம் ேசரந்்ௌ ெகா௄க்கப்ப௄ம்  r d omega by dt  et n 
ொைச௜ல் ௔ளஸ் ஆர ்ஒேமகா சௌரம் இ௠க்ஶம், அைத ஆர ்ைடம்ஸ் ஆல்பா என்௥ 
அைழக்ழேறாம்  ஒ௠ ௌகள் வட்டப் பாைத௜ல் நக௠ம் ேபாௌ நாம் இங்ேக ஓ ௔ளஸ் ஒேமகா 
சௌரத்ௌடன் எ௱தலாம்  ௔ன்னர ்அதன் ௚௄க்கம் இரண்௄ ஷ௥கைளக் ெகாண்௄ள்ளௌ, இௌ 
௚௄க்கத்ொன் ஒ௠ உ௥ப்௖ ஆஶம்  ைமயத்ைத ேநாக்ழ ஒேர ஽ரான வட்டம் ேவகம் ஒேமகா ar 
சௌரத்ொற்ஶ சமம் மற்௥ம்  ௚௄க்கம் மடங்ஶ ஆல்பா மற்௥ம் இன்௑ம் ேவகத்ொற்ஶ சமமான r 
ஒ௠ ெதா௄ேகா௄ உ௥ப்௖ உள்ளௌ  ஆல்பா மொப்ைபப் ெபா௠ட்ப௄த்தாமல் ஒேமகாவாகத் r 
ெதாடரழ்றௌ, எனேவ வட்ட இயக்கங்கைளப் பாரத்்ேதாம்  இப்ேபாௌ நிைலயான 
௚௄க்கத்ௌடன் நக௠ம் ஒ௠ ௌகளின் ௳ஷயத்ைத எ௄த்ௌக் ெகாள்ேவாம்  இதன் ெபா௠ள் 
௚௄க்கம் ௚௄க்கம் மற்௥ம் ொைச இரண்௄ நிகழ்௵களி௩ம் மா௣௧க்ஶ சமம்  நிைலயான 
௚௄க்கம் ௛லம் பயணிக்ஶம் ஒ௠ ௌகளின் ேவகம் என்௥ ெசால்லலாம்  என்பௌ v 0 t 
ௗஜ்௷யத்ொற்ஶ சமம் மற்௥ம் இ௠க்கட௄்ம்  இல் இன் ேவகம் எனேவ நாம் அ௣ய t v 
௳௠ம்௖வௌ  இல் இந்த ௌகளின் ேவகம் என்னவாக இ௠க்ஶம் மற்௥ம் ௌகள் ஒ௠ நிைல௜ல் t v 
இ௠ந்தால் என்பௌ ௗஜ்௷யத்ொற்ஶ சமம் மற்௥ம் ௗஜ்௷யத்ொற்ஶ சமம்  நிைலயான r t 
௚௄க்கத்ௌடன் ெதாடரந்்தால், ஒ௠ ேநரத்ொல் அதன் நிைல என்னவாக இ௠க்ஶம்  நாம் ெசய்௞ம் 
௚தல் ௳ஷயம், ௚௄க்கம் நிைலயானௌ என்பைத நாம் அ௣ேவாம், எனேவ இந்த ௚௄க்கத்ைத 
எ௱ொனால்  க௯த்தல் காலத்தால் வஶக்கப்ப௄ழறௌ எனேவ க௯த்தல் 0 எனேவ  இௌv v 0 t t 
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ைமனஸ் க்ஶ சமம் மற்௥ம் நாம் ெப௥வௌ இன் ேவகம் க்ஶ சமமாக v v 0 upo n t v v 
இ௠க்ஶம்  ஷட்டல் ஒ௠ ௚ைற மற்௥ம் அைத ஒ௠ ஷ௥ என எ௱ொனால், நமௌ எளிய v 0 t 
சமன்பா௄கள் ழைடக்ஶம்  என்பௌ ௗஜ்௷யம் ௔ளஸ் ேகாடாரி ௚ைற மற்௥ம் vx Equal v x t 

என்பௌ க்ஶ சமம். 0 ௔ளஸ் எங்ேக ௚௄க்கம் சம அசா் மற்௥ம் இன் vy v y ayt a  ayj v 
ேவகம், ௔ளஸ் மற்௥ம் ஆரம்ப ேவகத்ொற்ஶச ்சமம்  என்பௌ ௗஜ்௷யத்ொற்ஶச ்சமம் vxi vyj v v
என்பௌ ௗஜ்௷யம் ஷட்டல் என்பௌ ௗஜ்௷யம் எனேவ இௌேவ நமக்ஶக் ழைடக்ஶம் xi v yj 
௚தல் ெவளிப்பா௄, இப்ேபாௌ நாம் நிைல ொைசயன் ெசய்ழேறாம்.  ூ மணிக்ஶ  ெவக்டார ்r 
