
તેથી 
તેથી આજ ેઆપણે ԃોસ Ԑોડ՘ટના ઉપયોગ પર અમારી ચચાӪઓ ચાલુ રાખવા જઈ રՑા છીએ જ ેઆજની   ચચાӪનો િવષય ટોકӪ  છે અને 
સાથે જ આપણે કોણીય ગિત અને સંરԟણ નુકશાન પર થોડો સમય િવતાવીશું  જથેી આવնયકપણે આજ ેઆપણે ટોકӪ  પર իયાન 
કેિլԍત કરીશું અને  કણોની પિરԔમણ ગિતના અհયાસમાં તેની ભૂિમકા ગઈકાલે અમે બે વ՘ેટર અને વ՞ચે ԃોસ Ԑોડ՘ટ રજૂ કરી a b 
હતી  અને અમે બતાյયું હતું કે આ વે՘ટર એ બંને વ՘ેટર અને માટે લંબ છે  એ અથӪમા ંકે આ વ՘ેટર Հારા રચાયેલા խલેન પર લંબ a b 
છે  વ՘ેટર અને વ՘ેટર પછી આપણે કોણીય વેગની ધારણાઓ રજૂ કરીએ છીએ અથવા તેની તીԙતા એ પિરԔમણ ગિત છે  a b  
પછી કોણીય Ԑવેગ અમે અլય િવભાવનાઓ જમે કે એહ  રિેડયલ Ԑવેગક અને ટӬ ાંસવસӪ Ԑવેગક પણ રજૂ કયાӪ અને આહ આપણે 
આજના િવષય પર આગળ વધીએ તે પહેલાં  મને એક ખચӪ મોકલવા દો  એક મહըવની સમչયા પર થોડી િમિનટો કે જનેી આપણે ગઈ 
કાલે ચચાӪ કરી હતી  હંુ તેને ફરીથી જણાવું છંુ અહ અમારી પાસે અહી ંએક કઠોર શરીર છે  અԟ અԟ અહી ં અԟ અહી ંઅને x y  z
અԟ અને પછી આ તે Ԑમાણભૂત સમીકરણો છે જ ેઆપણે ગઈકાલે  મેળյયા છે. તેની ԍિՋએ રખેીય વેગ માટેની અિભյયિԝ   કોણીય
વેગ અને િչથિત વે՘ટર વગેર ેવ՞ચે ԃોસ Ԑોડ՘ટ તરીકે લખાયેલ છે અને ટӬ ાંસવસӪ Ԑવેગ  શું આճફા વ՘ેટરને સાથે ԃોસ કરવામાં આવે r 
છે આճફા વ՘ેટર શું છે તે કોણીય Ԑવેગક વ՘ેટર છે તે ઓમેગા બાય છે અને પછી રિેડયલ Ԑવેગ છે ઓમેગા ԃોસ ઓમેગા d  dt 
ԃોસ આ અિભյયિԝઓ હતી  અમે ન હતા અમે તમને ખૂબ સખત յયા՚યાઓ આપી નથી માફ કરશો સખત յયըુપՂ  આના પર  r 
અમે અમુક Ԑકારની સાձયતા Հારા લ՚યું છે અને હવે આ કઠોર ગિતશીલતા માટેના સમીકરણો છે જો કે તમે  અગાઉ એક પિરમાણ 
અને બે પિરમાણમાં કણની ગિતનો અհયાસ કયӷ હશે  ધારો કે હંુ કણની ગિતને બે પિરમાણમાં ગણું છંુ  કણ ગમે ըયા ંજઈ શકે  છે. 
તેથી આ અંતર બદલી શકે છે જનેે તમે રિેડયલ અંતર તરીકે કહો છો અને આ તે છે  જનેે તમે કહો છો  થીટા વ՘ેટર થીટા માફ કરશોr 
તે પહેલાથી જ છે જો  તમે અહીથંી અહી ંસુધી ફરો ըયાર ેઆ થીટાની િદશા છે 
તેથી ըયા ંԋણ િદશાઓ છે જ ે બે પિરમાણીય સમતલમાં બે િદશાઓ છે રિેડયલ િદશા અને થીટા િદશા અથવા ԋાંસી િદશામા ં તમારી 
પાસે પણ એક ધરી છે  જ ેબોડӪમાથંી બહાર આવી રՑું છે તે િદશા છે z 
તેથી જમે માથંી થાકેલા કાટӲિશયન խલેન માં ટӬ ાયડમાંથી તમારી પાસે થીટા એક ટӬ ાયડ બનાવે છે  અહી ંઠીક છે હવે xyz  xy z z 
આપણે તે સમીકરણો વેગ વ՘ેટર Հારા મેળյયા છે.  ડોટ વખત છે કે તમે આ િչથિત વે՘ટરથી શԁ કરો છો  અને સમયના સંદભӪમા ંતેને 
અલગ કરો છો અને સમયના સંદભӪમા ંતફાવત  કરો છો જ ેતમને આ જթથા મળે છે હવે તમે સમજો છો કે એકમ વ՘ેટરનો ગુણાંક  એ 
રિેડયલ વેગ છે ԧાર ે થીટાનો ગુણાંક એહ છે  કોણીય વેગ અને  કોઈપણ રીતે તે માԋ તીԙતા છે આ આખી વչતુ કોણીય વેગ છે e 
આ પિરԔમણ ગિત  છે જ ેહવે થી પિરભાષા છે  કણ આ િՀ-પિરમાણીય સમતલમાં ગમે ըયા ંજઈ શકે છે.  જો હંુ કહંુ કે કણને માԋ e 
વતુӪળ સાથે જ ફરવાનું  હોય છે, જ ેકઠોર ગિતશીલતાના િકչસામાં થાય છે, તેમ છતાં શરીર એક ધરીની આસપાસ ફરતું હોય તો પણ  
ભાગની િչથિત  અહી ંપછી આ રિેડયલ િદશા છે આ ચોԜસ િબદું વતુӪળને չવીપ કરવા જઈ રՑું છે  તે વતુӪળ એ છે જ ેઅહી ંકણની 
ગોળાકાર ગિતને અનુԁપ હશે એકવાર હંુ ને  ઠીક કરીશ પછી ડોટ શૂլય બાય રિેડયલ છે ગુણાંક શլૂય છે પછી તમે r rr d dt 
આપમેળે  મેળવશો અહી ંએક સખત ગિત માટે રિેડયલ વેગ શૂլય છે જમેા ંતમે એક કણ ગણો છો જ ેિનિՆત છે  રિેડયલ વેગ 0 છે પરંતુ
ԧાર ેકોણીય વેગ 0 નથી હવે ઓમેગા ઓમેગા શું છે  તે આ છે  ઓમેગા વ՘ેટર છે તમે આ ઓમેગા વ՘ેટરને કેવી રીતે յયા՚યાિયત 
કરો છો ઓમેગા વ՘ેટરને  તેની તીԙતા ગણા તરીકે յયા՚યાિયત કરવામાં આવે છે એકમ વ՘ેટર આ તમારી પિરԔમણની સમજણ આ 
