
                      सरल रेखा म󰎶 ग󰏏त  
 
ग󰏏त :- 󰏎कसी व�ु� का समय के साथ 󰎕ान प󰏋रवत󰇡न को ग󰏐त कहते 
है। इसका अथ󰇡 यह है 󰏎क य󰏍द कोई व�ु� समय बीतान󰎶 के साथ-साथ 
अपने 󰎕ान म󰎶 प󰏋रवत󰇡न करता है या उसके 󰎕ान म󰎶 प󰏋रवत󰇡न होता है। 
तो उस व�ु� को ग󰏐तमान या ग󰏐त क󰎪 अव󰎕ा म󰎶 कहा जाता है। 
 
एक रै󰏕खय ग󰏏त :- 󰏎कसी व�ु� क󰎪 एक सरल रेखा के अनु󰏍दश ग󰏐त 
को एक रे󰏕खय ग󰏐त या सरल रे󰏕खय ग󰏐त को एक रे󰏕खए ग󰏐त कहते है। 
जैसे क󰎪 एक साइफल सवार का एक सीधी सड़क पड़ ग󰏐त 
 
→ ग󰏏त के अ󰋝यन करत󰎶 समय व�ु� जो ग󰏏त क󰎪 अव󰎕ा म󰎶 ह ैके 
आकार को एक सु󰉌󰏏ब󰏵 मान 󰏒लया जाता ह ैता󰏌क ग󰏏त के 
अ󰋝यन और गणना मे आसानी ह󰎼। 
 
󰏜󰎕󰏏त, पथ ल󰌺ाई एवं 󰏍व󰎕ापन  :- 󰏎कसी भी व�ु� क󰎪 ग󰏐त का 
अ󰋝यन करने के 󰏓लए चार 󰇸कार के कारक󰎼 का होना आव󰍴क है। 
यह है व�ु� क󰎪 󰏜󰎕󰏏त, पथ क󰎪 ल󰌺ाई, व�ु� का 󰏍व󰎕ापन और 
समय इन चार करको के अलावा एक संदभ󰇡 󰏏ब󰏵 क󰎪 भी आव󰍴कता 
होती है 󰏓जसक󰎪 सापे󰆵 व�ु� क󰎪 ग󰏐त का अ󰋝यन 󰏎कया जाता है। 
 
व�ु� क󰎪 󰏜󰎕󰏏त :- ग󰏐तमान व�ु� क󰎪 󰏛󰎕󰏐त का आक लन करने के 
󰏓लए एक स󰋬भ󰇡 󰏏ब󰏵 और अ󰆵󰎼 के एक सेट आव󰍴कता होती है। 
तदनुसार, ग󰏐तमान व�ु� क󰎪 󰏛󰎕󰏐त का आकलन करने और उसक󰎪 
󰏛󰎕󰏐त का 󰏑नधा󰇡रण करन󰎶 के 󰏓लए एक समको󰏒णय 󰏑नद󰎷शांक का चुनाव 
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󰏎कया जाता है। इसम󰎶 पर󰎙र ल󰌺वत तीन अ󰆵 होते है। 󰏓ज�े� x-अ󰆵, 
y-अ󰆵 और z-अ󰆵 कहा जाता है। 
 
→ ये तीन अ󰆵 जो पर󰎙र ल󰌺वत होते है क󰎪 󰇸󰏐त�े�द 󰏏ब󰏵 को मूल 
󰏏ब󰏵 (ओ󰏋र󰏓जन) कहा जाता है और इसे 󰇸ायः “0” से संसु󰏓चत 󰏎कया 
जाता है। इस मूल 󰏏ब󰏵 (0) को स󰋬भ󰇡 󰏏ब󰏵 कहा जाता है। 
 
󰏐नद󰎷श तं󰇳 :- पर󰎙र ल󰌺वत इन अ󰆵ो से बन󰎶 󰏆ए 󰏑नद󰎷शांक 󰏑नकाय 
के साथ समय को मापने के 󰏓लए एक घड़ी रखा जाता है।  
            घड़ी के साथ इन 
󰏑नद󰎷शांक 󰏑नकाय को 󰏑नद󰎷श तं󰇳 (�े�म ऑफ रेफर󰎶श) कहा जाता है। 
  