இன் நிைலையக் கண்ட௣ய௵ம், அங்ஶ ெவக்டார ் ௗஜ்௷யமாக இ௠க்ஶம்  என்பௌ r t 
ௗஜ்௷யத்ொற்ஶ சமம் எனேவ இப்ேபாௌ இைதச ்ெசய்ய ேவண்௄ம் என்௥ பாரக்்ழேறாம்  ேநரம் t
மற்௥ம் ேநரம் 0 இைடேய சராசரி ேவகம் மற்௥ம் இரண்டால் வஶக்கப்ப௄ம் மற்௥ம் v 0 v 
அதனால் இடமாற்றம் வழங்கப்ப௄ம்  எந்த ைமனஸ் என்பௌ ௗஜ்௷யத்ொற்ஶச ்சமம், அௌ r r 
சராசரி ேவகத்தால் ெகா௄க்கப்ப௄ம்  ௚௄க்கம் நிைலயானதாக இ௠ப்பதால் ேவைல 
ெசய்ழறௌ, எனேவ அைத சமமாக எ௱தலாம்  ஷட்டல் ஷட்டல் 80 ஆல் 2 மடங்ஶ v 0 v 0 t 
எனேவ  இைதெயல்லாம் ைவத்ௌ பாரத்்தால், நமக்ஶ ழைடப்பௌ ைமனஸ் என்பௌ r r 
ௗஜ்௷யத்ொற்ஶ சமம்  ௗஜ்௷யம் ஷட்டல் சௌரம்  ேம௩ம் அைர சௌரம் மற்௥ம் v t t kt 
௙ண்௄ம் அைத மற்௥ம் ொைசகளில் தனித்தனியாக எ௱தலாம்  எனேவ இைத x y x x x plus
ஆகப் ெப௥ழேறாம்  ௔ளஸ் அைர அசா் என்பௌ சௌரத்ொற்ஶச ்சமம், ேம௩ம் என்ற v 0 xt y 
ஷ௥ ஐ க்ஶ சமம் என்௥ எ௱ௌழேறாம்.  மற்௥ம் அைர சௌரத்ைதச ்y y 0 v 0 yt ayt 
ேசரக்்க௵ம் இப்ேபாௌ இந்த இரண்௄ சமன்பா௄கைள௞ம் கவனி௞ங்கள்  ௌகள் ொைச௜௩ம் x y
ொைச௜௩ம் ஒ௠ ாயாோனமான வ௯௜ல் நகரவ்ைதப் ேபால  நாம் தனித்தனியாக ேகாடாரி 
மற்௥ம் ஏய் இயக்கத்ைத ௚௄க்ழ ௳௄ழேறாம்  உடன் ஆனால் ஒ௠ ாயாோனமான வ௯௜ல் 
க௠த்ொல் ெகாள்ளலாம் மற்௥ம் நாம் என்றால்  ௌகள்களின் பாைத௜ன் சமன்பாடை்டக் 
கண்௄௔ூக்க ௳௠ம்௖ழேறாம், ஆனால் நம்௚ைடயௌ  நாம் ெசய்ய ேவண்ூயௌ நமௌ ஐ x y 
உடன் ெதாடர௖்ப௄த்ௌவௌ மட௄்ேம, இௌ நமௌ ௌகள்க௬க்ஶ வ௯வஶக்ஶம்  நாம் ெசய்ய 
ேவண்ூயௌ இந்த இரண்௄ சமன்பா௄க௬க்ஶ இைட௜ல் உள்ள ேநரத்ைத அகற்௥வௌதான்  
ேம௩ம் அௌ அல்லௌ இன் ெசயல்பாடாக ஐ ெகா௄க்ஶம்.இப்ேபாௌ நம்௘டம் உள்ளௌ  y y x x 
஽ரான ௚௄க்கம் அல்லௌ நிைலயான ௚௄க்கம் வழ் இயக்கத்ொன் ஒ௠ ஶ௣ப்௔ட்ட வழக்ழல் ah 
நாம் மற்௥ம் யாைரப் பாரக்்ழேறாம்  ொட்ட௘டப்பட்ட இயக்கம் ொட்ட௘டப்பட்ட இயக்கம் n 
என்௥ அைழக்கப்ப௄ழறௌ  ஒ௠ ௌகளின் இயக்கம் எௌ  ௖௳௝ரப்்௖  ௳ைள௵  பயணம்  எனேவ 
நாம் நிைலயான ௚௄க்கம் இயக்கத்ைதக் கண்டௌ இயக்கத்ொன் ஒ௠ ஼றப்௖ நிகழ்௵  ஈரப்்௖ 
௳ைசயானௌ நாம் க௠ௌம் இயக்க வரம்௔ற்ஶள் ௚௄க்கத்ைத மாற்றாௌ  ேவகமான ழரிக்ெகட் 