રીતે વણӪવવામાં આવી છે  હવે હંુ ગણતરી કરી શકંુ છંુ કે ઓમેગા ԃોસ શું છે છે ga cross r omega is omega times 

વ՘ેટર છે ગણો એકમ વ՘ેટર રિેડયલ િદશા સાથે હવે આ ઓમેગા ગણો છે ગણો શું છે  ԃોસ ઇરઝે ez  times   r r r ez 
ԃોસ ઇઝ ԃોસ હશે થીટા કંઈક જમે કે ԃોસ એકમ વ՘ેટરો  ԃોસ  છે ԃોસ છે તે અથӪમા ંહંુ અહી ંમેળવીશ er v i j i j kj k 
અને થીટા હવે તમે અહી ંજોશો કે અહી ં આપણી પાસે જ ેપણ સમીકરણો છે તે તમે અહીથંી જ ેપણ પિરણામો મેળવો છો તે તેઓ  બે 
પિરમાણમાં કણની મԝુ ગિતથી મેળવી શકાય છે.  શરત તમે રિેડયલ  કોઓિડӪનેટને ઠીક કરી રՑાં છો, 
તેથી તે તેના આહથી શԁ થાય છે આપણે અહી ંશું કરી રՑા છીએ તે એક Ԑકારનું સમથӪન કર ેછે  અહી ંઆ સમીકરણો અમારા 
յયըુપિԱ છે પછી તમે લો હંુ Ԑવેગ વ՘ેટરની ગણતરી કરવા માંગુ છંુ  Ԑવેગક વ՘ેટર Հારા Հારા છે તારીખ સુધીમાંdv dtdv dt d  
હંુ સપંૂણӪ અિભյયિԝ લખીશ.  અહી ંહંુ કણની િչથિતને ઠીક કરવાનો નથી હંુ સંપૂણӪ વչતુ મેળવીશ  અને જોઉં છંુ કે હંુ શું મેળવીશ 
તેથી થીટા આને અલગ પાડે છે અને  એકવાર હંુ કણની િչથિતને ઠીક કરીશ પછી હંુ r dot er plus r theta dot e  
અહી ંઆવીશ, 
તેથી તે આՆયӪજનક છે  કે Ԑવેગમાં રિેડયલ ઘટક તેમજ չપશӪક ઘટક હશે ԧાર ે વેગમાં માԋ չપશӪક ઘટક હોય છે અને કોઈ રિેડયલ 
ઘટક નથી  કઠોર ગિત માટે  હવે હંુ તેને અહીથંી મેળવી શકંુ છંુ હા મારી પાસે આ અિભյયિԝ છે જનેા માટે આપણે ગઈકાલે  તેને 
મેળյયું છે અને આճફા ԃોસ એ શું છે આճફા આճફા વ՘ેટર કોણીય Ԑવેગ છે  r 
તેથી થીટા ડબલ ડોટ વખત વખત વખત  આ તમને થીટા ડોટ ટાઈձસ આપે છે આ સમાન છે આ અિભյયિԝez r er  r ez 
અહી ંજવેી જ છે  હવે રિેડયલ Ԑવેગક કંઈક અંશે જિટલ લાગે છે વાչતવમા ંઓમેગા ԃોસ ઓમેગા  ԃોસ આર ઓમેગા વ՘ેટર નથી આ 
જթથો છે અને ઓમેગા ԃોસ આર વ՘ેટર આપણે અહી ંપહેલેથી જ ગણતરી કરી છે જથેી કરીને  હંુ કરી શકંુ  તેને અહી ંમૂકો પછી હંુ 
અહીથંી થીટા ડોટ ચોરસ ગણો મેળવીશ જ ેમને લાગે છે કે  એ થીટા છે હંુ તેને બીӾ રીતે કԀં છંુ  r cr eze theta e d 
તેથી મારી પાસે અહી ંએક બાદબાકીનું િચՏ હોવંુ જોઈએ  
તેથી આ અિભյયિԝ એ જ છે જવેી મારી પાસે અહી ંછે આ Ԑકાર તમને જણાવે છે કે  ભલે કઠોર ગિતશાՅ એક િવિશՋ િવષય છે, જો
તમે એક અԟની ગિતમાંથી એક અԟ િનિՆત હોય તો તમે હંમેશા આનો એક અથӪમા ંઅհયાસ કરી શકો છો .
 એક કણ બે પિરમાણમાં છે અને 
તેથી આ સાથ ેહંુ  આજના િવષય માટે આગળ વધીશ. આજના ચચાӪ માટેનો િવષય ટોકӪ  અને કોણીય મોમլેટમ છે  ઠીક છે હવે તેના 
માટે Ԑેરણા શું છે હવે કણને Ԟાર ેિવչથાિપત કરવું તે કેવી રીતે કરવું મારી પાસે અહી ંએક કણ છે  હંુ તેને ઈ՞છંુ છંુ  માԋ તે જ રીતે 
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ખસેડો જ ેહંુ કરી શકંુ તે બળ Հારા તેના પર કાયӪ કરવું જોઈએ 
તેથી તે બળ છે  જ ેશરીરની અનુવાદ ગિત માટે જવાબદાર છે જો શરીર અહી ંહોય તો જો હંુ બળ લાગુ કԀં તો  તે અહીથંી અહી ંસુધી 
કોઈ અլય չથાને ӽય છે  શરીરનું ભાષાંતર કરવામાં આյયું છે  
તેથી બળ એ એક છે જ ેઅનુવાદ અનુવાદ ગિત માટે જવાબદાર છે  હવે ԐՇ એ છે કે તે પણ માફ કરશો તે શરીર પર Ԑવેગક પણ 
ઉըપՂ કર ેછે  હવે અમે નીચેની પિરિչથિતને իયાનમાં લઈએ છીએ ઓસ મારી પાસે એક દરવાજો છે મારી પાસે આના જવેો દરવાજો 
છે  આ બધા િહլՠસ છે   ըયા ંએકમાં એક છે અહી ંએક છે અહી ંએક છે અને ઠીક છે હવ ેԧાર ે માર ેઆ દરવાજો આ દરવાજો 
ફેરવવો હોય ըયાર ેહંુ આ દરવાજો ફેરવવા માગું છંુ જો હંુ બળ લાગુ કԀં તો  અહી ંગમે તે  ખૂણામા ંદરવાજો ફરશે નહી ંજો હંુ અહી ં
સામાլય બળ લાગુ કરીશ તો દરવાજો ફરશે,  પરંતુ આપણું յયવહાԀ ડહાપણ આપણને રોિજંદા Ӿવનમાથંી કહે છે કે જો હંુ અહી ંબળ
લાગુ કԀં તો  સામાլય િદશા આની ખૂબ નӾક છે આ ધારની નӾક, પછી  પિરԔમણ ખૂબ જ ભյય અને સરળતાથી ઉըપՂ થાય છે. 