एक वीमा (डाइम󰎶शन) म󰎶 ग󰏐त के 󰏑न󰏅पण के 󰏓लए केवल एक अ󰆵 क󰎪 
आव󰍴कता होती है। जैसे सरल रेखीय ग󰏐त के आकलन मे केवल एक 
ही अ󰆵 क󰎪 आव󰍴कता होती है। 󰇸ाय: सरल रे󰏕खय ग󰏐त के 󰏓लए x- 
अ󰆵 को 󰏑नदेश म󰎶 󰏓लया जाता है। 
 
ग󰏏त तथा 󰏍वराम अव󰎕ा :- जब कोई व�ु� समय के साथ 󰏎कसी एक 
या अ󰏑धक अ󰆵 के अनु󰏍दश 󰎕ान प󰏋रव󰏐त󰎭त करता है। तो उस व�ु� को 
ग󰏐त क󰎪 अव󰎕ा म󰎶 कहा जाता है। अ󰏑धक अ󰆵 के साथ प󰏋रव󰏐त󰎭त नही 
करता है। उस व�ु� को 󰏎वराम अव󰎕ा म󰎶 कहा जाता है। 
 
 
पथ ल󰌺ाई -󰏺री :- 󰏎कसी व�ु� 󰋙ारा ग󰏐त के 󰇤म म󰎶 तय क󰎪 गयी 
कुल पथ क󰎪 ल󰌺ाई को पथ क󰎪 ल󰌺ाई या 󰏺री कहा जाता है। 
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󰏍व󰎕ापन :- 󰏎कसी व�ु� क󰎪 󰏛󰎕󰏐त म󰎶 प󰏋रवत󰇡न को 󰏎व󰎕ापन कहा 
जाता है। 
 
मान 󰏓लया क󰎪 t1 समय म󰎶 व�ु� क󰎪 󰏛󰎕󰏐त x1 है और t1 समय म󰎶 व�ु� 
क󰎪 󰏛󰎕󰏐त x2 हो जाती है। 
अतः समय मे प󰏋रवत󰇡न Δt = t2 - t1  

● प󰏋रवत󰇡न को 󰇦ीक के अ󰆵 Δ से 󰏐न󰏅󰏎पत 󰏌कया जाता ह।ै 
 
अतः व�ु� का 󰏎व󰎕ापन उसके 󰇸ार󰏜󰌽क और अं󰏐तम 󰏛󰎕󰏐तय󰎼 म󰎶 अ󰋥र 
= x1 - x1  󰋙ारा 󰍨󰈷 󰏎कया जाता है। 
चँू󰏎क 󰏛󰎕󰏐त म󰎶 प󰏋रवत󰇡न को Δx 󰋙ारा 󰍨󰈷 󰏎कया जाता है।  
अतः Δx = x2 - x1 
अतः समय मे प󰏋रवत󰇡न (Δt) म󰎶 󰏎व󰎕ापन 
     (Δx) = x2 - x1 

 
󰏌दश और अ󰏌दश रा󰏒श :-  

● वैसी रा󰏓शयाँ 󰏓जनम󰎶 प󰏋रमाण और 󰏍दशा दोन󰎼 होती, 󰏍दश रा󰏓शयाँ 
कहलाती है।  

● रा󰏓शयाँ 󰏓जनम󰎶 केवल प󰏋रमाण होती है तथा 󰏍दशा नही अ󰏍दश 
रा󰏓शयाँ कहलाती है।  

● 󰏎व󰎕ापन एक 󰏍दश रा󰏓श है। जब󰏎क पथ ल󰌺ाई मे केवल प󰏋रमाण 
होता है। अत: पथ: ल󰌺ाई अ󰏍दश रा󰏓श है। 
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धना󰋁क और ऋणा󰋁क 󰏍व󰎕ापन :-  
 