பந்ௌ ேவகம் அல்லௌ ேவக மடை்ட ேபான்றவற்௥க்ஶ ஒ௠ உதாரணம் இங்ேக உள்ளௌ  ௛லம்  
ஒ௠ பந்ௌ ௴சச்ாளரின் ைக௜௧௠ந்ௌ ௌப்பாக்ழையத் தாக்ழய ௔ன் அல்லௌ ௌப்பாக்ழைய 
௳ட௄் ெவளிேய௣ய ௖ல்லட்  இந்த ேவகங்கள் அைனத்ௌம் இப்ேபாௌ ொட்ட௘டப்பட்ட ேவகத்ொல் 
இ௠க்ஶம்  இந்த ப்ெராெஜஎன் ேவகத்ொற்ஶம் மற்௥ம் க்ஶம் என்ன ௳த்ொயாசம் என்பைதah a 
நீங்கள் கண்௄௔ூக்க ௚யற்஼த்தால்  ெசங்ஶத்தாக ௴சப்படட் உடல் என் ைக௜ல் ஒ௠ பந்ௌ 
இ௠க்ழறௌ அல்லௌ நான் இந்த ேபனாைவ எ௄த்ௌக்ெகாள்ழேறன் என்௥ ெசால்௩ங்கள்  நான் 
அைத இப்ேபாௌ ெசங்ஶத்தாக ௴ாழேறன், இௌ எ௣கைண ேவகத்ொன் ஒ௠ ஼றப்௖ வழக்ஶ, 
ஆனால் நான் ொட்ட௘௄ம்ேபாௌ  ேவகத்ைதப் பற்௣ ேபாைக௜ல், நான் உடைல ௴ாம்ேபாௌ, ​​​​
அௌ ஒ௠ ழைடமடட்மாக இ௠க்ஶம்.  உ௥ப்௖ ேவகத்ொன் என்ூைய௞ம் ெகாண்௄ள்ளௌ, எனேவ 
எ௣ெபா௠ள் இயக்கத்ொன் வழ் நாம் க௠ௌவௌ ஒ௠ உடல் மட௄்மல்ல.  இௌ ெசங்ஶத்தாக நக௠ம் 
ஆனால் ழைடமடட்மாக நக௠ம், ஏெனனில் ௚தன்ைமயாக உட௧ல்  ேவகத்ொல் உ௥ப்௖ x 
உள்ளௌ, எனேவ நாம் என்ன ொட்ட௘ட௄்ள்ேளாம் என்பைதக் கண்ட௣ய ௚யற்஼ப்ேபாம்  
இ௠க்கலாம். என்பௌ ேநர ேவகத்ொன் ஷ௥ ஆஶம்  ௗஜ்௷யத்ொற்ஶச ்சமம், ௔ன்னர ்அௌ t x 
ேவகம் இன் ஼ல உ௥ப்௖கைளக் ெகாண்ூ௠ப்பைதக் காண்ழேறாம்  ௗஜ்௷யத்ொற்ஶச ்சமம் t 
என்பதால், அைத ேமல்ேநாக்ழ வைரய௥ப்ேபாம்  ஷட்டல் மற்௥ம் என்பௌ ழைடமடட் y x 
ொைசைய வைரய௥ப்ேபாம்  எனேவ ௚த௧ல் ௚௄க்கம் ொைசயன் ௚௄க்கம் ொைசயன் என்௥ 
எ௱ௌங்கள்  0 அதாவௌ க௯த்தல் க்ஶ சமமாக இ௠க்ஶம்  இன் பக்கத்ொல் ௚௄க்கம் i  gj y x 
இல்ைல மற்௥ம் ௚௄க்கம் ைமனஸ் க்ஶ சமம் மற்௥ம் நாம் எ௄த்ௌக்ெகாள்ழேறாம்  0 என்பௌg 

என்பௌ ெதாடக்க ேநரம் மற்௥ம் ௌகள் ஆஶம்  0 0 ஆக இ௠க்கட௄்ம், அதாவௌ ேதாற்றம் t 
மற்௥ம் அதன் ஆரம்ப ேவகத்ொல் க்ஶ சமம்  நாம் ெசால்லக்ஷூய ஆல் t 0 v 0 
வழங்கப்ப௄ழறௌ  
அதனால்தான் இைதத் ேதாற்றம் என்௥ ெசால்ழேறாம். இந்த நிைல௜ல் ௌகள்கள்  ேம௩ம் 
இொல் ேவகம் உள்ளௌ, அைத நாம் ேவகம் மற்௥ம் ேகாணம் என்௥ அைழக்ழேறாம்  v 0 v 0 
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ோட்டாைவ ழைடமடட்த்ௌடன் 0 ஆக ெவளிப்ப௄த்தலாம், இௌ ேவகத்ொன் ஆரம்ப ேவகத்ைத 
