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 ٔفب٥ٞٓ پب٤ٝ ا٢ ث٥ٛٔىب٥٘ه: تىت ٞب٢ فُّ اَٚ

 

و٥ٕٙبت٥ه، لٛا٥٘ٗ ٥٘ٛتٗ، و٥ىتٓ ٥٘ف٢ٚ غ٣ٙ ٚ : ؼـن اَٚ

 (وتبة 1 – 29ِفطبت )ٔتمبٟ٘، ٥٘ف٢ٚ ثف٣ٌ ٚ اِٙىبن 

 

ؼـ ٔٛـؼ ٥٘ف٢ٚ اِٙىبن ؼـ ضفوت ؼٚ وٙص ٘ىجت ثٝ ٞٓ، وؽاْ  -1

 (97-98 اـٌؽ) خّٕٝ ِط٥ص اوت؟

 ثبٌؽ ؼڄ ڂ ټڃا٫٨ ضفٰت ټیټ١ٽڃلا ټڃاقی وٙص تٽبن ثڃ( اٸ٧

 ثبٌؽ ټ١ٽڃلا ٠ٽڃؼ ثف وٙص تٽبن ثڃؼڄ ڂ ټڃا٫٨ ضفٰت ټی( ة

 ثبٌؽ ټ١ٽڃلا ټڃاقی وٙص تٽبن ثڃؼڄ ڂ ټطبٸ٧ ضفٰت ټی( ج

 ثبٌؽ ټ١ٽڃلا ٠ٽڃؼ ثف وٙص تٽبن ثڃؼڄ ڂ ټػبٸ٧ ضفٰت ټی( ؼ

 

ثؽٖ ضَٛ ٔطٛـ فف٣ٔ (  Angular Velocity) وف٠ت قا٤ٚٝ ا٢  -2

ؽاْ ٤ه اق پٛق٤ٍٗ ٞب ض٥ٗ ٥ٌفخٝ ـفتٗ ث٥ٍتف غبـخ٣ ؼـ و –ؼاغ٣ّ 

 (92-93ؼوتفا٢ ) اوت؟

ؼـ ضبٸت ٘ڃٶ ٍٰیؽڄ ٰبټٷ اڀؽاٺ چب ؼـ ټ٩بِٷ ٸٵٿ، قاڀڃ، ڂ ( اٸ٧

 آـڀح چب

 تطتبڀی تبثیفی ؼـ ایٿ اټف ڀؽاـؼ –ڂ١ٔیت ټ٩بِٷ اڀؽاٺ ٨ڃ٬بڀی ( ة

 ؼـ ضبٸت ٨ٹٱٍٿ ٸٵٿ، اٰىتځٍٿ آـڀح چب ڂ قاڀڃاپ( ج

 ، ٨ٹٱٍٿ قاڀڃاپ ڂ آـڀحؼـ ضبٸت ٨ٹٱٍٿ ٸٵٿ( ؼ

 

ؼـ ِٛـت٣ وٝ وٙص اتىبء خىٓ ثكـي ثبٌؽ ؼـ ٔٛـؼ خبثدبئ٣  -3

 غٗ خبؾثٝ ؼـ اثف ضفوت خىٓ وؽاْ خّٕٝ ِط٥ص اوت؟ 

 (90-91اـٌؽ)

  غٗ خبؾثڅ ثڅ اضتٽبٶ قیبؼ ؼـ غبـج وٙص ٬فاـ ټی ٴیفؼ( اٸ٧

 ؼـ ایٿ ضبٸت خىٻ ڀبپبیؽاـ اوت( ة

  ٷ وٙص اتٱبء ٬فاـ ټی ٴیفؼغٗ خبؾثڅ ثڅ اضتٽبٶ قیبؼ ؼـ ؼاغ( ج

ټڃ١٬یت غٗ خبؾثڅ اـتجب٘ی ثب ثكـٴی ڂ ٰڃزٱی وٙص اتٱبء ( ؼ

 ڀؽاـؼ

 