● य󰏍द x1 छोटी है और x2 बड़ा हो तो 󰏎व󰎕ापन धना󰋁क होगा।  
● वही य󰏍द x1 का प󰏋रमाण बड़ा है और x2 का प󰏋रणाम छोटी तो 

󰏎व󰎕ापन ऋणा󰋁क होता है। 
 
 
󰏜󰎕󰏏त-समय 󰇦ाफ :- एक ग󰏐त अव󰎕ा वाले व�ु� क󰎪 ग󰏐त को 
󰏛󰎕󰏐त-समय 󰇦ाफ स󰎶 दशा󰇡या जा सकता है। ऐसा 󰏛󰎕󰏐त-समय 󰇦ाफ 
󰏎कसी व�ु� क󰎪 ग󰏐त के 󰏎व󰏒भ󰋳 पहलुओ ंका आकलन के 󰏓लए काफ󰎪 
󰇸भावशाली साधन है। 
                   सरल रेखा म󰎶 󰏎कसी क󰎪 ग󰏐त केवल x- अ󰆵 पर 
समय के साथ बदलता है। ऐसे 󰇦ाफ को x-t 󰇦ाफ भी कहा जाता है। 
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एक कार का 󰏛󰎕󰏐त-समय 󰇦ाफ(x-t 󰇦ाफ) 

 
एक समय ग󰏏त :- य󰏍द कोई व�ु� समान समय अंतराल मे समान 
ग󰏐त 󰏺री तय करती है। तो उस व�ु� क󰎪 ग󰏐त एक समान ग󰏐त 
कहलाती है। 
 
चाल :- 󰏎कसी व�ु� 󰋙ारा इकाई समय मे तय क󰎪 गयी 󰏺री उसक󰎪 
चाल कहलाती है। 
                अत: चाल (V) = तय क󰎪 गयी 󰏺री (S) / समय (t) 
 
अतः 󰏎कसी व�ु� 󰋙ारा तय क󰎪 गयी 󰏺री को उस 󰏺री को तय करने म󰎶 
󰏓लए गय󰎶 समय से भाग 󰏍दया जाता है। तो भागफल उस व�ु� क󰎪 चाल 
होती है। चाल को ग󰏐त भी कहा जाता है। 
 
चाल (ग󰏏त) का SI मा󰇳क :- 󰏺री का मा󰇳क “मीटर” तथा समय का 
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मा󰇳क 'सेके󰊪’ होता है। हम जानते है। 
󰏎क चाल (V) =  दरूी (𝑆)

समय (𝑡)

अतः चाल (V) =   𝑀
𝑆

अतः चाल या ग󰏐त का SI मा󰇳क मीटर 󰇸󰏐त सेके󰊪 या M/s or MS-1 
है। 
→ चाल या ग󰏐त के केवल प󰏋रमाण होता है। तथा 󰏍दशा नही। अतः 
चाल या ग󰏐त एक अ󰏍दश रा󰏓श है। 
 
औसत चाल या ग󰏏त :- औसत ग󰏐त या चाल क󰎪 प󰏋रभाषा 󰏎कसी व�ु� 
󰋙ारा कुल तय क󰎪 गयी 󰏺री को कुल 󰏓लये गये समय से भाग देने पर 
󰇸ा󰌇 भागफल को व�ु� क󰎪 औरात चाल या ग󰏐त कहते है।  
 
अतः औसत चाल' या ग󰏐त  
     = पथ क󰎪 कुल ल󰌺ाई / कुल समय अंतराल 
 
औसत चाल या ग󰏏त क󰎪 SI मा󰇳क :- औसत ग󰏐त या ग󰏐त का SI  
मा󰇳क ग󰏐त के बराबर होती है या औसत ग󰏐त या चाल का SI मा󰇳क 
मीटर 󰇸󰏐त सेके󰊪 या M/S या MS-1 है।  
        हाला󰏎क 󰏍दन 󰇸󰏐त󰏍दन के उपयोग म󰎶 
अ󰏑धक 󰏺री का उपयोग 󰏎कये जाने के कारण ग󰏐त या औसत ग󰏐त का 
मा󰇳क 󰏎कलो󰏑मटर 󰇸󰏐त घंटा या km/h or kmh-1 󰏓लखा जाता है। 
 