உ௠வாக்ஶழறௌ  எனேவ ஆரம்ப ேவகத்ொன் உ௥ப்௖ ஆக இ௠க்ஶம் x v 0 cos theta 
என்பைத இங்ேக பாரக்்கலாம்  0 ஆல் ெகா௄க்கப்படட் ஆரம்ப ேவகத்ொன் ஷ௥ ைசன் y v 0 
ோட்டா 0 ஆல் வழங்கப்ப௄ம், எனேவ நாம்  ொைசேவக ொைசயன் ெவக்டரின் ஆரம்ப ஷ௥கைள 
அ௣வௌ என்பௌ ொைசேவகத்ொன் இ௠ ஷ௥கைள௞ம் ஶ௣க்ழறௌ  நமக்ஶப் பரிசச்யமானௌ, 
௔றஶ நாம் ோரம்ானிக்க ௳௠ம்௖வௌ அ௄த்த ௚ைற நாம்தான்  ொட்ட௘டப்பட்ட அல்லௌ ௌகள்  
ஆயங்கைள கண்௄௔ூக்க ேவண்௄ம்  இப்ேபாௌ சமன்பா௄கைளப் பாரப்்பதற்ஶ ௚ன் 
ா௠க்கமாகக் ஷ௥ேவாம்  சமன்பா௄க௬க்ஶ வ௠வதற்ஶ ௚ன், எ௣ெபா௠ள் இயக்கத்ைத உடல் 
ரீொயாகப் பாரப்்ேபாம். ௌகள் ெவளிப்பட்டௌ  அதன் ேவகக் ஷ௥ க்ஶ சமமாக t x v 0 
இ௠க்ஶம் ேபாௌ, ​​ோட்டா  இன் ொைசேவகத்ொன் ஷ௥ ோட்டா  மற்௥ம் அௌ அ௑ப௳க்ஶம் 0 y 0
௚௄க்கம் மட௄்ேம  ௚௄க்கம் ைமனஸ் பக்கத்ொல் உள்ளௌ  இன் ொைச 0 என்பௌ அதன் y x 
இயக்கம் ௚௱வௌம் இன் ேவகத்ைதக் ஶ௣க்ழறௌ  ொைசேவகத்ொன் ஷ௥ இ௠ந்தால் ோட்டா x y 
0 என்பதால் க்ஶ சமமாக இ௠க்ஶம் இௌ மாறாௌ  ௚த௧ல் அௌ என்௥ v 0 v 0 sin theta 0 
பாரப்்ேபாம் எனேவ எொரம்ைற ௚௄க்கம் ைமனஸ் உள்ளௌ எனேவ  இந்த உ௥ப்௖ ஶைறந்ௌ 0 
க்ஶ நக௠ம் ௔ன்னர ்ௌகள் என்௥ பாரக்்கலாம்  ைமனஸ் இன் ௚௄க்கத்ைத ஒ௠௚ைற G 
உணரழ்ேறன்  ெசங்ஶத்ௌ ேவகம் ௗஜ்௷யத்ைத அைட௞ம் ேபாௌ, ​​ௌகள் வழ்ேநாக்ழ நகரத் 
ெதாடங்ஶம்  எௌ ொைச௜ல் உள்ளௌ. ைமனஸ் மற்௥ம் அௌ ௌகளின் ேவகத்ைத y 
அொகரித்ௌக்ெகாண்ேட இ௠க்ஶம்  ஏெனன்றால் அௌ ௗஜ்௷ய ேவகத்ொல் இ௠ந்ௌ ஆரம்௔த்ௌ 
௚ூந்தௌ  தைரையத் ெதா௄ம் இப்ேபாௌ ௌகள் உ௠வான இடத்ொ௧௠ந்ௌ ெதாடங்ஶழறதா 
என்பைத வைரய௥க்ஶம் ஒ௠ ெசால் உள்ளௌ  எங்ேக அௌ ேமற்பரப்௖க்ஶத் ொ௠ம்௖ழறௌ 
அதாவௌ ௙ண்௄ம் 0 ஆக மா௥ம்  ேதாற்றத்ொ௧௠ந்ௌ இந்த ்ரம் வரம்௖ மற்௥ம் நாம் என்௥ y 
அைழக்கப்ப௄ழறௌ  இந்த அள௵௠க்களின் வரம்ைப எவ்வா௥ வைரய௥ப்பௌ என்பைத 
இப்ேபாௌ கண்௄௔ூப்ேபாம்.  ஒ௠ ப்ெராெஜஎனின் ேவகத்ைத நாங்கள் பஶப்பாய்௵ 
ெசய்ழேறாம், 
அதனால் அதன் ௚௄க்கம் ைமனஸ் ௷ேஜ என்பௌ ேகாடரிக்ஶ சமம் க்ஶ சமம்  இன் x ay 
ஆரம்ப ேவகம் க௯த்தல் க்ஶ சமம் இௌ ஷட்டல் ஆஶம்  g v 0 v 0 cos theta 0 i v 0 sin 