ઠીક છે હવે આને બળની ԟણ કહેવામા ંઆવે છે  આ ՚યાલ શરીર પર બળ કાયӪ કર ેછે અને પછી એક રોટેશનલ  અસર થાય છે આ 
՚યાલ આ અસર છે બળના બળની ԟણની ԟણ જનેે કહેવાય છે તેના Հારા વણӪવવામાં આવે છે  અથવા તેને ટોકӪ  તરીકે પણ 
ઓળખવામાં આવે છે તેને બળના  ઘણા સમકԟ નામની ԟણ મળી છે.   અથવા એક દંપતી પણ આપણે જોઈશું કે તે કેլԍ શું છે  
તેથી જો મારી પાસે બળ હોય તો  તે બો પર Ԑવેગ પેદા કરી શકે છે  શું તે બળ છે જ ેશરીરના Ԑવેગ માટે જવાબદાર છે અહી ંમારી 
પાસે ટોકӪ   કોણીય Ԑવેગ પેદા કરી શકે છે  
તેથી ԧાર ેબળ આ ચોԜસ સામાլય પર કાયӪ કર ેછે ըયાર ેચાલો કહીએ કે આ દરવાજો  આ બોડӪના խલેન પર છે તો એક સામાլય બળ 
તેના પર કાયӪ કર ેછે પછી દરવાજો ફર ેછે.  અને ԧાર ેદરવાજો ફર ેછે ըયાર ેતે આ બોડӪની ԑેમના સદંભӪમા ંએક ખૂણો չવીપ કરવા જઈ 
રՑો છે  , તો તે કોણ બદલાશે  તે દર શું છે. ફેરફારના દરના પિરવતӪનનો દર શું છે  તે કોણ કે જ ેકોણીય  Ԑવેગકનો પિરચય આપે છે 
અને હવે આપણે બળની ԟણ માટે અિભյયિԝ મેળવીશું તે એક કણ પરના બળની બરાબર ԟણને યો՛ય રીતે յયા՚યાિયત કરશે 
બરાબર 
તેથી ચાલો હંુ ધરીને આ રીતે ઠીક કԀં આ અԟ આ અԟ છે x y 
તેથી  મારી પાસ ેઅહી ંકણ  છે આને હંુ વ՘ેટર કહીશ અને આહ આ વ՘ેટર  છે અહી ંકણ છે પછી ըયા ંએક બળ છે જમે કાયӪ rr r 
કર ેછે જમે કે એક બળ આના જવેું કામ કર ેછે  આ વ՘ેટર છે હંુ પેદા કરી શકંુ છંુ  આ હંુ પણ હવે આહ કરીશ  ટોકӪ   તે છે  ટાઉ  ટોકӪ  f 
ટાઉ Հારા સૂિચત તેનું વણӪન કરવામાં આવે છે કારણ કે તેને િչથિત વે՘ટરના ԃોસ Ԑોડ՘ટ તરીકે յયા՚યાિયત કરવામાં આવે છે  અને 
તેના પર કાયӪ કર ેછે અને 
તેથી એક વાત સીધી չપՋ છે કે આ ટોકӪ   એક ટોકӪની િદશા બંને છે તે લંબ છે  પોિઝશન વ՘ેટર  તેમજ ફોસӪ વ՘ેટર અને જમણો અને 
અને તે જમણા હાથ Հારા આપવામાં આવે છે આ જમણા હાથના չԃૂ Հારા આપવામાં આવે છે  આ તમાર ેજમણા હાથના չԃૂની િદશા 
માટે իયાનમાં રાખવાની જԁર છે જ ેઅમે હવે չટેટસ ՙલાસમા ંવણӪવેલ છે  
તેથી յયા՚યા Հારા આ છે  કંઈ નહી ંપરંતુ આર વખત ગુէռા પાપ થીટા અથવા આર વખત શું છે ઉહ  શું છે પાપ થીટા આ f f 
આખું પિરમાણ છે છે f 
તેથી જો હંુ અહીથંી કાટખૂણે છોડંુ  તો આ છે જો હંુ અહીથંી લંબ મૂકંુ તો આ િથટા છે  આહ હંુ કરીશ  આને લો જથેી આ િથટા આના  
પર છે 
તેથી આ થીટા હશે જનેે તમે કાટખૂણે તરીકે ઓળખાյયું છે  આ છે કારણ કે આ છે  f sin f f sin theta sine 
તેથી આ ગણા કાટખૂણે લખાયેલ છે આ તે છે જ ે કાટખૂણે  છે  આ ӽણો  હંુ તેને અલગ રીતે પણ લખી શકંુ છંુ કે કેવી રીતે  r f  f 
હંુ અહીથંી કાટખૂણે ડӬ ોપ કԀં છંુ આ થીટા છે 
તેથી ԧાર ેહંુ અહીથંી કાટખૂણે પડંુ છંુ ըયાર ે આ હંુ તેને મા ં આ િԋકોણ કાટકોણ િԋકોણ તરીકે f r sin theta  r sin 
લખી શકંુ છંુ હંુ આને લઈ શકંુ છંુ  r 
તેથી આ છે  હંુ તેને બંને રીતે જોઈ શકંુ છંુ r sin theta   
તેથી આ  માં લંબԁપ તરીકે લખાયેલ  છે  આ આ જթથાને અથવા કાટખૂણે તરીકે ઓળખવામા ંઆવે છે અըયાર ેટોકӪ  ફોસӪના f r 
પિરમાણો િવશે શું  આપણે ӽણીએ છીએ તે પિરમાણો અને એ અંતર છે  r 
તેથી બળ એ અંતર માટે છે.  આમાં ઊӽӪના પિરમાણ છે અથવા  અըયાર ેકરવામાં આવેલ કાયӪ કાયӪ છે ԧાર ે કરવામા ંઆવેલ કાયӪ 
એક չકેલર જթથો છે જો કોઈ  કણ અંતરથી આગળ વધે છે જો ચાલો આપણે કહીએ કે જો કોઈ કણ અંતરથી આગળ વધે છે ah dx 

તેના પર કાયӪ કરતું બળ  શું છે તો આને ખસેડવામાં કરવામા ંઆવેલ કાયӪ ડોટ અનંત સમાન  છે જો કે તેમા ંઊӽӪના dx f f dx 
પિરમાણો છે પરંતુ ટોકӪ  છે ટોકӪ  એ ઊӽӪના પિરમાણો પણ છે  પરંતુ તે વ՘ેટર જթથો છે 