वेग तथा औसत वेग :- 󰏑नद󰎷श तं󰇳 के अनु󰏍दश 󰏎कसी व�ु� के 󰏛󰎕󰏐त 
म󰎶 प󰏋रवत󰇡न क󰎪 दर वेग कहलाती है। अथा󰇡त 󰏎कसी व�ु� 󰋙ारा 󰏎कसी 
खास 󰏍दशा म󰎶 इकाई समय म󰎶 तय क󰎪 गयी 󰏺री वेग कहलाती है।  
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अत: वेग (v) = पथ क󰎪 ल󰌺ाई (S) / समय अंतराल (t) 
⇒ V = S/t 
 
→  󰏎कसी व�ु� का वेग व�ु� क󰎪 चाल के बराबर होती है। ले󰏎कन चाल 
या ग󰏐त और वेग म󰎶 अ󰋥र यह है 󰏎क चाल या ग󰏐त मे केवल प󰏋रमाण 
होता है। जब󰏎क वेग म󰎶 प󰏋रमाण और 󰏍दशा दोन󰎼 होता है। 
→  चँू󰏎क वेग म󰎶 प󰏋रमाण और 󰏍दशा दोनो होता है। अत: वेग एक 
स󰏍दश रा󰏓श है। जब󰏎क चाल या ग󰏐त म󰎶 केवल प󰏋रमाण होने के कारण 
यह एक अ󰏍दश रा󰏓श है 
 
वेग का SI मा󰇳क :- वेग का एस आई मा󰇳क मीटर 󰇸󰏏त संफे󰊪 या 
M/S या  MS-1 है। यह मा󰇳क चाल के मा󰇳क क󰎶  समान ही होता है। 
 
औसत वेग :- 󰏎कसी व�ु� वेग का 󰏎कसी 󰏍दशा म󰎶 उसका 󰏛󰎕󰏐त 
प󰏋रवत󰇡न क󰎪 दर को औसत वेग कहा जाता है। 󰏺सरे श󰌣ो म󰎶 󰏎कसी 
व�ु� का 󰏎व󰎕ापन या उसक󰎪 󰏛󰎕󰏐त म󰎶 प󰏋रवत󰇡न (Δx) को समय 
अंतराल म󰎶 भाग देने पर हम󰎶 व�ु� क󰎪 औसत ग󰏐त 󰇸ा󰌇 होती है। 
अत: औसत वेग 

              औसत वेग =  =  𝑣
𝑥

2
 − 𝑥

1

𝑡
2
 − 𝑡

1

                            =  𝑣 Δ𝑥
Δ𝑡

 
जहाँ वेग के 󰏑च󰌄 (v) के उपर एक �ै�󰏏तज रेखा का उपयोग 󰏌कया 
जाता ह।ै जो व�ु� के औसत वेग को दशा󰇡ता ह।ै 
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औसत वेग SI आई मा󰇳क :- औसत वेग का SI मा󰇳क मीटर 󰇸󰏐त 
सेके󰊪 या M/S या MS-1 है। 󰏎व󰎕ापन और वेग क󰎪 तरह ही औसत वेग 
म󰎶 󰏍दशा और प󰏋रमाण दोन󰎼 होने के कारण यह एक स󰏍दश रा󰏓श है।  
 
धना󰋁क वेग, ऋणा󰋁क वेग और शू󰋾 औसत वेग :- औसत वेग 
धना󰋁क, ऋणा󰋁क या शू󰋾 कुछ भी हो सकता है जो 󰏎क व�ु� के 
󰏎व󰎕ापन के 󰏓च󰌄 पर 󰏑नभ󰇡र करता है।  