ـاٜ ـفتٗ، ؼـ وؽاْ ضبِت، ٌٍتبٚـ ا٤ٙفو٣  ٣٘Swing ٔفضّٝ   -4

خفْ ا٘ؽاْ تطتب٣٘ ثكـي تف ثٛؼٜ ٚ ٠ٕؽتب زٝ تبث٥ف٢ ثف ـ٢ٚ ضفوت 

 ٔفُّ ٥ٞپ ؼاـؼ؟

٩ّٷ چیپ ڀكؼیٯ تف ثبٌؽ، تڃقیٟ خفٺ اڀؽاٺ تطتبڀی ثڅ ټفٰك ټ( اٸ٧

 اثف ضفٰت قاڂیڅ ای ٨ٹٱىیڃپ چیپ ټػبٸ٩ت ؼـ ثف

ټ٩بِٷ اڀؽاٺ تطتبڀی ؼـ ڂ١ٔیت اٰىتځؽ ٌؽڄ ثبٌځؽ، ټػبٸ٩ت ثب ( ة

 ضفٰت اڀت٭بٸی ٰٷ اڀؽاٺ ثڅ وٽت خٹڃ

تڃقیٟ خفٺ اڀؽاٺ تطتبڀی اق ټفٰك ټ٩ّٷ چیپ ؼڂـ تف ثبٌؽ، ( ج

 ټػبٸ٩ت ؼـ ثفاثف ضفٰت قاڂیڅ ای ٨ٹٱىیڃپ چیپ

ټ٩بِٷ اڀؽاٺ تطتبڀی ؼـ ڂ١ٔیت اٰىتځؽ ٌؽڄ ثبٌځؽ، تىڇیٷ ( ؼ

 ضفٰت قاڂیڅ ای ٨ٹٱىیڃپ ټ٩ّٷ چیپ

 

ؼـ وؽاْ ٤ه اق ٌفا٤ٗ ق٤ف خىٓ ثبثت ثبل٣ ٣ٔ ٔب٘ؽ؟  -5

 (82-83ؼوتفا٢)

   زفغٍی ڂخڃؼ ؼاٌتڅ ثبٌؽ Equilibrium( اٸ٧ 

 غٙی ڂخڃؼ ؼاٌتڅ ثبٌؽ Equilibrium( ة

    بٌؽٌتبة قاڂیڅ ای ټىبڂی ٩ِف ث( ج

 زفغٍی ڂ غٙی ڂخڃؼ ؼاٌتڅ ثبٌؽ Equilibrium( ؼ

 

ؼٚ ٥٘ف٢ٚ تٍى٥ُ ؼٞٙؽٜ ٢ ٤ه و٥ىتٓ ٥٘ف٢ٚ ٔٛاق٢، وؽاْ  -6

 ٤ٚم٣ٌ ق٤ف ـا ؼاـ٘ؽ؟

 Colinear ،Coplanar(  اٸ٧

 Colinear ،No Coplanar( ة

 No Colinear ،Coplanar( ج

 No Colinear ،No Coplanar( ؼ

 

 ؟٥٘ىت٥ف و٥ٕٙبت٥ه وؽاْ ٔٛـؼ اق ٔتغ٥فٞب٢ تِٛ -7

              Rotatory Displacement( اٸ٧

 Curvilinear Motion(ة

            Acceleration(ج

  Direction of Force(ؼ 

 