તેથી તમાર ેիયાનમાં રાખવાની જԁર છે કે અમે સમાન જોયું છે  એક չકેલર  અને બીӽ વ՘ેટરની જોડી બનાવો જ ેબંને સમાન 
પિરમાણ ધરાવ ેછે જ ેઆપણે અગાઉ કેટલાક વગӷમા ંજોયા હતા  ઉદાહરણ તરીકે ઓમેગાનો કોણીય વેગ ઓમેગા કોણીય વેગ તેને 

ના પિરમાણ મմયા  છે તે થીટા Հારા થીટા રિેડયનમાં છે ah d dtd 
તેથી તે છે  સમય િવપિરત  શું છે આવતӪન કોણીય આવતӪન િવશે મારો મતલબ કોણીય આવતӪન છે તે  ગમે તે સમય અવિધમાં કેટલો 
કોણ չવીપ કર ેછે 
તેથી આમાં િવપિરત પણ નથી ԧાર ે એક વ՘ેટર જթથો છે આ չકેલર જթથો છે 
તેથી ભૌિતકશાՅમા ંઆવા જોડીઓ થાય છે ઠીક  હવે હંુ  તમને એક સરળ િચԋ  આપીશ અને હંુ તમને એક સરળ િચԋ આપીશ અને 
ધારો કે મારી પાસે આના જવેો չԃૂ છે,  હંુ તેને ફેરવવા માંગુ છંુ, માર ેશું કરવું છે હંુ તેને ફેરવવા માગંુ છંુ 
તેથી અમારી પાસે આના જવેું չપેનર છે  હંુ એક અલગ રંગનો ચાક લઈશ  ફԝ આ չપેનરને દશાӪવવા માટે આ રીતે չપૅનર અըયાર ેઆ 
રીતે દેખાશે જો માર ેતેને ફેરવવું હોય તો હંુ અહી ંબળ લાગુ કરીશ  જો માર ેતેને ફેરવવંુ હોય તો હંુ આ રીતે કԀં છંુ આ અમારો રોિજંદા 
અનુભવ છે  બીӾ તરફ  હવે આ જ બળ છે જો હંુ તે જ બળ અહી ંલાગુ કԀં તો չԃૂને ફેરવવું એટલું સરળ નથી  જથેી લાંબા અંતર ે
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આગળ વધે તે વધુ સાԀં છે 
તેથી જો  માર ેતેને ખૂબ જ ભյય રીતે સરળ રીતે કરવું હોય તો માર ેશું કરવાની જԁર છે માર ેનોધંપાԋ લંબાઈની પાઇપ չલાઇડ 
કરવાની જԁર છે  અને જો હંુ તે કԀં તો પણ ઓછંુ બળ પૂરતું છે કારણ  કે તે ԃોસ છે કારણ કે હંુ વધારી રՑો છંુ તાઉ ԃોસr f r r 

ની બરાબર થશે  જો હંુ  લાંબો હાથ ધરાવો તો પણ ઓછા બળની ઇ՞છા પૂરતી યો՛ય છે  f 
તેથી જો તમે આહ કરો છો કે ટાઉ શլૂય Ԟાર ેછે ԧાર ેપિરԔમણની અસર શૂլય છે જથેી  જો બળ શૂլય હોય તો જો બળ ન હોય તો 
ચોԜસપણે તમે ફેરવી શકતા નથી ըયા ંકોઈ નથી  બીӾ તરફ ટોકӪ  જો ની બરાબર હોય તો તે બળની િԃયાની રખેા છે જ ેr 0 
મૂળમાંથી પસાર થાય  છે બળની િԃયાની રખેા મૂળમાંથી પસાર થાય છે આ અહી ંછે આ  િԃયાની રખેા છે જો ની રખેા  િԃયા પણ 
આની સાથે છે પછી તે છે કે યો՛ય નથી  બીજો એક આ બંને વ՞ચેનો ખૂણો છે જ ેશլૂય છે અથવા એક એસંી િડԆી શું છે તે બરાબર છે  
તેથી આર ԃોસ આપણે իયાનમાં રાખવાની જԁર છે કે આ એક વ՘ેટર ઉըપાદન છે  
તેથી આપણે આર ԃોસના િવિવધ ગુણધમӷને իયાનમાં રાખવાની જԁર છે.  પકડી રાખો  અમે તે જોયંુ છે કે િવિવધ વչતુઓ શું છે  જો 

િચՏને ઉલટાવે છે િચՏને ઉલટાવે છે  તો ટાઉ એ જ રહેશે  હંુ એક સરળ ઉદાહરણ  કરીશ ԧાર ેતમે ઉըપાદન લો ըયાર ેતમાર ેr f 
આ ԃોસ իયાનમાં રાખવાની જԁર છે  શું  તાઉની િદશા એ જમણા હાથના િનયમ Հારા િનિદӪ Ջ કરલે છે જ ેઆપણે ગઈકાલે r f 
આર ԃોસ એફ જોયો હતો  તો એક આ છે જો આ દશાӪવવા જઈ રՑું હોય તો મիય આંગળી બોડӪમાથંી બહાર આવી રહી છે  f 
વાչતવમા ંઅહીથંી છે  આ બાજુએ લંબ છે પછી અંગૂઠો  કહેશે કે ԧાર ેતમે અંગૂઠો ફેરવો છો ըયાર ે થી તે કહેશે તે આગળની r f 
િદશામા ંઆગળ વધશે.  અમે એક સરળ ઉદાહરણ આપીશું આ એક ઉદાહરણ છે  
તેથી મારી પાસે અહી ંએક િબંદુ છે અને પછી આ છે  કણ અહી ં અહી ં અԟ બહાર આવે છે હંુ અԟ સેટ કરીશ કારણ કે આp i  s 

અԟ અԟ છે  x y 
તેથી તે આહ છે તે ફԝ કણ ઘટી રՑો છે  તે એક કણ છે જ ેદળ ઘટી રՑો છે તે ગુԀըવાકષӪણ પતન અને જમણે છે  mj m 
તેથી હંુ એક િબંદુ લઈશ  અહી ં એમӾ એ  ગણતરી કરવા માગંે છે   કે ગુԀըવાકષӪણ બળને કારણે આ ચોԜસ ભાગ પર ટોકӪ  શું છે હવે 
આ એક ચતુથાӭશ છે 