य󰏍द व�ु� का 󰏎व󰎕ापन धना󰋁क है, तो व�ु� का औसत वेग 
धना󰋁क होगा। और य󰏍द व�ु� का 󰏎व󰎕ापन ऋणा󰋁क होगा तो व�ु� 
का औसत वेग ऋणा󰋁क उसी तरह य󰏍द व�ु� का 󰏎व󰎕ापन शू󰋾 है तो 
व�ु� का औसत वेग शू󰋾 होगा। 

 
 
󰋆रण :-  󰏎कसी व�ु� के वेग मे प󰏋रवत󰇡न क󰎪 दर को 󰋆रण कहते है। 
󰋆रण का SI मा󰇳क (M/S/S) MS-2 है। 
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औसत 󰋆रण :- गत󰇡मान व�ु� के वेग म󰎶 समान के साथ प󰏋रवत󰇡न क󰎪 
दर औसत 󰋆रण ā कहलाती है।  

   ā =  =  
𝑉

2
 − 𝑉

1

𝑡
2
 − 𝑡

1

Δ𝑥
Δ𝑡

 
जहाँ V2 और V1 व�ु� का 󰇤मशः समय t2 और t1 मे ता󰊴󰏒णक वेग या 
केवल वेग है। वा󰎑व म󰎶 यह ईकाइ समय मे प󰏋रवत󰇡न क󰎪 दर है। 
 
ता󰊴󰏐णक 󰋆रण :- ता󰊴󰏒णक 󰋆रण को ता󰊴णीक वेग के समान ही 
प󰏋रभा󰏎षत 󰏎कया जा सकता है। 
अथा󰇡त, ता󰊴󰏒णक 󰋆रण a =  =  

∆𝑡 0
lim
→

∆𝑣
∆𝑡

𝑑𝑣
𝑑𝑡

 
V-t 󰇦ाफ मे 󰏌कसी 󰆵ण व�ु� का 󰋆रण उस 󰆵ण व󰇤 पर 󰏕खची 
गयी 󰎙श󰇡 रेखा क󰎪 󰇸वणता के बराबर होता ह।ै  
जब 󰋆रण एक समान रहता है, तो 󰎙󰍺तः तो इस 󰏛󰎕󰏐त म󰎶 औसत 
󰋆रण ā का मान ग󰏐त क󰎪 अवधी म󰎶 󰏛󰎕र 󰋆रण के मान के बराबर 
होता है। 
 
चंू󰏎क वेग म󰎶 प󰏋रमाण और 󰏍दशा दोनो होता है, अत: वेग म󰎶 प󰏋रवत󰇡न क󰎪 
दर अथा󰇡त 󰋆रण मे भी प󰏋रमाण और 󰏍दशा दोन󰎼 होगा। 󰎙󰍺तः 󰋆रण 
(a) एक स󰏍दश रा󰏓श होगी अथा󰇡त 󰋆रण म󰎶 प󰏋रमाण और 󰏍दशा दोन󰎼 
होगा। 
 
धना󰋁क 󰋆रण, ऋणा󰋁क 󰋆रण और श󰋾 󰋆रण  
वेग क󰎪 तरह ही 󰋆रण धना󰋁क, ऋणा󰋁क और शू󰋾 होता है। 
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󰏜󰎕󰏏त-समय 󰇦ाफ: कुछ सामा󰋾 󰏜󰎕󰏏तय󰎼 म󰎶 
 
(a) जब व�ु� के ग󰏐त क󰎪 󰏍दशा और 󰋆रण दोन󰎼 धना󰋁क होने क󰎪 
󰏛󰎕󰏐त म󰎶। 
(b) व�ु� के ग󰏐त क󰎪 󰏍दशा धना󰋁क और 󰋆रण ऋणा󰋁क है। 
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वेग- समय 󰇦ाफ  
(c) 󰏛󰎕󰏐त-समय 󰇦ाफ जब व�ु� के ग󰏐त क󰎪 󰏍दशा और 󰋆रण दोन󰎼 
ऋणा󰋁क है। 
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(d) ऋणा󰋁क 󰋆रण के साथ व�ु� क󰎪 ग󰏐त जो समय t1 पर 󰏍दशा 
बदलती है। 0 से t1 समयाव󰏑ध मे यह धना󰋁क x क󰎪 󰏍दशा मे ग󰏐त 
करती है जब󰏎क t1 एवं t2 के म󰋝 वह 󰏎वप󰏋रत 󰏍दशा मे ग󰏐तमान है। 
 
