
इसिलए आज की चचाŊ का िवषय एक कठोर िपंड का संतुलन है  
इसिलए यहाँ पर हमारा ȯान Ǜादातर कठोर िपंडो ंपर होगा और अǅी तरह से हमने देखा है िक उह  कठोर िपंडो ंपर कायŊ करने वाली
ताकतो ंको दो समूहो ंमŐ िवभािजत िकया जा सकता है, एक बाहरी बल  बाहरी  इसे हम आम तौर पर एक बल के ŝप मŐ कहते हœ या 
आंतįरक  बलो ंके ŝप मŐ इसे हम इसे आंतįरक बल के ŝप मŐ िनŝिपत कर रहे थे हमने देखा था िक  ये आंतįरक बल आमतौर पर 
योगदान नही ंकरते हœ या तो वे  योगदान नही ंकरते हœ Ɛोिंक वे योगदान नही ंकरते हœ या तो रोटेशन के िलए या तो  अनुवाद  या रोटेशन 
यह हमने  इतना उह देखा था जब तक िक हम उन अिधकांश बलो ंको िनिदŊʼ नही ंकरते हœ िजन पर हम िवचार करने जा  रहे हœ बाहरी 
बल हœ 
इसिलए हम इसे केवल वेƃर Ȫारा िनŝिपत करŐ गे और अब याद रखŐ िक हमारे पास अब  तक दर से है  संवेग का पįरवतŊनf dt dp 
बल के बराबर होता है और हमारे पास भी होता है और हमारे पास भी होता है  और कोणीय गित के पįरवतŊन की दर वह होती है िजसे 
हम टोक़ कहते हœ जो  िक घूणŎ गित के िलए िजʃेदार होता है  वˑु 
इसिलए जब भी िकसी िपंड को बल के अधीन िकया जाता  है तो गित होने वाली होती है या ȕरण अनुवाद गित संभव होती है  और टोक़ 
के कारण आपके पास घूणŎ गित होती है  अब हमारे पास यह अवधारणा है िक िसːम िकस İ̾थित मŐ है यांिũक संतुलन  यांिũक संतुलन 
मŐ है  िविभɄ Ůकार के शरीर िविभɄ Ůकार के संतुलन के तहत हो सकते हœ, कुछ  और है िजसे थमŖडायनािमक संतुलन रासायिनक 
संतुलन कहा जाता है, अभी हम  यांिũक संतुलन की अवधारणा के बारे मŐ िचंितत हœ, तो यह अवधारणा Ɛा है यह इस तरह है  यिद रैİखक
गित गित की İ̾थर है  यह है िक रैİखक गित गित का एक İ̾थरांक है  िजसका अथŊ है िक रैİखक गित संरिƗत है यह बदल नही ंरहा है  तो
उस İ̾थित मŐ Ɛा होता है दूसरी ओर यिद कोणीय गित है  गित की एक İ̾थर यहां गित की İ̾थर है तो Ɛा हो सकता है  हमारे पास है 
और  
इसिलए इस मामले मŐ Ɛा होता है इसका अथŊ है िक सभी बलो ंका योग  b.
पर कायŊ करता है  ओडी मŐ कई बल हो सकते हœ, बल एक वेƃर होता है, 
इसिलए  िसƵा एक के बराबर होता है, यह कहते हœ िक यह शूɊ हो जाता है, 
इसिलए यांिũक संतुलन के  िलए शरीर पर कायŊ करने वाले सभी बलो ंकी Ůणाली 0 के बराबर होनी चािहए, िजसे आपने  टŌ ांसलेशनल 
इİƓिलिŰयम कहा है।
 इसे आप इसे इस शɨावली टŌ ांसलेशनल  इİƓिलिŰयम कहते हœ  ठीक है तो अगला यह है िक अगर ताऊ 0 है तो शायद मœ यहां िलखंू 
अगर एल गित का एक İ̾थरांक है तो इसका  मतलब है िक िसːम पर अिभनय करने वाले िविभɄ ːॉक इस पर िनभŊर करते हœ िक उनमŐ
से िकतने के बराबर है  शूɊ इसे आप घूणŎ संतुलन कहते हœ  ठीक है तो पहले समीकरण का अथŊ Ɛा है पहले समीकरण का अथŊ यह है 
िक मœ िलखंूगा  यहां पहले समीकरण का अथŊ याद रखना है िक यह एक सिदश समीकरण है 
इसिलए आह सभी का योग  घटक  सभी बलो ंकी संƥा शूɊ के बराबर है, x 
इसिलए यिद फाई बल घटक है और मœ  सभी बलो ंका योग कर रहा šं तो यह 0 के बराबर है इसी तरह सभी घटक 0 के ith x y 
बराबर हœ  और सभी घटक  अब शूɊ के बराबर है इसका मतलब यह है िक टोक़ िफर से एक सिदश है  टॉकŊ  के सभी एƛ घटको ंz 
का योग सभी के िलए अिभनय सभी के िलए 0 है और  सभी घटको ंका योग 0 के बराबर है और सभी का योग है  टोक़ के घटक  y z 
और यहां मœ घटक संकेतन मŐ िलख रहा šं ये दो समीकरण ये दो  समीकरण घटक संकेतन मŐ हœ 
इसिलए वेƃर िलखने की कोई आवʴकता नही ंहै, हमŐ नही ंिलखना चािहए  मान लीिजए िक हमारे पास अिनवायŊ ŝप से समतलीय 
ŮिŢया है  एक िवशेष İ̾थित के मामले के िलए एक कॉपलनार  समतलीय बल  और हम कहते हœ िक Ůणाली संतुलन के तहत है, यह कुछ
अिनवायŊ ŝप से कहते हœ  िक दो आयामी सम˟ा अिनवायŊ ŝप से एक सम˟ा दो आयामी का मतलब है िक सभी बल  कायŊ कर 2d 