તેથી અહી ંમારી પાસે આ િબંદુ હશે કારણ કે  આ અԟ નીચે છે x y 
તેથી માઈનસ કહેશે  એક લાԟિણક િબંદુ yi 
તેથી આ વ՘ેટર છે  આ થીટા છે જ ેહવે ટાઉ ટાઉ છે  જ ેછે તે આહ ની િԋԧા ગમે તે હોય તે આહની તીԙતા આ વખતની ફોસӪ r 
ટાઇձસ સાઇન થીટા  આ સમાન છે આ યાદ રાખો  આપણે હંમેશા નાનાને લઈએ છીએ  કોણ ԧાર ેપણ આપણે ԃોસ Ԑોડ՘ટ લઈએ 
છીએ ըયાર ેઆ થીટા છે  હવે તમે મને પૂછી શકો છો કે સાહેબ તમે શા માટે બનાવતા નથી અમે ԃોસ Ԑોડ՘ટની આ յયા՚યાનો 
ઉપયોગ કેમ કરતા નથી  અમે તે કરીશું અને ԧાર ેઅમે તે કરીશું ըયાર ેશું થશે  બરાબર ԃોસ યાદ રાખો ગઈકાલે અમે tau r f  

લ՚યું હતું  પોતાની આ յયા՚યા અને આ છે  આ કોઓિડӪનેટ છે આ કોઓિડӪનેટ  માઈનસ છે આ 0 છે અને માંd ij k x y mg 
 માԋ ઘટક છે y 
તેથી 0 એ સકારાԵક બળ છે ԧાર ેતે તેની તરફ જમીન તરફ ӽય છે ԧાર ેતે  પթૃવીના કેլԍ તરફ ӽય છે પરંતુ આ ԧાર ેતમે 
ગણતરી કરો કે તમારી પાસે આહ હશે આમાં શլૂય છે  આ પણ શլૂય છે અને માԋ બચી રહેલી વչતુ મા ં માં છે  i j k x mj 
તેથી આ બીજંુ કંઈ નથી પરંતુ  માં શું છે સાહેબ આ થીટા અહી ંછે  પાપ થીટા આહ શું છે  શું આ િવԀԺ છે આ અડીને mg  x k  
છે 
તેથી આ બાય બાય જમણે ફાઇન હવે અમ આ આ છે માફ કરશો આ x x x r  x x 
તેથી આ િવԀԺ છે આ િԋԧા Հારા આ તમને પાપ થીટા આપશે x  
તેથી આ આહ  આ સમાન છે  સાઈન થીટા એ છે બાય માં માં xx r r mg sin theta  
તેથી આહ બાય શું થઈ રՑું છે હંુ થોડી ભૂલ કરી રՑો છંુ ઠીક છે હંુ તેને  સુધારીશ મા ં મા ંપાપ થીટા એ બાય છે x r r mg x rr 
અને બધું રદ થશ ે
તેથી મારી પાસે હશે  અહી ંહંુ માԋ મેિ՛ջԪુડ લખી રՑો છંુ જો હંુ આ પસંદ કԀં તો િદશા  માર ે ફરીથી જમણા હાથના xmg  
અંગૂઠાના િનયમને ઠીક કરવો પડશે જો હંુ આ વ՘ેટસӪને યો՛ય રીતે લખીશ  તો આપોઆપ િદશા બહાર આવશે તે નૈિતક રીતે ઠીક છે 
તમે તે કોઈપણ રીતે કરી શકો છો  આગળનો ՚યાલ એ કણની કોણીય ગિત છે હવે આપણે ԟણ િવશે વાત કરી રՑા છીએ  એક બળ 
એ જ રીતે આપણે કોણીય વગેને કારણે ԟણ િવશે વાત કરી શકીએ છીએ   
તેથી ચાલો આપણે દળ ના કણને իયાનમાં લઈએ અને તેની િչથિત તે  કોઓિડӪનેટ િસչટમના સંદભӪમા ંછે તે ચોԜસ િչથિત વે՘ટર m r
પર છે અને તેનો વેગ છે  પછી તેની Ԕમણકԟા કોણીય છે  મોમેլટમ ટોકӪ   અથવા ફોસӪ  ફોસӪની ԟણ હવ ેચાલો તેની તુલના કરીએ p 
લીિનયર ડાયનેિમ՘સ સાથે  ટોકӪ  અથવા ફોસӪની ԟણ એ બળનું રોટેશનલ એનાલોગ છે તેને સામાլય રીતે બળનું રોટેશનલ એનાલોગ 
કહેવામાં આવે છે તેનો અથӪ શું છે જમે કે ફોસӪ શું છે  શરીરની િહલચાલ માટે જવાબદાર છે અનુવાદાԵક ગિત છે તે ટોકӪ  છે જ ે એક 
ઑկજ՘ેટને ધરીની આસપાસ ફેરવવા માટે અથવા દરવાӽને િչવંગ કરવા માટે જવાબદાર છે વગેર ેવગેર ેવગેર ેહવે કોણીય ԟણ િવશે 
શું?  અમ કોણીય મોમેլટમ  એ એહનું રોટેશનલ એનાલોગ છે s 
તેથી કોણીય મોમլેટમ એ હા રખેીય મોમլેટમનું રોટેશનલ એનાલોગ છે,  હા  હવે તમે જોશો કે આપણે ધીમે ધીમે િવિવધ ՚યાલો અને 
તેમની ગાિણિતક յયા՚યાઓ સાથ ેપોતાને સԤ કરી રՑા છીએ  જથેી કરીને આપણે આંિશક Ԑણાલીઓ સાથ ેસંકળાયેલી 
સમչયાઓને િનયંિԋત કરી શકીએ. અને રોટેશનલ ડાયનેિમ՘સ અને  હવે તમે મને પૂછી શકો છો કે સાહેબ આજ ેઆપણી પાસે બે 
જթથાઓ છે જ ેઆ રીતે յયા՚યાિયત કરવામાં આવે છે જ ે આ રીતે յયા՚યાિયત કરવામાં આવે છે જ ેઅલબԱ રખેીય ગિતમાં પણ l 
આપણી પાસે તે આના જવેું હોવંુ જોઈએ અમે અગાઉ յયા՚યાિયત કયુӭ છે  તે કોઈ જોડાણ છે આ બંને વ՞ચે તે છે જ ેઆપણે ચચાӪ માટે
આગળના િવષય પર જઈ રՑા છીએ  તે એકદમ સરળ છે  વ՞ચેના સંબંધ વ՞ચેનો  સંબંધ એકદમ સરળ છે 