वेग-समय 󰇦ाफ से ग󰏏तमान व�ु� के 󰏍व󰎕ापन क󰎪 गणना → 
वेग-समय 󰇦ाफ के अंतग󰇡त आने वाला �े�󰇳फल व�ु� के 󰏎व󰎕ापन को 
󰍨󰈷 करता है। 
              मान 󰏓लया 󰏎क एक व�ु� एकमान ग󰏐त u स󰎶 चल रही है 
󰏓जसका ग󰏐त-समय 󰇦ाफ 󰏓च󰇳 म󰎶 󰏍दया गया है। 
पुन: मान 󰏓लया 󰏎क यह व�ु� समय t=0 से समय t=T तक चलती है। 
इस ग󰏐तमान व�ु� का ग󰏐त-समय 󰇦ाफ 󰏑न󰌷ां󰏎कत है। 
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अतः इस ग󰏐तमान व�ु� 󰋙ारा 󰏍दये गये समय मे तय क󰎪 गयी 󰏺री = 
󰇦ाफ मे बने 󰏆ए आयत 󰏓जसक󰎪 ऊँचाई u और आधार T है का �े�󰇳फल 
=  ल󰌺ाई × ऊँचाई 
= u × T = uT 
 
अत: 󰇦ाफ 󰋙ारा बने 󰏆ए आयत का �े�󰇳फल = uT 
अथा󰇡त 󰇦ाफ 󰋙ारा बने 󰏆ए आयत का �े�󰇳फल = व�ु� 󰋙ारा 󰏍दये गये 
समय मे तय क󰎪 गयी 󰏺री = uT  
यह �े�󰇳फल uT 󰏍दये गये ग󰏐तमान व�ु� के समा󰋥राल 0 से T समय 
मे तय क󰎪 गयी 󰏺री के बराबर है। 
 
अतः ग󰏐त - समय 󰇦ाफ 󰋙ारा ग󰏐तमान व�ु� के 󰏎व󰎕ापन क󰎪 गणना क󰎪 
जा सकती है। 
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इसका अ󰏒भ󰇸ाय यह है 󰏎क वेग तथा 󰋆रण 󰏎कसी 󰆵ण सहसा नही बदल 
सकते ब󰏙󰍌 प󰏋रवत󰇡न हमेशा सतत होता है। 
 
एकसमान 󰋆रण से ग󰏏तमान व�ु� का शु󰋒ग󰏏त󰏌क स󰌺󰏐ध 
समीकरण :- मान 󰏓लया 󰏎क एक सू󰉌 आकार क󰎪 व�ु� एकसमान 
󰋆रण a स󰎶 ग󰏐त कर रहा है। 
पुन: मान 󰏓लया 󰏎क इस व�ु� का समय 0 म󰎶 󰇸ारं󰏒भक वेग u है तथा 
समय t मे अं󰏐तम वेग = v ह󰎹। 
अतः 󰋆रण 
      a =    𝑑𝑣

𝑑𝑡  ⇒  𝑑𝑣 =  𝑎 𝑑𝑡

समीकरण क󰎶  दोन󰎼 ओर सामाक󰏓लत करने पर हम पाते है 󰏎क󰎬  

       dv = adt 
𝑢

𝑣

∫
0

𝑡

∫

 
चँू󰏎क यहाँ पर जब समय 0 से t होता है तब वेग u स󰎶 v हो जाता है। 

 = a  𝑢[ ]
𝑢
𝑣 𝑡[ ]

𝑜
𝑡

V = u + at —------- (1) 
 