 ........... (Angular Displacement)٣٘ ٤ه ضفوت زفغ٣ٍ  -8

  ضفٰت یٯ وٵٽبپ ؼـ ٘ڃٶ یٯ ټطڃـ ثبثت اڀدبٺ ټی ٌڃؼ( اٸ٧

 ی وٵٽبپ تب ټفٰك زفغً ثبثت ټی ټبڀؽ٨بِٹڅ چف ڀ٭ٙڅ ـڂ( ة

  چف ڀ٭ٙڅ ـڂی وٵٽبپ ؼـ قټبپ ثفاثف، ٨بِٹڅ ثفاثفی ـا ټی پیٽبیؽ( ج

 چف ڀ٭ٙڅ ـڂی وٵٽبپ ؼـ قټبپ ثفاثف، قاڂیڅ ټت٩بڂتی ـا ټی پیٽبیؽ( ؼ
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 ٣ٕ٘ ٌٛؼ؟وؽاْ ٌك٤ٙٝ ثب لبٖ٘ٛ اَٚ ٥٘ٛتٗ ث٥بٖ  -9

  Dynamic Equilibrium(ة  Contact Forces(اٸ٧

  Inertia(ؼ  Static Equilibrium(ج

 

، ؼاـا٢ وؽاْ ضبِت ق٤ف غٛاٞؽ Equilibriumخىٓ ؼـ ٌفا٤ٗ  -10

 ثٛؼ؟

    وبٰٿ ڂ ثؽڂپ ضفٰت( اٸ٧

 ضفٰت غٙی ثب وف٠ت ثبثت( ة

   ضفٰت قاڂیڅ ای ثب وف٠ت ثبثت( ج

 چف وڅ ضبٸت ټٽٱٿ اوت( ؼ

 

زٙب٘سٝ ففؼ٢ وٝ ثف ـ٢ٚ تفاٚق ا٤ىتبؼٜ، خىٓ ؼ٤ٍف٢ ـا ثب ؼوت  -11

 ...........غٛؼ ث٥ٍفؼ

  ا٨كایً غڃاچؽ یب٨ت (Gravity on Person)ڂقپ ٨فؼ ( اٸ٧

 ٰبچً غڃاچؽ یب٨ت (Gravity on Person)ڂقپ ٨فؼ ( ة

  ثبثت ثب٬ی ټی ټبڀؽ (Person on Scale)ڀیفڂی تٽبوی ( ج

 ا٨كایً غڃاچؽ یب٨ت (Scale on Person)ڀیفڂی تٽبوی ( ؼ

 

 ٔٛاـؼ ق٤ف ـاثٙٝ ٔىتم٥ٓ ؼاـؼ؟ ٌتبة قا٤ٚٝ ا٢ ثب وؽاْ ٤ه اق  -12

   Net unbalanced force( اٸ٧

  خفٺ خىٻ( ة

   Net unbalanced torque( ج

 Linear velocity( ؼ

 
ؼاـا٢ تٕب٣ٔ  Concurrentؼٚ ٤ب زٙؽ ٥٘فٚ ؼـ و٥ىتٓ ٥٘ف٢ٚ   -13

 :ثدك٤ٚم٣ٌ ٞب٢ ق٤ف ٣ٔ ثبٌٙؽ 

 چىتځؽ  Colinearڀیفڂچب، ( اٸ٧

 ؽچىتځ Coplanarڀیفڂچب، ( ة

 یٱىبپ ؼاـڀؽ Point of applicationڀیفڂ چب، ( ج
 ثفآیځؽ ڀیفڂ چب اق ٬بڀڃپ تٍٱیٷ ټتڃاقی الألاٞ ثؽوت ټی آیؽ( ؼ
 
 

 :ثدكتٕبْ ٔٛاـؼ ق٤ف ؼـ ـاثٙٝ ثب ٥٘فٚ ِط٥ص ٣ٔ ثبٌؽ  -14

  Point of effect( ة  Magnitude( اٸ٧

 Duration( ؼ  Amplitude( ج

 ؟٣ٕ٘ ٌٛؼغ٣ٙ ٔطىٛة  وؽا٥ٔه اق ضفوبت ق٤ف خك ضفوبت-15

   وٙڃش ټ٩ّٹیٌؽپ اق چٻ ؼڂـ ( اٸ٧

 ثڇٻ ڀكؼیٯ ٌؽپ وٙڃش ټ٩ّٹی( ة

    ٸ٥كي وٙڃش ټ٩ّٹی( ج

 ٤ٹتً وٙڃش ټ٩ّٹی( ؼ

 