તેથી આપણે થી શԁ કરીએ છીએ ԃોસ પી આ Ԕમણકԟાની  કોણીય ગિતની յયા՚યા છે l r 
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તેથી ચાલો આપણે તફાવત કરીએ.  સમયના સંદભӪમા ંતફાવત કરો  તે કેવી રીતે વાજબી છે સર સામાլય રીતે ન તો  કણની િչથિત 
િչથર રહેશે તે બદલાશે  અથવા ટી  કણની ગિત પણ  બદલાવને આધીન છે 
તેથી િવશે વાત કરવાનો અથӪ છે ની આ ની ԃોસ આ બાય ની બરાબર છે તેનું િવતરક յયըુપՂ છે d d l d d r p  dr d d 
તમે જ ેકરો છો તે આ િչથર રાખવા છે  અને આને િભՂ કરો વԱા આને સતત રાખો આને િભՂ કરો કે આપણે શું કરવા જઈ રՑા 
છીએ  વԱા વખત  બાય એ તમને વગે વ՘ેટર આપશે.  r dp dtdr 
તેથી બાય વેગ આપશે વ՘ેટર વ՘ેટર વગે સાથે ઓળંગવામા ંઆવે છે  વ՘ેટર વ՘ેટર શું છે વખત dr dt m  v 
તેથી તે અӿնય થઈ જશે જથેી તમારી પાસ ેમાԋ  બાય Հારા વગેના ફેરફારના દર જ ેլયૂટનના કાયદા દળ Հારા સારી રીતે dp dt 
ઓળખાય છે તે સાથ ે જ બાકી રહે છે  
તેથી આર ԃોસ ԃોસ શું છે તે શરીર પર અિભનય કરતા ટાઉ ટોકӪ  છે.  બળ fr f 
તેથી અમારી પાસે ખૂબ જ સુંદર  સંબંધ છે  ԧાર ેતમે આ સમીકરણને આહ સાથે સરખાવો છો  જનેે તમે એક અને બે પિરમાણમાં 
સામાլય լયૂટનના સમીકરણ તરીકે ઓળખો છો.  તમને શું મળે છે તે કંઈક આની  સાથે બાય બરાબર છે ડેટા સાથે dp dt f 
સરખામણી કરો  હવે આ અમારા માટે પૂરતું નથી  આહ તૌ એક જ કણ પર અિભનય કર ેછે તે પૂરતું નથી કારણ કે  આપણે કણોની 
િસչટમનો અհયાસ કરી રՑા છીએ અને સામાլય રીતે એક મોટા કઠોર શરીરના કઠોર શરીર માટે  અને આહ Ԕમણકԟાના કોણીય 
મોમլેટમ વગેર ેઅլય જթથાઓ િવશે શું તમે  કણોની િસչટમ માટે રજૂ કરો છો તે ફરીથી એકદમ યો՛ય છે  સરળ કારણ કે એ વ՘ેટર l 
જթથા છે  
તેથી વ՘ેટર આહ છે તમે તેને ઉમેરી શકો છો જો એક બે વગેર ેઅથવા  કણો અને કણોની િસչટમની કોણીય ԟણ હોય તો તેની l l 
કુલ કોણીય ગિત આ Հારા આપવામાં આવે છે  
તેથી િલલી શું છે  તે ની િչથિત વે՘ટર છે  કણ તે ચોԜસ કણના મોમլેટમ વ՘ેટર સાથે ઓળંગી ગયો છે  ith 
તેથી માԋ չપՋતા માટે હંુ લખીશ કે તમે િવશે િવચારી શકો છો  જથેી કુલ કોણીય વેગ હંુ લખી શકંુ  જ ેરીતે મӱ mi times vi 
પહેલેથી જ લ՚યું છે તે શું  હંુ એક થી સધુી ચાલી રՑો છંુ તમે તેને આ રીતે પણ લખી શકો છો આ  ԃોસ એક થી n ri pii n 
સુધી ચાલે છે  આ આ છે આ આહ છે આ   કણોની િસչટમની કોણીય ગિતની յયા՚યા છે તે કેવી રીતે છે  વાજબી એ વ՘ેટર જթથો l 
છે અને વ՘ેટર તમે ઉમેરી શકો  છો જમે કે કોઈ ચોԜસ કણ બળ પર તમે તે બધા ઉમેરી શકો છો અને  હવે f 1 xf 2 xf 3 x 
અમે આ જթથાના બાય શું છે તે િવશે વાત કરીશું.   Հારા સરવાળા પર એક થી આ બરાબર છે  હંુ દરકે પદને dt dt d i nli 
અલગ કરી શકંુ છંુ અને પછી  Հારા શું છે તે બધા વ՘ેટર પર વ՘ેટર સરવાળો છે dt tau y dli 
તેથી  આહ કેટલાક આહ માફ કરશો દર કુલ કોણીય મોમլેટમનો ફેરફાર  એ તમામ ટોકӪના સરવાળા સમાન છે જનેે તમે કેિપટલ ટી 
કેિપટલ ટાવર તરીકે કહી શકો  તેના બદલે તે કુલ ટોકӪ  છે જ ેકણોની િસչટમ પર કાયӪ કર ેછે  તે કુલ ટોકӪ  છે જનેા પર કાયӪ કર ેછે  કણો 
અને અլયની િસչટમ  હવ ેઆપણે իયાનમાં લઈશું  իયાનમાં લઈએ કે શું છે એ છે આ r tau ii tau y  a ah the ah 
ઊંચાઈના કણોની િչથિત વે՘ટર છે જમણી fi  
તેથી આ વખતની બરાબર છે જ ેઆપણે પહેલેથી જ જોયંુ  છે દળો બે Ԑકારના દળો છે એક બાՑ દળો જમે કે  ગુԀըવાકષӪણ r  i 
જો તમે  િવԾુત ԟેԋ અથવા ચુંબકીય ԟેԋ વગેરમેાં ચાજӪ કણ મૂકો છો અને તે આંતિરક બળો હોઈ શકે છે  જમે કે તણાવ સંકોચન 
આંતર-શરીર આકષӪણો વગેર ે
તેથી હંુ કહીશ કે ફાઈ બાՑ  વԱા આંતિરક દળો ઊંચાઈના કણને અનԁુપ  સામાլય રીતે તમે જ ેજુઓ છો તે જુઓ  તે આંતિરક દળો 