अब ऊपर के समीकरण को 󰏑न󰌷ां󰏎कत त󰏋रका से 󰏓लखा जा सकता है। 

  𝑑𝑥
𝑑𝑡  =  𝑢 +  𝑎𝑡 

 ⇒  𝑑𝑥 =  (𝑢 +  𝑎𝑡)𝑑𝑡
पुनः दोन󰎼 ओर समाक󰏓लत करने पर 
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dx = (u + at) dt 
0

𝑥

∫
0

𝑡

∫

 ⇒  𝑥 =  𝑢𝑡 +  1
2 𝑎𝑡2 −−−−−−−  (𝑖𝑖)

( t=0 पर व�ु� x=0 है ले󰏎कन जब समय 0 से t होता है तब व�ु� क󰎪 
󰏛󰎕󰏐त 0 से बदल कर x हो जाती है। ) 
 
अब समीकरण (i) से 
V= u + at 
         दोन󰎼 ओर वग󰇡 करने पर हम पाते है 󰏎क 
V2 = (u + at)2 
⇒ V2 = u2 +2uat + a2 t2 
⇒  𝑣2  =  𝑢2 +  2𝑎(𝑢𝑡 +  1

2 𝑎𝑡2)

 
(x= ut + 1/2 at2 का मान समीकरण (ii) से रखने पर हम पाते है।) 
 
   V2 = u2 + 2ax …..(iii) 
 
इस 󰇸कार हमे 󰏎कसी व�ु� फ󰎶  सरल रेखा के अनु󰏍दश एकसमान 󰋆रण 
के साथ ग󰏐त क󰎪 󰏛󰎕󰏐त मे हम󰎶 तीन समीकरण 󰇸ा󰌇 󰇸ा󰌇 होते ह󰎹। 
u = u + at 
x = ut +  at2 1

2

v2 = u2 + 2ax 
 
इन समीकरण󰎼 म󰎶 󰇸ारं󰏒भक वेग (u) अं󰏎कक वेग (v) और 󰋆रण (a) 

Boa
rd

Stu
dy



का धना󰋁क या ऋणा󰋁क होना व�ु� क󰎪 󰏍दशा के धना󰋁क होना 
व�ु� क󰎪 ग󰏐त क󰎪 󰏍दशा के धना󰋁क या ऋणा󰋁क होने पर 󰏑नभ󰇡र होता 
है। 
 
सापे󰆵 वेग या सापे󰆵 ग󰏏त या आपे󰏔󰆵त ग󰏏त :- 󰏎कसी ग󰏐तमान 
व�ु� का वेग 󰏺सरे ग󰏐तमान व�ु� के सापे󰆵 वेग या सापे󰆵 ग󰏐त या 
आपे󰏔󰆵क ग󰏐त कहा जाता है।  
 
मान 󰏓लया 󰏎क दो व�ु� A और B 󰇤मश औसत वेग VA और VB से एक 
ही 󰏎वमीय �े�󰇳 म󰎶 यथा x- अ󰆵 के अनू󰏍दश एक ही 󰏍दशा म󰎶 चल रही है 
तथा य󰏍द व�ु� A क󰎪 󰏛󰎕󰏐त XA (0) और व�ु� B क󰎪 󰏛󰎕󰏐त XB(0) 
समय t=0 पर है, पर है, तो उन दोन󰎼 क󰎪 󰏛󰎕󰏐तयाँ 󰏎कसी 󰆵ण समय t 
म󰎶 󰏑न󰌷ां󰏎कत होगी।  
XA (t) = XA (0) + VA t 
XB (t) = XB (0) + VB t 
अब व�ु� A और व�ु� B के बीच 󰏎व󰎕ापन  
XBA (t)= XB (t) - XA (t) 
⇒ [XB (0) - XA (0)] + ( VB - VA)t 
 
उपरो󰈷 इन समीकरणो कोण देखने से पता चलता है 󰏎क जब व�ु� A 
से देखने है तो व�ु� B का वेग VB - VA क󰎪 दर स󰎶 अनवरत बदलता है। 
 