மற்௥ம் ெதாடக்கப் ௖ள்ளி  0 என்பௌ ேதாற்றம், அதாவௌ என்பௌ 0 மற்௥ம் theta 0 j x 0 y 
என்பௌ 0 மற்௥ம் 0 ஆஶம். எனேவ நாம் இப்ேபாௌ என்றால்  உ௥ப்௖ க்ஶ சமமாக x x 
இ௠ப்பைத நான் காண்ழேறன், ஏெனனில் அொல் ொைசேவகம் ொைச நிைலயானௌ எனேவ x 
அ௄த்தௌ  ஼ல ேநரங்களில் உ௥ப்௖ ஆல் ெகா௄க்கப்ப௄ழறௌ, எனேவ அௌ x v 0 t v 0 cos 

மடங்ஶ க்ஶ சமமாக இ௠க்ஶம்.  எ௣ெபா௠ளின் ஒ௠ங்ழைணப்௔ன் மொப்ைப theta 0 t x 
வழங்ஶம், ஒ௠ங்ழைணப்௖க்ஶ வழங்கப்ப௄ம்  y v 0 sin theta 0 t minus half gt 
ைமனஸ் ஶ௣ சௌரத்ொல் வ௠ழறௌ ஏெனனில் ௚௄க்கம் க௯த்தல் நம்௘டம் உள்ளௌ மற்௥ம் g  
அ௄த்த ௚ைற என்௥ எ௱ொனால் அௌ ஆஶம்  மற்௥ம் velocity vx v 0 cos theta 0 vy are 

மற்௥ம் இயக்கத்ொன் ஒ௠ equal to v 0 is equal to sin theta 0 minus gt  x y 
பரிமாண சமன்பா௄கைளப் ேபால, தனித்தனியாக எ௱தப்பட்டைவ, மற்௥ம் இொ௧௠ந்ௌ நாம் 
௖ரிந்ௌ ெகாள்ள ௚ூ௞ம்  ஒ௠ ௌகள்களின் இயக்கத்ொன் ொைசயானௌ ஒ௠ ௌகளின் y 
இயக்கத்ொன் ொைசக்ஶ சமம்  இௌ ஶ௣ ோட்டா 0 இன் ஆரம்ப ேவகத்ொல் ெசங்ஶத்தாக y v 0 
ேமல்ேநாக்ழ ௴சப்ப௄ழறௌ  நான் ெசய்ய ௚யற்஼க்ஶம் இந்தத் ௌகளின் ஆரம்ப ெசங்ஶத்ௌ 
இயக்கம்  இொ௧௠ந்ௌ நாம் ௖ரிந்ௌெகாள்வௌ என்னெவன்றால், ஒ௠ ௌகள் ெசங்ஶத்தாக 
ேமல்ேநாக்ழ ஼ல ேவகத்ொல் ௴சப்படட்ால்  மற்௥ம் அௌ ஒ௠ எ௣ெபா௠ள் ோட்டா 0 ேகாணத்ொல் 
௴சப்படட்ால், 
அதனால் இரண்௄ ெசங்ஶத்ௌ இயக்கங்கள்  ஒன்௥தான் ஆனால் இரண்௄ ௌகள்க௬ம் ஒேர 
ேநரத்ொல் ௗ௘க்ஶத் ொ௠ம்௖ம், எனேவ நாம் இப்ேபாௌ இங்ேக இ௠ந்தால்  எ௣ெபா௠ளின் 
பாைதைய நாம் கண்௄௔ூக்க ௳௠ம்௔னால், இந்த இரண்௄ சமன்பா௄கைள௞ம் நாம் 
பயன்ப௄த்ௌேவாம்  இன் மொப்ைபத் த௳ரத்்ௌ, இன் ெசயல்பாடாக ஐப் ெப௥ம் ேநரத்ைதt x y 
௚ூக்ஶம்.  எளிய வ௯. இைதச ்ெசய்ய, நாம் இந்த சமன்பாடூ்ற்ஶச ்ெசல்ல ேவண்௄ம், எனேவx 

ஐ ஆல் வஶக்க ேவண்௄ம்  மற்௥ம் இன் இந்த மொப்ைப xt x v 0 cos theta 0 t y 
சமன்பாட்ூல் ைவக்ழேறாம், எனேவ என்பௌ க்ஶ சமம்  இௌ ஆல் y v 0 sin theta 0 t x v 0
ஆஶம், ஏெனனில் ோட்டா 0 ைமனஸ் அைர ழராம் சௌரம் எனேவ சௌர ௟ேர ஆன்  t x v 0 
சௌரம் சௌர ோட்டா 0 எனேவ நாம் அைத எளிைமப்ப௄த்ௌம்ேபாௌ அௌ ொைரயரங்க cos 