रहे हœ मान लीिजए िक िवमान और िफर अनुवाद संबंधी संतुलन के िलए Ɛा होता है  है  0 के बराबर  इसका मतलब है 2 xy f5 
İ̾थितयाँ यह अिनवायŊ ŝप से Ɛा है यह Ɛा है घटको ं का योग 0 के बराबर है और बलो ंके घटको ंका योग शूɊ के बराबर है x y 
इसिलए यह िनबंध है  वाˑव मŐ दो İ̾थितयां  हœ और आपको एक िदशा की तलाश करने की आवʴकता है जो इस िवमान के 2d 
लंबवत है,  एक अƗ के बारे मŐ कोई घूणŎ गित नही ंहै, 
इसिलए ताऊ केवल एक अƗ के बारे मŐ ताऊ होने जा रहा है, एक अƗ के  बारे मŐ  और के लंबवत है।f1  f1 f2 
  गायब हो जाता है  
इसिलए अिनवायŊ ŝप से यह केवल तीन İ̾थितयां अिनवायŊ ŝप से  ठीक है  अभी हम कहते हœ िक हम एक महȕपूणŊ मामले पर िवचार 
करते हœ  मान लीिजए िक सभी वाताŊओ ंमŐ से कुछ इस शरीर पर काम कर रहे हœ वे अब गायब हो गए हœ आप कह सकते हœ िक  मœ इस 
टोक़ की गणना सʃान के साथ करने जा रहा šं िकसी अɊ मूल के िलए  Ɛा यह संभव है िक शरीर मŐ घूणŎ गित होगी उȅर कोई कारण
नही ंहै  हम देखŐगे िक मœ कैसे िवचार कŝंगा िक मेरे पास कुछ ताऊ हœ मœ 0 के बराबर है  यह 
इसिलए है Ɛोिंक मœ इसे घूणŎ के ŝप मŐ कšंगा  इİƓिलिŰया आरजी  सही है िक यह वैध रहने वाला है Ɛा यह वैध रहता है Ɛा यह वैध 
रहता है  Ɛा यह वैध रहता है अगर मœ देखता šं िक मूल बदल गया है तो मूल बदल गया है,  तो आप इसे देखŐगे Ɛोिंक यह बŠत आसान 
है सरल सी  गणना मेरा मूल यहाँ है  और बलो ंमŐ से एक यह शİƅ है यहाँ दो िबंदु याद रखŐ यह एक युगल अिभनय माइनस हैa  b f 
और इस पर यह होगा  याद रखŐ इन दोनो ंको समानांतर होना चािहए  मेरा मतलब है ये दो पंİƅयाँ  लेिकन िवपरीत िदशा मŐ यह िȪ f  
है इसमŐ शािमल हो जाएगा  यह İ̾थित वेƃर आर एक है  इस वीए वेƃर को İ̾थित वेƃर कहा जाता है इसी तरह वेƃर को İ̾थित r1 
वेƃर है,  r2 
इसिलए ये दो बल और माइनस एक कठोर शरीर पर एक जोड़े का गठन करते हœ तो अब चलो  हम जोड़े के जोड़े के पल के पल f f  
की गणना करते हœ  यह युगल है यह जोड़े का Ɨण Ɛा है यह है आर 1  माइनस एफ 1 के साथ पार िकए गए बल के साथ पार िकया गया 
है और  साथ  ही  यह आर 2 एफ के साथ पार हो गया  है वाˑव मŐ यह यहां है बल  शूɊ से एफ है 

Pru
tor
@
IIT
K



इसिलए  मुझे यह नही ंिलखना चािहए इसे यहाँ केवल माइनस और िलखŐ  ठीक है यह कुछ भी नही ंहै लेिकन  यहाँ यही होगा यह f f 
बराबर है यह माũा Ɛा है यह  माइनस होने वाला है के साथ Ţॉस Ɛा है इस से माइनस िũभुज  r2 r1 f r 2  r 1  s oab
यह होगा यह Ţॉस के बराबर है ab ab f 
इसिलए यह सरल गणना दशाŊती है िक जब आप  एक जोड़े के Ɨण की गणना करते हœ जो मूल से ˢतंũ होने जा रहा है  जो भी मूल आप 
िफर से चुनते हœ वह जोड़े का Ɨण है  Ţॉस ठीक है, तो हम कह सकते हœ िक यह टŌ ांसलेशनल संतुलन मूल के ̾थान से ˢतंũ है ab f  

इसिलए टŌ ांसलेशनल सॉरी रोटेशनल इİƓिलिŰयम ऑडी याद रखŐ िक यह जो है  वह  मूल के ̾थान से ˢतंũ है,  
इसिलए यिद कोई िवशेष ŝप से यिद कोई िपंड नीचे है   एक िवशेष समɋय Ůणाली के संबंध मŐ घूणŎ संतुलन और िफर आप Ɛा करते 
हœ आप मूल को बदलते हœ और इसे देखते हœ िफर भी यह  वही रहेगा जो संदेश है और ठीक है अब हम िविभɄ मामलो ंपर यथासंभव 
िवचार करŐ गे  पहला मामला इस तरह है मœ कŝँगा  आप इसे एक तरह के ̊ʼांत के ŝप मŐ मान सकते हœ या  मœ इसे एक उदाहरण के 
ŝप मŐ मानंूगा िजसका अथŊ है िक मूल अवधारणाओ ंको समझाते Šए मुझे लगता है िक रॉड  एब यह अब यहां है और आपके पास है  ई 
कŐ ū यहां सी पर  यह थोड़ा सा है यह सचमुच दूरी है यह वदŎ की एक समान छड़ है  Ţॉस सेƕन अब हम कहŐगे िक वहां अिभनय है और
िफर यहां अिभनय है  
इसिलए यह िवशेष रॉड दो बलो ंके अधीन है  यहाँ Ɛा है अब यह इस तरह से एक टोक़ को Ůेįरत करेगा यह बल इस िदशा मŐ एक f  
टोक़ को Ůेįरत करेगा  यह दिƗणावतŊ होने जा रहा है यह दिƗणावतŊ है दोनो ंवे रȞ करते हœ  