अत: हम यह कहते है 󰏎क व�ु� B का वेग व�ु� A क󰎶  सापे󰆵 VB - VA 
है। 
अथा󰇡त , 
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        VBA = VB - VA 
उसी 󰇸कार व�ु� A को वेग व�ु� B के सापे󰆵 VAB = VA - VB 
इससे यह 󰏑नषक󰇡 स 󰏑नकलता है 󰏎क VBA = - VAB 
 
आपे󰆵 वेग के तीन केस (तीन 󰏜󰎕󰏏तय󰎼 म󰎶 आपे󰆵 वेग)  
मान 󰏓लया 󰏎क कोई दो व�ु�एँ A और B सरल रेखा के अनु󰏍दश एक 
ही 󰏍दशा मे चल रही है तथा उनके वेग 󰇤मश: VA और VB है। 
 
Case 1: जब दो व�ु�ओ ंका वेग समान ह󰎼  
 
अब य󰏍द व�ु� A का वेग VA= VB (व�ु� B का वेग) 
 
तो समय t म󰎶 (XBA) 
= XB(t)- XA(t) = XB(0) - XA(0) 
इसका अथ󰇡 यह है 󰏎क दोन󰎼 व�ु�एँ एक 󰏱सरे से हमेशा 󰏛󰎕र 󰏺री (XB 
- XA (0) पर है। 
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इस 󰏜󰎕󰏏त मे दोन󰎼 व�ु�ओ ंका वेग या ग󰏏त समान ह।ै इन दोन󰎼 
समान ग󰏐त से चल रहे व�ु�ओ ंका 󰏛󰎕󰏐त-समय 󰇦ाफ क󰎪 रेखाएँ 
समा󰋥र है। और इनका आपे󰏔󰆵क वेग VBA या VAB शू󰋾 के बराबर 
ह।ै 
 
Case 2 : जब व�ु� B क󰎪 ग󰏐त व�ु� A क󰎪 ग󰏐त से अ󰏑धक है।  
 
इस 󰏛󰎕󰏐त म󰎶 व�ु� B क󰎪 ग󰏐त व�ु� A क󰎪 ग󰏐त से अ󰏑धक है। 
अथा󰇡त, VB > VA 
इसका अथ󰇡 है 󰏎क VB-VA का मान ऋणा󰋁क है। 
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इस 󰏛󰎕󰏐त म󰎶 एक व�ु� का 󰏛󰎕󰏐त-समय 󰇦ाफ 󰏺सर󰎶 व�ु� के 󰇦ाफ के 
ढाल क󰎪 अपे󰆵ा अ󰏑धक है। 
 
Case 3 : जब दोन󰎼 व�ु�एँ एक 󰏺सरे के 󰏎वप󰏋रत 󰏍दशा म󰎶 ग󰏐तमान हो 
अथा󰇡त दोन󰎼 व�ु�ओ ंके वेग󰎼 के 󰏓च󰌄 󰏎वप󰏋रत है। 
 
→ य󰏍द दोन󰎼 व�ु�ओ ंके वेग 󰏎वप󰏋रत 󰏓च󰌄󰎼 के है। इसका अथ󰇡 यह है 
󰏎क दोन󰎼 व�ु�ओ ंएक- 󰏺सरे के 󰏎वप󰏋रत 󰏍दशाओ ंम󰎶 चल रहे है। अथा󰇡त 
एक के वेग का 󰏓च󰌄 धना󰋁क है। तो 󰏱सरी व�ु� के वेग का 󰏓च󰌄 
ऋणा󰋁क । 
 
अथा󰇡त व�ु� B का वेग = -VB 

तथा व�ु� A का वेग = VA 
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इस केस म󰎶 दोन󰎼 व�ु�ओ ंके वेग के 󰏓च󰌄 󰏎वप󰏋रत है। इस 󰏛󰎕󰏐त म󰎶 
दोनो व�ु�ओ ंके 󰏛󰎕󰏐त समय का 󰇦ाफ एक उभय󰏑न󰍾 󰏏ब󰏵 पर एक 
󰏺सरे को काटते है। 
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