ெதா௄ேகா௄ சமமாக இ௠க்ஶம்  0 மடங்ஶ க௯த்தல் பாொ ௗஜ்௷ய சௌரம் சௌரம் x g v cos 
ோட்டா ௗஜ்யம் மடங்ஶ சௌரம்  ேம௩ம் இௌ ௔ளஸ் சௌரத்ொற்ஶச ்சமம், இொல் இன் x x bx a  0 
ெதா௄ேகா௄ சமம் மற்௥ம் என்பௌ ைமனஸ் அைர ழராம் மற்௥ம் சௌரம் காஸ் ோட்டா b v 0 
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காஸ் ஸ்ெகாயர ்ோட்டா 0 மற்௥ம் அௌ  ஒ௠ பரவைளய சமன்பா௄, அதாவௌ எ௣ெபா௠ளாக 
௴சப்ப௄ம் ஒ௠ ௌகள்  எப்பூ௜௠ந்தா௩ம், அௌ ெசன்ற பாைத ஒ௠ பரவைளயமாக இ௠க்ழறௌ  
நாம் ப்ெராெஜஎனின் அொகபடச் உயரத்ொல் இ௠ந்தால் ௚த௧ல் ஼ல ெதாைகைய 
கணக்ழ௄ேவாம்  இ௠ப்௔௑ம், வ௠வதற்ஶ நான் ேநரம் கண்௄௔ூக்க ௳௠ம்௖ழேறன்  இந்த 
ேநரத்ைதக் கண்௄௔ூக்க நாம் ெசய்ய ேவண்ூயௌ எல்லாம் ெதாடரந்்ௌ ேபாரா௄வௌதான். 0 
க்ஶ சமம்  ேம௩ம் நம்௘டம் க்ஶ சமமான உள்ளௌ  ௗஜ்யம் க௯த்தல்  ொ௠ம்பப் ெப௥வௌ vy vy 
ஏன் ௘க௵ம் நல்லௌ என்பைத நீங்கள் ௖ரிந்ௌ ெகாள்ள ௚ூ௞ம்  ௌகள்கள் ௙ண்௄ம் தைர௜ல் 
௳௱வதற்ஶ எ௄க்ஶம் ேநரத்ைத ௳ட இரண்௄ மடங்ஶ அொகமாக இ௠க்ஶம்  ேவைல மற்௥ம் 
அொகபடச் உயரம் இ௠ந்தால் இந்த ேநரம் எ௄க்கப்ப௄ம்  எனேவ இௌ இந்த இடத்ொல் ஆல் y 
வழங்கப்ப௄ம்  ஶ௣ ோட்டாைவ 0 ௚ைற இன் மொப்ைப ைவக்ழேறாம் v 0 t 
அதனால் ஶ௣  ோட்டா 0 க௯த்தல் அைர மடங்ஶ சௌரம் எனேவ சௌரம் v 0 by g g t t v 
ௗஜ்௷ய சௌரம்  ோட்டா ஶ௣௝௄ அொகபடச் உயரத்ைத அைட௞ம், இௌ ௗஜ்௷ய சௌரத்ொற்ஶ ேமல் 

சௌரம் மற்௥ம் பலவற்ைறக் கணக்ழ௄ழறௌ  சமம் ௗஜ்௷ய சௌர அைடயாளம் சௌர ோட்டா g v 
ௗஜ்யம் ஆன் ௷  இப்ேபாௌ நாம் வரம்ைப ௚த௧ல் கண்௄௔ூத்ௌள்ேளாம்  ௳மானத்ொற்கான 
ேநரத்ௌடன் ேவைல ெசய்௞ங்கள்  அதாவௌ நாம் ௚த௧ல் ேநரத்ைத இப்ேபாௌ 
கண்௄௔ூப்ேபாம்  என்பௌ ௗஜ்௷யத்ொற்ஶ சமம் எனேவ அைத சமன்பாடூ்ல் ைவக்ழேறாம்  y 
அந்த ேநரத்ொல் என்பௌ ௗஜ்௷யத்ொற்ஶ சமம் எனேவ நாம் ௗஜ்௷யத்ைதப் ெப௥ழேறாம்  y v 
என்பௌ ௗஜ்௷ய பாவம் ோட்டா ௗஜ்௷யம் ைமனஸ் அைர ௷ூ சௌரத்ொற்ஶ சமம் எனேவ t 
எங்களிடம் இௌ உள்ளௌ  ஆ பப் இந்த ௚ைற பறக்ஶம் ேபாௌ அௌ மற்௥ம் அௌ ௙ௌ 2 g v 0 sin

க்ஶ சமமாக இ௠க்ஶம்  நாம் காலப்ேபாக்ழல் ேவைல ெசய்௞ம் ேபாௌ அொகபடச் theta 0 