इसिलए ताऊ शूɊ के बराबर है लेिकन ताऊ  0 के बराबर है इसका मतलब है िक यह  घूणŎ संतुलन के तहत है Ɨमा करŐ , यह घूणŎ 
संतुलन के तहत है  और िसƵा बलो ंके बारे मŐ Ɛा है कुल बल एफ के बराबर है कुल Ɨमा के बराबर है एफ कुल  एफ कुल  0 के बराबर
नही ंहै वाˑव मŐ 2 एफ के बराबर है  
इसिलए  जािहर है िक यह Ɛा होगा यह एक ऐसा मामला है जहां यह घूणŎ संतुलन के तहत है हां   अनुवादकीय संतुलन के  बारे मŐ Ɛा 
नही ंहै यह एक संचरण पर नही ंहै अब हम  दूसरे मामले पर िवचार करŐ गे यह अɊ मामला इस तरह है हम सैम पर िवचार करŐ गे  ई रॉड  
और इस छोर पर एक बल है इस तरह अिभनय करने वाला एक और बल है इस तरह काम करने वाला एक और बल है  यह िफर से यह 
एक युगल सƢी से बोल रहा है िक पįरभाषा यहां कŐ ū है  अब केवल एक चीज जो मœने बदल दी है वह एक बल की िदशा को उलट देती 
है इस मामले मŐ Ɛा होगा  उह िसƵा बराबर है  एफ कुल  0 के बराबर है वे िवपरीत िदशा मŐ हœ f5 
इसिलए यह गायब हो जाता है हालांिक   टोक़ का योग कुल टोक़ के बराबर है उस पर कुल टोक़ अिभनय Ɛा है 
इसिलए यह होगा  इसके संबंध  मŐ इस िदशा मŐ एक टोक़ होगा यह घड़ी की िवपरीत िदशा मŐ है यह घड़ी की िवपरीत  िदशा मŐ है यह 
Ůȑेक बल के कारण टोक़ का 2 गुना है 
इसिलए यह 0 के बराबर नही ंहै  
इसिलए िसːम के अनुवाद संतुलन के बारे मŐ Ɛा यह टŌ ांसलेशनल इİƓिलिŰयम के तहत है  जबिक िसːम के घूणŎ संतुलन के बारे मŐ 
Ɛा यह नही ंघूमेगा और 
इसिलए ऐसी  İ̾थित को ऐसी İ̾थित के ŝप मŐ जाना जाता है जहां शरीर मŐ टŌ ांस नही ंहोता है  ˠेशनल मोशन एह जहां मœ िसफŊ  
टŌ ांसलेशनल इİƓिलिŰयम के तहत होता šं,  हालांिक यह एक िवशेष िबंदु और धुरी के बारे मŐ घूमता है, इसे शुȠ रोटेशन कहा जाता है  
ठीक है  हम एक िवशेष मामले को देखŐगे िजसे हम देखŐगे इसे लीवर की सम˟ा कहा जाता है।
  इसका उपयोग करŐ  िजसे Ɨणो ंका िसȠांत कहा जाता है वाˑव मŐ यह ˋूल  मŐ Ůारंिभक चरण मŐ भी एक बŠत ही तȕ पर शुŝ होता 
है, हालांिक हम इस  पर अनुवाद संतुलन के ̊िʼकोण से चचाŊ करŐ गे और रोटेशनल ŝप से 
इसिलए मेरे पास  इस तरह का एक सरल लीवर है जो आप  Ɛा आपके पास एक आधार है िजसे आप इसे एक धुरी  या आधार के ŝप 
मŐ कहते हœ जैसा िक यह ǒात है  और यह यहां एक बल के अधीन है  यह दूरी है  और िफर यह दूरी है  इस िबंदु को कॉल के t1 d2 
ŝप मŐ इस िबंदु को कॉल करŐ   बी  ठीक  है अभी यह िडवाइड पॉइंट आप इसे इस िवशेष िबंदु के बारे मŐ वाह कह सकते हœ अब Ɛा होता
है  अब इस पूरे शरीर मŐ  एक आदशŊ ŝप से लीवर का कोई ūʩमान नही ंहोना चािहए 
इसिलए यह लापरवाही का है  ūʩमान ible 
इसिलए एक आदशŊ यकृत  मŐ  नगǻ ūʩमान होता है,  
इसिलए दो बल होने जा रहे हœ एक बल यहां दूसरा बल कायŊ कर रहा है इसका एक Ɨण इस तरह होगा  यह एक Ɨण को कम f2  
करेगा यह एक Ɨण को इस तरह Ůेįरत करेगा अंत मŐ यह होगा  वहां  आमतौर पर आप जो करते हœ वह िनɻ डोम है इस अनुभाग को 
नोडम के ŝप मŐ जाना जाता है इस िहˣे को  लोड लोड उम के ŝप मŐ जाना जाता है इसे लोडम के ŝप मŐ जाना जाता है तो Ɛा होना 
चािहए इस Ůयास के ŝप मŐ जाना जाता है  देखŐ िक आप Ɛा करते हœ Ɛा आप वहां हœ  यहां एक भार है िजसे उठाने या ̾थानांतįरत 
करने की आवʴकता है  आप यहां कुछ बल पर Ůयास कर रहे हœ िजसे आप लागू करने जा रहे हœ ठीक है अब  वहां एक बल है यहां कायŊ
कर रहे हœ 
इसिलए इस िवशेष िबंदु पर  ŮितिŢया होगी की फुलŢम ŮितिŢया पर ŮितिŢया आधार पर समथŊन यह एक सिदश माũा है  
इसिलए आधार पर  ŮितिŢया अŤभूिम मŐ समथŊन की ŮितिŢया है ठीक है 
इसिलए अनुवाद संबंधी संतुलन  के िलए अनुवादकीय संतुलन के िलए हमŐ इस आर के बराबर होना चािहए  ɘस अब Ɨण ले f1 f2  
रहा है, अिनवायŊ ŝप से अिभनय करने वाली तीन ताकतŐ हœ और िफर  ŮितिŢया यह भी एक बल िक˝ की है अब इस िवशेष f1 f2 
िबंदु के बारे मŐ Ɨण ले रहा है िक आप यहां Ɛा Ůाɑ करते  हœ यह Ɨण है कतŊʩ मŐ है  से और यह उह है f1 f1 d f1 d1  