કંઈક છે જમે કે િԃયા Ԑિતિԃયા અને  Ԑિતિԃયા Ԑકાર તમે ગેસના બે પરમાણુમાં લો છો તેમાંથી કોઈ પણ એક બળ ԧાર ેબે બોલમાંથી
બે  પરમાણુઓ તેમાંથી એકને ભેગા કર ેછે ըયાર ેતે બીӽ પરમાણુ પર ચોԜસ બળ չવીકારશે.  અլય પરમાણુને કારણે  તમને આ Ԑથમ
પર Ԑિતિԃયા મળશે 
તેથી આંતિરક  દળો િԃયા Ԑિતિԃયા Ԑકારના હોય છે અને પછી અને આ દળો યોગદાન આપતા નથી  તેઓ િવԀԺ િદશામાં હોય છે 
અને પછી તેઓ યોગદાન આપતા નથી 
તેથી આપણે કહી શકીએ કે ટાઉ  આંતિરક અને ટાઉ આંતિરક િવչતરલે છે કારણ કે તે  કેટલું બાՑ છે  
તેથી હંુ હવે લખી શકંુ છંુ બરાબર  છે dl dt 
તેથી  આ ટાઉ માԋ બાՑ થઈ ગયું છે  કારણ કે આંતિરક દળો યોગદાન આપવા જઈ રՑા નથી.  તે િԃયા Ԑિતિԃયા Ԑકાર છે તમે ટાઉ 
બાՑ ઠીક તરીકે લખી શકો છો  
તેથી આ કંઈક આહ છે ԧાર ેઘંટ વગાડવો જોઈએ ԧાર ેતમે આ જુઓ ըયાર ેઆ કંઈક આના જવેું જ છે  અમે અગાઉ જોયંુ છે કે આ 
આહનો દર શું છે   અનુવાદની ગિત રોટેશનલ મોશન અથવા અલગ Ԑકૃિત હોવા છતાં કુલ વેગનો ફેરફાર બાՑ અિધકારની f 
બરાબર છે, તમે   બંને િકչસાઓમાં મૂળભૂત ગવિનӭગ સમીકરણોના સંદભӪમા ંનોધંપાԋ સમાનતા જોઈ શકો છો.  
તેથી તમે કહો છો કે હવે અમે કહી શકીએ કે  આ સમય  કુલ Ԕમણકԟા કોણીય વેગના સમય દરનો સમય દર તેના બદલે મહըવપૂણӪ છે
 બરાબર તમારી પાસ ેએક Ԑકારનો નેમોિનક ઓՐ છે  જ ેકુલ Ԕમણકԟા કોણીય વેગનો સમય દર બહુ સામાլય નથી   કોઈ િબંદુ  
િવશે અથવા કોઈ રખેા િવશે અથવા રખેા િવશે અથવા રખેા િવશે અથવા રખેા િવશેના અԟના કણોની િસչટમમાંના કેટલાકના 
સરવાળા સમાન   હોય છે. કંઈપણ ફાળો આપવા જઈ રՑા છીએ  બાՑ મંԋણાઓ એટલે કે  તે વાટાઘાટો છે કારણ કે  ըયા ંએકલા 
વાԞને પૂણӪ કરવાને કારણે Ԛાપ છે  બાՑ દળો બરાબર  હેઠળ તો હવે શું િવશે આપણે કોણીય મોમլેટમના સંરԟણ િવશે વાત કરીશું  
ԧાર ેકોણીય મોમેլટમનું  સંરԟણ કોણીય મોમેլટમનું સરંԟણ  ઓકે જો  ટાઉ એ՘સટનӪલ શլૂયની બરાબર છે  તો શૂլય સૂચવે છે તો 

બાય શૂլય બરાબર છે આ સૂચવે છે કે શું છે એ  બદલાતંુ નથી અથવા ગિતનો િչથર છે ગિતનો િչથર છે  dl dt l l l l 
ગિતનો િչથરાંક છે તમે કહો છો કે  ટેકિનકલ ભાષામાં  જ ેતમાર ે વાપરવાનું શીખવું જોઈએ તે હવે સંરિԟત છે  હવ ેપછી શું છે તે l 
કુદરતી ԐՇ છે જ ેતમે તમને પૂછશો કે  તમે આ પિરિչથિતને  રખેીય ગિતની િչથિત સાથે સરખાવવા માંગો છો જથેી હંુ શું  કે ԧાર ેs 
તમારી પાસે બાય હોય ըયાર ેતમે તેને તરીકે ઓળખો  છો ԧાર ે શլૂય  હોય છે જો શૂլયની બરાબર હોય તો તેના dp dt  f f f 
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પર કામ કરતું બળ તરીકે ઓળખાય છે તો  હા રખેીય વેગ એ ગિતનો િչથરાંક છે  અથવા સમકԟ તમે  કહો કે સાચવેલ છે  અહ f p 
તે કણોની િસչટમના િકչસામાં પણ સાચું છે કારણ  કે મӱ નાનો લ՚યો હોવા છતાં એક કણની ગિત સૂચવે છે  આ સંબંધ કારણની p 
િસչટમના િકչસામાં પણ સાચું છે કારણ કે વ՘ેટર વ՘ેટર છે  જթથામાં તમે કુલ વેગ ઉમેરી શકો છો અમે તેને થોડી િમિનટો પહેલાં 
કણનો કુલ વેગ  કયӷ છે વ՘ેટર વન વԱા વે՘ટર બે વગેર ેતે બધા છે અને બરાબર આ એટલું જ છે  ԧાર ેઓિબӪટલ કોણીય વેગ p p 
એ ગિતનો િչથર છે ԧાર ેબાՑ  ટોકӪ  અӿնય થઈ ӽય છે  હવે આપણે એક સરળ સમչયા કરીશું અમે એક ઉદાહરણ કરીશું અને પછી 
ચાલો હવે એક કણને իયાનમાં લઈએ જ ેસતત વેગ સાથ ેઆગળ વધી રՑો છે. અને ચાલો આપણે իયાનમાં લઈએ કે કણ આ tem  
િદશામા ંઆગળ વધી રՑો છે, ચાલો કહીએ કે  ઠીક અમુક ԟણે કણ અહી ંԞાંક હોવો જોઈએ.  અըયાર ેઆહના સંદભӪમા ંઆહના 