உயரம் இரண்௄ மடங்ஶ என்௥ ஏற்கனேவ ஷ௣௞ள்ேளாம்  ேம௩ம் வரம்௖ ஆயத்ெதாைகக்ஶ x 
இ௠க்ஶம், அதாவௌ தயாரிப்௖ க்ஶ சமமாக இ௠க்ஶம், எனேவ அௌ v 0 cos theta 0  tf v 0 

மடங்ஶ ஆஶம்  2 என்பௌ க்ஶ சமமாக இ௠க்ஶம் மற்௥ம் cos theta 0 v 0 sin theta 0 g g 
இல் உள்ள இரண்௄ ௗஜ்யம் சௌர ஶ௣க்ஶ சமமாக இ௠க்ஶம்  எனேவ வரம்௖ theta z v 0 
ித்ொரத்ைத இப்ேபாௌ பாரக்்ழேறாம்  நாம் ெபறக்ஷூய ித்ொரங்கள் என்பைத நான் 
வ௧௞௥த்த ௳௠ம்௖ழேறன்  நாம் ேதாற்றத்ொ௧௠ந்ௌ ெதாடங்ழய வரம்ைபப் பற்௣ 
ேபாம்ேபாௌ நாங்கள் ௟ழக்ழேறாம்  ௌகள் அேத நிைலக்ஶத் ொ௠ம்௖ம் நிைலையக் கண்ட௣ய 
௳௠ம்௖ழேறாம், அதற்காக நாம்  வரம்௔ற்ஶ ஒ௠ ித்ொரத்ைத உ௠வாக்ழ௞ள்ேளாம், ஆனால் 
எங்களிடம் ெவவ்ேவ௥ ஆரம்ப நிைலகள் இ௠க்கலாம் எ௄த்ௌக்காட்டாக நீங்கள்  ஒ௠ ௌகள் ஒ௠
ஶ௣ப்௔ட்ட உயரத்ொல் இ௠ந்ௌ எ௣யப்ப௄ம் நிகழ்௵ உள்ளௌ, ௔ன்னர ்நீங்கள்  அௌ தைரையத்x 
தாக்ஶம் ்ரத்ைதக் கண்௄௔ூக்க ேவண்௄ம். இப்ேபாௌ ெபறப்பட்ட வரம்௔ற்கான ித்ொரம் 
இங்ேக உள்ளௌ  ேவைல ெசய்யாௌ, ஏெனனில் இங்ேக ௌகள் க்ஶ சமமாக இல்லாத ஼லx 0 y 0 
நிைல௜ல் இ௠ந்ௌ ெதாடங்ஶழறௌ  அப்பூயானால், இௌ ேபான்ற ஒ௠ ிழ்நிைல நமக்ஶ 
இ௠ந்தால், நம்ைமப் பாரக்்க நமௌ அசல் சமன்பாட்ூற்ஶச ்ெசல்ல ேவண்௄ம்  ொைச௜ல் x 
உள்ள ௚௄க்கம் என்பௌ ொைச௜௧௠ந்ௌ ஐக் க௯த்தல் ஆஶம்  ேம௩ம் என்பௌ y g x x 0 
ஆக௵ம், என்பௌ 0 ஆக௵ம் இல்ைல. 0 0 ஆனால் நீங்கள் அந்த மொப்௔ல் ெதாடங்ஶழ௤ரக்ள்  y 
௔ன்னர ்நீங்கள் ெவவ்ேவ௥ மற்௥ம் ஆயங்கைள ேநர ெசயல்பா௄களாக உ௠வாக்கலாம்  x y 
எனேவ வரம்௖ ித்ொரத்ைதப் பாரக்்ஶம்ேபாௌ இந்த ஼க்கல்கைள இப்ேபாேத க௠த்ொல் ெகாள்ள 
ேவண்௄ம்  நாம் அைத ெசய்ேதாம். வழக்ழல் நாம் பாரப்்பௌ வரம்௖ ித்ொரம் நமக்ஶ 
அளிக்ழறௌ  ெகா௄க்கப்படட் ேவகத்ொற்ஶ, அொகபடச் வரம்ைப ைவத்ொ௠க்க ேவண்௄ம்  ோட்டா
0 அல்லௌ ைசன் 2 ோட்டா 0 1 ஆக இ௠க்க ேவண்௄ம் என்றால் இௌ நடக்ஶம்  ஒ௠ க்கான v 0 
அொகபடச் வரம்௖ ெகா௄க்கப்பட௄்ள்ளௌ  ோட்டா 0 ௚தல் 45 ூழரி வைர ஏற்ப௄ழறௌ  எனேவ 
நீங்கள் அந்த ேகாணத்ொல் ஼௣ௌ ்ரம் ெசல்ல ௳௠ம்௔னால்  ொட்ட ேவகத்ொல் ழைடமடட்மாக 
அதன் ேவகம் 45 ூழரியாக இ௠க்க ேவண்௄ம் என்பைத கவனத்ொல் ெகாள்ள ேவண்௄ம்.  