Ɛोिंक यह अनुवाद संतुलन मŐ है अब आप देखŐगे िक यह  गुणा के बराबर होना चािहए, f2 d2 
इसिलए यह के िलए है घूणŎ संतुलन के िलए आपके पास  अनुवाद संतुलन के िलए यह İ̾थित है, आपके पास यह İ̾थित है और इसी ah 
तरह से  आप ऐसा कर सकते हœ 
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इसिलए यह  वˑु िबʋुल भी नही ंघूम रही है यह संतुलन मŐ है यह न तो इस तरह घूम रही है और न ही घूम  रही है इस तरह ये दोनो ं
Ɨण एक दूसरे के साथ रȞ कर रहे हœ 
इसिलए इसमŐ से हमारे पास बटा है ब के बराबर है  के तहत इसे यांिũक लाभ के ŝप मŐ जाना जाता है  देखŐ िक f1 f2  d2 d1 
हम Ɛा चाहते हœ आदशŊ ŝप से यिद से बŠत बड़ा है तो मान लŐ िक  इस संतुलन को बनाए रखने के िलए हमŐ इस दूरी की f1 f2 
आवʴकता है बŠत बड़ा  यही िवचार है d  2 
इसिलए बŠत छोटा है और यह एक सामाɊ ǒान अनुभव कŐ ū  है   बैटरी लाइन इनपुट पिʮमी के िलए ठीक है अब हम गुŜȕाकषŊणd1 
के कŐ ū की अवधारणा मŐ हर समय गुŜȕाकषŊण के कŐ ū की अवधारणा मŐ जाएंगे   यह एक सामाɊ बात है  अनुभव जो देखा होगा  हर 
कोई इसे कर सकता है यिद आपके पास एक नोटबुक या एक काडŊबोडŊ है  िजसे िकसी िवशेष िबंदु पर िकसी िवशेष िबंदु पर रखा जा 
सकता है जहां कोई इसे लंबवत ŝप से पकड़ सकता है  तािक यह लेिकन यह पुˑक या काडŊबोडŊ संतुिलत हो तो ठीक है 
इसिलए  यह कैसे  होता है िक िटप पर ŮितिŢया होने वाली है िटप पर यह ŮितिŢया िजसे हम इसे आमŊ कहते हœ  िटप पर यह ŮितिŢया 
पुˑक के कुल वजन के कुल वजन को संतुिलत करने जा रही  है।
  पुˑक की सामŤी या पुˑक की सामŤी हम कहते  हœ िक नोटबुक टŌ ांसलेशनल संतुलन के तहत है यह टŌ ांसलेशनल संतुलन के तहत है  
न केवल यह िक यह घूणŎ संतुलन के तहत भी है अɊथा अगर उह है  तो अलग-अलग  यहां अिभनय करने वाले वे इस तरह झुक सकते 
हœ या इस तरह झुक सकते हœ यह नही ंहो रहा  है 
इसिलए उह के कारण यह असंतुिलत टोक़ के कारण नही ंहै अगर कोई एक होने वाला है तो यह झुक जाएगा 
इसिलए  Ɛा होता है गुŜȕाकषŊण का कŐ ū यह अब है हम  पįरभािषत करŐ  िक गुŜȕाकषŊण के कŐ ū के ŝप मŐ Ɛा जाना जाता है  cg 
गुŜȕाकषŊण का कŐ ū इस तरह İ̾थत है िक गुŜȕाकषŊण के शरीर के कŐ ū पर कुल टोक़  इस तरह İ̾थत है िक बलो ंके कारण शरीर पर 
कुल टोक़ मान लŐ िक एक  युवा है कुछ और है आिद g  m2g 
इसिलए िविभɄ बलो ंके कारण कुल टोक़  वे संतुलन को रȞ कर देते हœ और 
इसिलए टोक़ पर योग के बराबर होता है, iri 
इसिलए यह एक वेƃर  ठीक है  जो इस िवशेष िबंदु पर ūʩमान के साथ पार हो जाता है और ȕरण के कारण  गुŜȕाकषŊण के िलए जो 
शूɊ के बराबर होता है, ऐसा होता है िक शरीर के गुŜȕाकषŊण का कŐ ū वह िबंदु होता है जहां  शरीर पर कुल गुŜȕाकषŊण टोक़ शूɊ 
होता है, 
इसिलए यह गुŜȕाकषŊण के कŐ ū की कुल  गुŜȕाकषŊण टोक़ एसी की पįरभाषा है।
  शरीर पर झुनझुनी 0 के बराबर होनी चािहए और 
इसिलए आह री और जी  एक दूसरे के लंबवत हœ 
इसिलए अिनवायŊ ŝप से आप मील के साथ बचे हœ या एक योग शूɊ के बराबर है इस ˑर पर कोई यह सोचेगा िक यह ūʩमान के कŐ ū 
के समान है  लेिकन यह याद नही ंहै िक  ūʩमान पįरभाषा का कŐ ū इस माũा को कुल ūʩमान से िवभािजत करता है, हालांिक यह वही 
होगा  यिद मूल शरीर के ūʩमान का कŐ ū है, ठीक है अगर मूल ūʩमान का कŐ ū होने जा रहा है  शरीर का है तो यह समान हो जाएगा तो
Ɛा होता है िक  ūʩमान का कŐ ū और गुŜȕाकषŊण का कŐ ū दोनो ंसमान हो जाएंगे यिद शरीर एक  समान गुŜȕाकषŊण Ɨेũ के अधीन है
तो ūʩमान का कŐ ū है  एक समान गुŜȕाकषŊण Ɨेũ मŐ गुŜȕाकषŊण के कŐ ū के  समान  अब यिद  जी दूसरी ओर यिद जी िबंदु से िबंदु 
तक िभɄ होता है  यिद जी उस पर जा रहा है तो िबंदु से िबंदु है तो ūʩमान का कŐ ū और गुŜȕाकषŊण का कŐ ū  अब अंदर नही ंजाता है 
कैसे है एक िपंड d.