સંદભӪમા ં તેમાંથી કોઈક ԟણે કણ અહી ંછે તો આ  કણની િչથિત વે՘ટર છે આ   િસչટમ કોઓિડӪનેટ િસչટમની આહ મૂળ છે  ઠીક છે 
પછી હંુ આહ કરીશ હંુ આને Ԑોજકેટ કરીશ હંુ આ પેદા કરીશ માફ કરશો આ કણ છે  આ થીટા છે કડક રીતે બોલતા નથી 
તેથી તમે જોશો કે હંુ એક છોડીશ  અહીથંી કાટખૂણે છે  
તેથી આ છે r 
તેથી આ અનુԁપ પાપ થીટાની િવԀԺ  છે 
તેથી વણӪન આ Ԑમાણે છે એક કણ સતત વેગ સાથ ેઆગળ વધી રՑો છે  સતત વેગ છે v 
તેથી તેનો એ એ સતત વેગ છે  v 
તેથી તેનો વેગ માં છે.  એકદમ સરળ  હવે હંુ ગણતરી કરવા માંગુ છંુ બરાબર  બરાબર સાથે વડે ԃોસ મા ંm v ll l r m vr p 
આ આ છે յયા՚યા Ԑમાણે આપણી પાસે શું છે જ ેવે՘ટર પછી ની તીԙતા છે  મા ંપાપ થીટામાં  અને તમે ah  r r ah m v 
ӽણો છો કે થોડંુ શું છે થોડંુ શું છે આ જթથો અને નાનો એ ની તીԙતા છે  આ વ՘ેટર ખૂબ જ Ԑમાણભૂત છે તેની િદશાઓ શુંr r v 
છે આ િչથિત વે՘ટર છે  આ આ આ આ છે આ િչથિત વે՘ટરની િદશા છે અને  મોમլેટમ આની સાથે છે 
તેથી  ԧાર ેહંુ આ જમણા હાથના અંગૂઠાના િનયમને લઈશ ըયાર ેહંુ નાના કોણ લેձબડામાં જોઈશ જથેી આ  આહ િદશા બતાવશે કે 
તે શું બહાર આવી રՑું છે અથવા પૃՌમા ં હા પՌૃમા ં ની િદશા હંુ અહી ંલખીશ આ ચોԜસ િબદુંએ પૃՌ પૂણાӭક પૃՌમા ં ની િદશા p p 
અને અըયાર ેહંુ શું કરીશ કારણ કે કણ  સીધી રખેા સાથે આગળ વધે છે શું છે હંુ ગણતરી કરવા માંગુ છંુ ym 
તેથી હંુ શું કૉલ કરવા માંગું છંુ  આને હંુ આ તરીકે કૉલ કરીશ  ચાલો આપણે કહીએ કે સાઈન થીટા એ ને વડે ભા՛યા એનો om r 
અથӪ થાય છે  
તેથી હંુ ગણતરી કરીશ માફ કરશો મӱ િદશા દશાӪવી નથી આ  છે આ વે՘ટર આ વ՘ેટર જો હંુ ખાલી લખું તો આ સાચું નથી આ િદશા છે
  ઠીક છે, 
તેથી હવે મારી પાસે આમાં આહ હશે. આ એકલાની તીԙતા છે હંુ એકલો લખીશ જથેી  માર ેઆ િવશે િચંતા કરવાની જԁર નથી માંr 
આહ મા ંઓમ માં  Հારા પાપ ઓમ છે પાપ થીટા ઓમ છે પાપ થીટા  છે ym r r r 
તેથી  મારી પાસ ે સમાન છે આહ સાઈન થીટા એક િમિનટ વԱા છે સાઈન થીટા હા  આ પાપ હંુ તેને થીટા l r ym r r r sin 
તરીકે માં લખીશ આ થીટા ગણો છે  હવે અમે પૂણӪ કરી લીધું કારણ એ કણ તરીકે છે સીધી રખેા સાથે mv om r sin mv ah 
ખસે છે,  આપણે ગણતરી કરી છે કે કોણીય વેગની તીԙતા કેટલી છે તેની  કોણીય વેગની તીԙતા આ ચોԜસ લંબાઈ છે જ ે ગુէռા ym 

બરાબર છે ah mv  
તેથી આ છે તે જ આપણી પાસે છે  આમ થાય છે.  આમાથંી તમે િનոકષӪ પર ah sine theta is equal to om by r 
આવો છો કે કણ અહી ંછે  કે કણ અહી ંછે કે કણ અહી ંછે તે કોઈ વાંધો નથી તે હંમેશા આ  હંમેશા આ અંતર છે ԧાર ેતમે vm ym 
Ԕમણકԟાની તીԙતાની ગણતરી કરો છો  કોણીય મોમլેટમ  થીટા બદલાશે જમે તે જો કે આ હંમેશા એકસરખંુ છે સમાન al  ym 
છે 
તેથી આનો  અથӪ એ થાય છે કે જો કોઈ કણ સાથેનો કણ સતત વેગ સાથે આગળ વધી રՑો હોય તો મૂળના સંદભӪમા ંતેની 
Ԕમણકԟાની કોણીય  વેગ ગિતનો િչથર રહે છે 
તેથી ગિતનો િչથરાંક છે  l 
તેથી સધુીમાં નું શું થશે dte dl 
તેથી અહી ંકોઈ ટોકӪ  નથી બરાબર તમે જોઈ શકો છો કે આહ  
તેથી આ સાથ ેમને લાગે છે કે હંુ આજ ેસારાંશ આપી શકંુ છંુ અમે  ટોકӪ  અને કોણીય મોમլેટમની յયા՚યા સાથે શԁઆત કરી છે પછી 
અમે બતાյયું કે કન՘ેશન શું છે  ટોકӪ  અને કોણીય મોમլેટમ વ՞ચે પછી કઈ પિરિչથિતઓમાં કઈ પિરિչથિતઓમાં સાચવવામા ંઆવે l 
છે  ટોકӪ  એ પછી અમે ટોકӪની ગણતરી કરતી ԃોસ Ԑોડ՘գસ સાથે સંકળાયેલી પિરિչથિતના થોડા સરળ ઉદાહરણો իયાનમાં લીધા હતા  
અને આ ચોԜસ સમչયા આપણે સમӾએ છીએ કે ગિતનો િչથરાંક છે l 
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