நம்௘டம் இ௠ப்பௌ காற்௣ல் ௴சப்ப௄ம் உடல் இயக்கம் என்௥ ஷறப்ப௄ழறௌ  ஼ல ேவகத்ௌடன் 
இயங்ஶழறௌ மற்௥ம் அௌ ஈரப்்௖ ௳ைச௜ன் ெசல்வாக்ழன் வழ் உள்ளௌ, எனேவ நாம் இங்ேக 
இ௠க்ழேறாம்  நான் ேவ௥ எந்த சக்ொைய௞ம் ௖றக்கணித்ௌ௳ட்ேடன்  எௌ நைட௚ைற௜ல் 
ேவைல ெசய்௞ம்  ௖௳௝ரப்்௖ இல்லாமல் உட௧ல் ேவைல ெசய்௞ம்  ஒளி உட௧ன் ஆ இயக்கம் 
காற்௣ல் வ௠வைதப் பாரக்்ஶம்ேபாௌ ஒ௠ இறஶ காற்௣ல் ௘தக்ழறௌ என்௥ ெசால்ழேறாம்  
௔ன்னர ்௖௳௝ரப்்௖ இல்லாத காற்௥  உட௧ல் சக்ொையப் பயன்ப௄த்தலாம்  அத்தைகய 
சக்ொகள் உட௧ல் இ௱த்தல் மற்௥ம் ்க்ஶதல் என்௥ அைழக்கப்ப௄ழன்றன மற்௥ம் இந்த 
சக்ொகள் இ௠ந்தால்  ேவைல ெசய்ழறௌ ஆனால் ொட்ட௘டப்பட்ட இயக்கம் இந்த உடல் காட௄்ம் 
மற்௥ம் இயக்க வைகயாக இ௠க்காௌ  ஒ௠ இறஶ அைசவைத நாம் கவனிக்ஶம்ேபாௌ இௌேவ 
நமக்ஶத் ெதரிழறௌ.அௌ பரவைளயப் பாைதையப் ௔ன்பற்௥வொல்ைல.  ஏெனன்றால், இந்த 
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மற்ற சக்ொக௬ம் ஶ௣ப்௔டத்தக்கைவ மற்௥ம் அைவ இறஶகள்  ேவ௥ ஼ல ௚௄க்கங்கைள 
ஏற்ப௄த்ௌழறௌ. ப்ராெஜக்ட் இயக்கம் என்பௌ நாம் ேபாம் ேபாௌ என்ன ெசால்ழேறாேமா 
அைதத்தான் நாம் க௠ௌழேறாம்  ௖௳௝ரப்்௖ ௳ைச மட௄்ேம உட௧ல் ேவைல ெசய்ழறௌ எனேவ
நாம் அத௑டன் இ௠க்ழேறாம்  ப்ராெஜக்ைடல் ​​ேமாஷன் மற்௥ம் ேமாஷன் ைடன௘க்ஸ் பற்௣ய 
௳வாதத்ைத ஒ௠ ௔ளானரில் ௚ூத்ௌ௳ட்ேடாம். அ௄த்த வஶப்௔ல் ஼ல எ௄த்ௌக்காட௄்கள் 
உள்ளன  பாரக்்கலாம் ௔ன்னர ்இயக்க௳ய௩க்ஶ ெசல்ேவாம், அௌ இயக்க௳ய௩க்ஶ ெசல்ழறௌ 
இயக்கத்ொற்கான காரணம் என்னெவன்றால், நாம் பூக்ஶம் ேபாௌ நாம் பூக்ஶம் இயக்கத்ைத 
மட௄்ேம பூக்ழேறாம்  இயக்கத்ொன் காரணம் நமௌ இயக்க௳யல் ஆய்௳ன் ஒ௠ ௚க்ழய 
பஶொயாஶம்  இயக்கம் எவ்வா௥ உ௠வாக்கப்ப௄ழறௌ மற்௥ம் அந்த இயக்க௳யல் நீங்கள் 
௔ன்பற்௥௴ரக்ள்  
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