के गुŜȕाकषŊण का कŐ ū  यह िफर से एक बŠत ही मानक  है   मान लीिजए िक मेरे पास एक काडŊबोडŊ या कुछ है और मœ गुŜȕाकषŊण के
कŐ ū को खोजना चाहता šं, 
इसिलए  यह एक बŠत ही मानक ŮिŢया है जो आप करते हœ Ɛा आपने इसे िकसी िवशेष िबंदु  से िनलंिबत कर िदया है एक िवशेष िबंदु 
से िनलंिबत कर िदया है  यह िबंदु एक है, 
इसिलए  पूरा वजन इसके साथ कायŊ करने वाला है, हालांिक यह इस िदशा मŐ होगा  अब आप कुछ अɊ िबंदु बी लेते हœ और इसे िफर से 
िनलंिबत करते हœ  उम तो  इसका वजन इसके साथ कायŊ करेगा जब आप इसे इस तरह से रखŐगे जब आप  जब आप इस पूरे शरीर को 
उह के बारे मŐ ठीक करते हœ तो इसे िबंदु बी के बारे मŐ ठीक करते हœ तो इसी तरह आप पाएंगे िक  िविभɄ रेखाएं Ůितǅेद करŐगी मान 
लीिजए िक मेरे यहां एक और िबंदु सी है और ऐसा करŐ   
इसिलए यह गुŜȕाकषŊण का कŐ ū है 
इसिलए यह ओ शरीर का सीजी है  ठीक है,  हम एक उदाहरण  तैयार करŐ गे आप एक साधारण सम˟ा का समाधान करŐ गे और यह 
िचũण करेगा िक  आप इसे एक उदाहरण के ŝप मŐ िविभɄ अवधारणाओ ंके ŝप मŐ मान सकते हœ, जो िक शािमल हœ, 
इसिलए मेरे पास इस छोर पर एक छड़ी है,  मœ इसे एक अंत के ŝप मŐ कšंगा िजसे मœ कॉल कŝंगा  यह बी के ŝप मŐ वहाँ  यहाँ एक धुरी
है  यहाँ एक धुरी है यह ˙ʼ है िक यहाँ एक ŮितिŢया होगी  यह है यह है k1 k2 r1 r2  r2 
इसिलए यह िनिʮत ŝप से मेरे पास शरीर का है  cg 
इसिलए यह उह जी है वजन सही काम करेगा  चलो  हम कहते हœ िक यह वजन  वजन है याद रखŐ ūʩमान समय वजन गुŜȕाकषŊण के 
कारण ūʩमान का ȕरण 4 है  तो इस िवशेष िबंदु पर मेरा एक और वजन है   पी हम कहते हœ िक यह िबंदु पी है वजन डɲू 1  यह 
डɲू 1 है  से  6 गुना ठीक है  अब और धुरी या चाकू के िकनारे हœ िजस तरह से आप लेना चाहते  हœ   सम˟ा मŐ कुछ q1 g k1 k2 
आयाम िदए गए हœ , मœ िनिदŊʼ कŝंगा िक  सŐटीमीटर है अथाŊत् रॉड की लंबाई  तो  है Ɛोिंक यह है गुŜȕाकषŊण का ab 70 agag 
कŐ ū 35 सŐटीमीटर  दाएं और एपी  को 30 सŐटीमीटर िदया गया है,  तो जािहर है िक पीजी पांच सŐटीमीटर  ठीक होगा तो हमŐ कुछ दूरी 
चािहए आह यह उफŊ  1 बराबर है और के बराबर है चाकू का ̾थान है  िकनारो ं10 सŐटीमीटर है  तो हम ak1 kk1  ak1 bk2 
जानते हœ िक Ɛा  है और बराबर बराबर है k1 g k2 g  k1 g k 2 g 
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इसिलए 35 माइनस 10 25 सŐटीमीटर  है अभी हमारे पास यह टŌ ांसलेशनल संतुलन के अधीन है 
इसिलए ऊपर की ओर कायŊ करने वाले बल  और नीचे की ओर कायŊ करने वाले बलो ंके बराबर होने चािहए r1 r2 
इसिलए टŌ ांसलेशनल  संतुलन का  अथŊ है एक जमा दो  दो ŮितिŢयाएँ जमा के बराबर होनी चािहए, r r w 1 w 
इसिलए हमारे पास यह हो सकता है जमा के बराबर है है 6 है r 1 r 2  w 1 w 4 
इसिलए 10 ठीक है यह एक समीकरण है  तो मœ कŝँगा  इसे अब एक के ŝप मŐ लेबल करŐ , घूणŎ संतुलन डेʐा के िलए जी के बारे मŐ g 
Ɨण लेने के बारे मŐ अब यह दिƗणावतŊ मŐ होने जा रहा है, जबिक यह वामावतŊ मŐ होगा  और सʃान के साथ हम िबंदु जी के संबंध मŐ w1 
Ɨण ले रहे हœ  
इसिलए यह  इस िदशा मŐ घूमेगा तो माइनस िकतनी दूरी है ɘस मŐ गुणा अब यह ɘस  यहां एक r1 k1g  r2 r2 k2g  w1 
अिभनय है मŐ सभी Ɨणो ंका योग 0 के बराबर है  w1 pg  
इसिलए हम संƥाओ ंको Ůित̾थािपत कर सकते हœ यह है  0.25 मीटर है  0.25 मीटर जː है  5 सŐटीमीटर यहाँin k 2 g p 1 g 

Ťाम 5 सŐटीमीटर है p 1 
इसिलए इससे 0.05 मीटर की दूरी  पर आपको एक समीकरण िमलेगा माइनस बराबर 1.2  है सƢी से बोलना चािहए अगरr1 r2 g 
मुझे इकाइयाँ िलखनी हœ तो मुझे यहाँ Ɋूटन िलखना चािहए और  कुछ थोड़ा सा  अंकगिणत शािमल है  अब इन दो समीकरणो ंसे करŐ   
आप एक की गणना कर सकते हœ और दो एक बराबर है अगर मेरे पास ये दो समीकरण हœ  दो एक तो आप पाएंगे िक वहां r r r r 
से दो एक ƶारह दशमलव दो के बराबर है तो Ɋूटन होगा और Ɋूटन कŐ ū के बराबर है, r r1  54.88 r2  43.12 
इसिलए इस तरह की सम˟ाओ ंको करना बŠत आसान है, आपको  बस इतना करना है िक यह बेहतर नही ंहोगा, 
इसिलए आपको इस तरह की सम˟ाओ ंको करने के िलए केवल  िलखना है  बलो ंके िलए संतुलन समीकरण और िबंदुओ ंके िलए संतुलन
समीकरणो ंको िलखŐ,  अथाŊत् अनुवादाȏक संतुलन की İ̾थित और घूणŎ संतुलन की İ̾थित जब आप घूणŊन संतुलन की İ̾थित  िलखते हœ 
तो आपको   एक उपयुƅ िबंदु के बारे मŐ बातचीत करने की आवʴकता होती है।w 
  यहां आपका बीजगिणत सरल होगा और  अब हम एक िचũण पर एक और सम˟ा  पर िवचार करŐ गे लेिकन इसमŐ िविभɄ Ůकार की 
सम˟ाएं शािमल हœ जो बार-बार परीƗा मŐ पूछे जाते हœ  िविभɄ चीजŐ पूछी जा सकती हœ एक सीढ़ी है सम˟ा इसे मœ एक उदाहरण के ŝप 
मŐ कšंगा  या  एक  सम˟ा इसे एक सम˟ा के ŝप मŐ मान सकती है या उदाहरण यह है िक सीढ़ी की सम˟ा अभी Ɛा है  
इसिलए İ̾थित ऐसी है मेरे पास एक दीवार है  मेरे पास एक सीढ़ी है यहाँ यह एक सीढ़ी है सीढ़ी अब दीवार िचकनी  है दीवार िचकनी है 
जबिक  मंिजल खुरदरी है  मुझे यह भी खुरदरा हो सकता है यह भी िचकना होगा यह ऐसा करेगा  
इसिलए इस िबंदु को मœ इसे डी के ŝप मŐ कॉल कŝंगा यह सी है  इस िबंदु को सी कहते हœ  
इसिलए वजन नीचे की ओर कायŊ करेगा जी मŐ और  अब िविभɄ बल Ɛा हœ अिभनय यही है िक हमŐ पहले  ˋेच को बŠत ˙ʼ ŝप से 
˙ʼ ŝप से इंिगत करना चािहए िफर टोक़ की िदशाओ ंको  भी ˙ʼ ŝप से इंिगत करना चािहए Ɛोिंक दीवार िचकनी है यहां एक 
ŮितिŢया होने जा रही है,  मœ इसे के ŝप मŐ बुलाऊंगा  मुझे चािहए  कारणो ंके िलए थोड़ी देर के िलए आपको पता चलेगा िक यह n2 
सीएन 2 Ɛो ंहै,  Ɛोिंक यह यहां मोटा है, Ɛा होता है Ɛा आपके पास यहां एक घषŊण बल  एफ है और यही वह है जो पैर के तल पर 
फशŊ की सामाɊ ŮितिŢया होने जा रही है   सीढ़ी अब  इन दो बलो ंको एक मŐ जोड़ा जा सकता है मेरा मतलब है िक मुझे इसकी 
आवʴकता है िक मœ इसे बŠत ˙ʼ ŝप से इंिगत नही ंकर रहा šं,  
इसिलए  यह िवशेष ŝप से एफ होगा एक वह है जो होने जा रहा है  Ɨमा करŐ  मुझे यह करने की आवʴकता है अब जब संतुलन के िलए 
उह जब मœ इसे उȋɄ करता šं जब यह बल उȋɄ होता है तो  उɎŐ एक िवशेष िबंदु पर िमलना चािहए, न िक खराब आरेख और इस िबंदु
पर मœ इसे जाने के ŝप मŐ कšंगा िक  उɎŐ वहां Ɛो ंिमलना चािहए उस İ̾थित मŐ Ɛा होता है यिद वे नही ंकरते हœ  न िमलŐ िक Ɛा होगा 
Ɛोिंक वहां  अगर वे िमलते हœ तो Ɛा होगा, इस िवशेष िबंदु के बारे मŐ सभी टोक़  शूɊ होगें 
इसिलए यह वाˑव मŐ घूणŎ संतुलन के तहत होगा और यह भी नीचे है  हम देखŐगे िक यह ठीक है की लंबाई  सही है हम करŐ गे  ab l 
इस कोण को थीटा w.
कहते हœ सीढ़ी Ȫारा बनाए गए कोण  को फशŊ के साथ थीटा के ŝप मŐ सही कोण है तो एफ Ɛा है वाˑव मŐ एफ रेड के पैर पर  फशŊ की
मंिजल ŮितिŢया की ŮितिŢया की ŮितिŢया के अलावा कुछ भी नही ंहै ठीक है अब हम कसरत करते हœ यह नीचे है  यह टŌ ांसलेशनल 
इİƓिलिŰयम के तहत है और रोटेशनल इİƓिलिŰयम के तहत भी है  
इसिलए टŌ ांसलेशनल इİƓिलिŰयम का मतलब है िक सभी बलो ंका िसƵा शूɊ के बराबर है,  तीसरे काम करने वाले बल Ɛा हœ  हमारे 
पास यह होगा Ɛोिंक हमारे पास दो Ůकार के बल हो सकते हœ एक Ɨैितज िदशा के  साथ एक साथ  ऊȰाŊधर िदशा 
इसिलए हमारे पास दो समीकरणो ंके ŝप मŐ होगा  और सभी का योग शूɊ के बराबर है के बराबर शूɊ का अथŊ  है उह के बराबरf x 
है उह केवल दो बल हœ उह Ɨैितज िदशा के साथ  बल एक बल है िजस पर यह कायŊ कर रहा है  एक और बल है, अथाŊत् घषŊण n2 a 
बल  जो पर कायŊ कर रहा है f b 
इसिलए बराबर है िदशा के साथ कायŊ करने वाले बलो ंके बारे मŐ Ɛा है  केवल दो एक उह सीढ़ी का वजन है जो है  f n2 y 
गुŜȕाकषŊण के कŐ ū मŐ कायŊ करना और  इस िवशेष िबंदु पर ŮितिŢया का अथŊ है िमलीŤाम के बराबर है दो महȕपूणŊ समीकरण  n1 
जो हमŐ िमले हœ, वह है टŌ ांसलेशनल संतुलन का उपयोग करना और कुछ नही ं अब घूणŎ संतुलन  
इसिलए सभी टोक़ो ंका योग  यह  0 के बराबर होना चािहए िक  मœ िकस िबंदु की गणना करना चाहता šं और मœ चाहता šं  िक बी के बारे 
मŐ बात करता है और 
इसिलए मœ कšंगा िक उह  िबंदु बी के बारे मŐ शुȠ टोक़ आप िकसी भी िबंदु को चुन सकते हœ िजसे आप चाहते हœ पहले हम इसे पहले ही 
देख चुके हœ तो Ɛा  ऐसा होगा तो यह इस उह मŐ घूमेगा शरीर का वजन इस िदशा मŐ  दिƗणावतŊ िदशा मŐ घूमेगा जबिक यह इसे n2 
वामावतŊ वामावतŊ िदशा मŐ घुमाएगा  
इसिलए इस िवशेष िबंदु से लंबवत के पैर मŐ मŐ यह  इस लंबाई के बराबर होगा बटा 2 यह पूरी लंबाई बटा 2 है यह mg mg ah l l 
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बटा 2 गुणा घटा गुणा  गुणा मœने Ɛा िकया मुझे पेरपे छोड़ना चािहए  इसके िलए  िवशेष ŝप से l cos theta  n2 n2 ah 
साइन थीटा मŐ यह लंबाई साइन थीटा मŐ साइन थीटा मŐ साइन थीटा  मŐ शूɊ के बराबर है 
इसिलए मेरे पास बराबर होगा मœ इसे रȞ कर दंूगा के बराबर है  मुझे पता है िक यह पहले से ही के बराबर है।n2 n2 f 
  िक िमलीŤाम गुणा खाट थीटा 2 के बराबर होगा  अब मुझे पता है िक Ɛा है मुझे पता है िक Ɛा है n1 n2 
इसिलए मœ गणना कर सकता šं  िक कुल बल Ɛा है जो के समान है n2 
इसिलए कुल बल कुल बल Ɛा है  वाˑव मŐ यह ŮितिŢया है सीढ़ी के पैर पर फशŊ  यह इस िवशेष आकृित से आह के वगŊमूल के बराबर 
होगा यह िवशेष आंकड़ा मेरे पास यहां वगŊ है  ɘस वगŊ यह वगŊ के वगŊमूल के  समान है ɘस वगŊ यह के बराबर हैn1 f n1 n2 n1 
 चुकता चुकता  1 जमा  वगŊ थीटा बटा 4 है तो यह और कुछ नही ंबİʋ  है 4 के वगŊमूल मŐ और वगŊ थीटा 2 से mg cos mg cos 
िवभािजत यह उस बल का पįरमाण है िजसे  आप थोड़ा सा गणना भी कर सकते हœ िक िदशा Ɛा है  बल  का   िदशा  बल का मान िदया 
जाता है िक यह िकस  िबंदु पर िमलने वाला है इस िवशेष िबंदु पर मुझे कुछ नाम देने की आवʴकता है तािक बल  की िदशा ŮितिŢया 
की िदशा सही िदशा Ůवाह ŮितिŢया की ŮितिŢया की िदशा इस कोण Ȫारा दी गई हो आह  ओबे की   गणना थोड़ी सी Ǜािमित से भी 
की जा सकती है और  अब  हम एक और उदाहरण पर िवचार करŐ गे,  यह िफर से िविशʼ सम˟ाओ ंमŐ से एक है सीढ़ी की सम˟ा एक 
और िविशʼ सम˟ा  है िजसे हम कहते हœ Ɛोिंक आप एक झुकाव पर एक भारी ɰॉक रखते हœ।
 इस तरह की सम˟ाओ ंको झुकाव वाले िवमान के ŝप मŐ कहा जाता  है, हम इǅुक िवमान कहŐगे  और  मुझे खेद है िक मœ इसे िकसी 
झुकाव वाले िवमान  पर रखे ɰॉक या ɰॉक के ŝप मŐ कšंगा, यह एक और सामाɊ सम˟ा है, मुझे सम˟ा को िलखने नही ंजा रहा है 
लेिकन  मœ कŝंगा  इसके भौितकी का वणŊन करŐ  इस तरह से भौितकी कायाŊलय मेरे पास एक झुका Šआ िवमान है  यह थीटा है और मेरे 
पास एक ɰॉक है जो उस पर रखा गया है  एच ɰॉक की ऊंचाई है और ɰॉक  की तथाकिथत लंबाई या ɰॉक की एक तरफ है  के बी  
ठीक है वजन गुŜȕाकषŊण के कŐ ū के माȯम से कायŊ करेगा यह िमलीŤाम  होगा यह उह है शायद मœ इसे थोड़ा कम कर दंूगा  और इसे 
दो िदशाओ ंके साथ हल िकया जा सकता है  यह एमजी कॉस थीटा है  और यह िमलीŤाम होगा  साइन थीटा यह साइन थीटा मŐ एमजे है  
ठीक है  अब जब हम कहते हœ िक मान लीिजए िक यह िवशेष झुकाव वाला िवमान आप इस शूɊ के बारे मŐ घूम सकते  हœ तो मुझे बताएं 
िक यह िवमान यह िवशेष शीषŊ भाग इस तरह से मेल खाएगा,  िफर ɰॉक इस पर रखा गया है  अब मœ घुमा सकता šँ यह हम कहते हœ िक
मœ झुके Šए िवमान को घुमा सकता šँ  इसका मतलब है िक कोण थीटा बढ़ाया जा सकता है जब ɰॉक फशŊ पर होता है नीचे की mg 
ओर कायŊ  करेगा ŮितिŢया भी कायŊ करेगी सामाɊ ŮितिŢया अब यहाँ होगी  अगर मœ घूमता रहता šँ  एक पर Ɛा होगा यह ऐसी İ̾थित 
है जब यह ɰॉक िगर सकता है  जब ɰॉक िगर जाएगा यह सामाɊ ŮितिŢया अब सीजी के कŐ ū के माȯम से कायŊ नही ंकरेगी  
इसिलए सामाɊ ŮितिŢया िकसी अɊ िबंदु  पर होगी यह डीआईआर होने जा रहा है सामाɊ की िŢया 
इसिलए जब आप घूमते रहते हœ  जब आप िकसी िवशेष िबंदु पर पŠंचते हœ तो हम कहते हœ िक जैसे-जैसे आप घूमते रहŐगे यह आगे n 
बढ़ेगा 
इसिलए यह  दूरी हम इसे कहŐगे Ɛोिंक यह दूरी इसे उȋɄ करेगी तािक आप ˙ʼ ŝप से जान सकŐ  िक  यह दूरी इसे के xi i  x 
ŝप मŐ बुलाएगा, 
इसिलए के आवेदन का िबंदु  इस रेखा से इस ओर ̾थानांतįरत हो जाएगा और शरीर ऊपर िगर जाएगा जब िबʋुल इस िवशेष पƗn n 
के साथ मेल खाता है  ठीक है अब इस तरह की सम˟ाओ ंको िकया जा सकता है इसे मœ इसे  एक के ŝप मŐ कšंगा  इस िबंदु पर मœ इसे 
इस िबंदु के ŝप मŐ कšंगा, मœ इसे  बी के ŝप मŐ कšंगा, अब मुझे बस इतना ही चािहए िक मœ िलखंूगा िक ɰॉक मŐ दो Ůवृिȅयां हœ  एक 
ɰॉक नीचे ˠाइड कर सकता है यह अनुवाद गित है ɰॉक नीचे ˠाइड कर सकता है  तो एक  टŌ ांसलेशनल इİƓिलिŰयम के िलए िलख 
सकते हœ Ɛोिंक टŌ ांसलेशनल इİƓिलिŰयम के िलए  का िसƵा 0 के बराबर होना चािहए, िफर रोटेशनल इİƓिलिŰयम हम नही ंचाहते f 
िक यह टॉपल हो,  
इसिलए सभी टॉकŊ  का िसƵा मœ इसे एक िवशेष िबंदु के बारे मŐ ले सकता šं जो मœ जा रहा šं  इसे सी के बारे मŐ लेने के िलए  यह सीआई 
के बराबर होना चािहए इसके बारे मŐ बातचीत करने जा रहा है  अब टŌ ांसलेशनल संतुलन के बारे मŐ Ɛा मतलब है इसका मतलब है  
इसका मतलब है िक पहले Ɨैितज बल Ɛा हœ िविभɄ Ɨैितज बलो ं का अथŊ Ɨैितज ŝप से पƗ मŐ Ɨैितज है  इस ɰॉक के यहाँ एक घषŊण 
बल है f  
इसिलए यह इसके बराबर होना चािहए यह एकमाũ बल है जो इस िदशा मŐ कायŊ कर  रहा है इस िदशा मŐ देखŐ थीटा f mg sin 
इसिलए बराबर  साइन थीटा है  तो इसके बराबर है  के बराबर है  अब इसके बारे मŐ Ɛा िवचार है f mg n n mg cos theta 
िक इसके बराबर  होगा, इस िबंदु के बारे मŐ एक टॉकŊ  होगा िजसका अथŊ है िक गुणा यह के बराबर होना चािहए  और c c n x r f
यह भी बनाने जा रहा है  एक टोक़ से  मŐ यहाँ से से दो की लंबवत दूरी पर है,  f f h 
इसिलए इन दो से इन तीन समीकरणो ंसे हम चचाŊ कर सकते हœ  िक शीषŊ िलंक कब होगा Ɛा टॉिपंग हो सकती है  ˠाइिडंग या eq 
ˠाइिडंग से पहले हो सकता है  एक जगह िबना िगराए वगैरह  तो ऐसी कई İ̾थितयां सम˟ा सũ पर चचाŊ करŐगी धɊवाद Pru
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