ضفوبت اثؽاوى٥ٖٛ ٚ اؼاوى٥ٖٛ ٔفُّ وبـپٛٔتبوبـپبَ ٌىت ؼـ  -16

 ؟ِفطٝ ـ٢ٚ ٣ٔ ؼٞٙؽ وؽاْ

  ٨فڂڀتبٶ -وبخیتبٶ( ة وبخیتبٶ -٨فڂڀتبٶ( اٸ٧

 چف ؼڂ وبخیتبٶ( ؼ  فڂڀتبٶچف ؼڂ ٨( ج

 

  Angular Acceleration (α)ؼـ ٔٛـؼ ـاثٙٝ ٌٍتبٚـ ضفوت٣ ثب  -17

 ٚMoment of Inertia (Io) وؽاْ ٌك٤ٙٝ ِط٥ص اوت؟ 

  ؼاـؼ αڂ ټ١ٱڃن ثب  Ioـاثٙڅ ټىت٭یٻ ثب ( اٸ٧

 ؼاـؼ αڂ  Ioـاثٙڅ ټىت٭یٻ ثب ( ة

  ؼاـؼ αڂ ټىت٭یٻ ثب  Ioـاثٙڅ ټ١ٱڃن ثب ( ج

 ؼاـؼ αڂ  Ioټ١ٱڃن ثب ـاثٙڅ ( ؼ

 

ؼـ اـق٤بث٣ ٌٍتبٚـ ؼـ ضفوت زفغ٣ٍ اق وؽاْ ٔؤِفٝ ق٤ف  -18

 اوتفبؼٜ ٣ٔ ٌفؼؼ؟

   ٌتبة غٙی، ایځفوی ضفٰتی( اٸ٧

 ٌتبة غٙی، خفٺ اڀؽاٺ( ة

   ٌتبة قاڂیڅ ای، ایځفوی ضفٰتی( ج

 ٌتبة قاڂیڅ ای، خفٺ اڀؽاٺ( ؼ

 

( Friction)ٚ اِٙىبن  (Shear)خٟت ٥ٌف٢ ٥٘ف٢ٚ ثف٣ٌ  -19

 ٘ىجت ثٝ وٙٛش تٕبن، ثٝ تفت٥ت زٍٛ٘ٝ اوت؟

   ټڃاقی -٠ٽڃؼی( اٸ٧

 ٠ٽڃؼی –ټڃاقی ( ة

   ٠ٽڃؼی –٠ٽڃؼی ( ج

 ټڃاقی –ټڃاقی ( ؼ
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 :ٌٍتبٚـ ا٤ٙفو٣ خىٓ -20

  غٙی اوت ت٥ییف وف٠ت  خىٻ ڀىجت ثڅثیبڀٵف ټ٭بڂټت ( اٸ٧

 خىٻ ؼاـؼ ثڅ خفٺ ثىتٵی ٨٭ٗ ( ة

  اوتخىٻ ټفتجٗ ثڅ زٵڃڀٵی تڃقیٟ خفٺ ( ج

 ثڅ ضفٰت زفغٍی خىٻ ٰٽٯ ټی ٰځؽ( ؼ

 

و٥ٕت٣ وٝ ث٥بٍ٘ف ٔمبٚٔت ٣ٌ ؼـ ثفاثف تغ٥٥ف ؼـ وف٠ت قا٤ٚٝ ا٢  -21

 :٣ٔ ثبٌؽ

    Mass(اٸ٧

   Inertia(ة

    Mass Moment of Inertia(ج

 Resistive Force( ؼ

 

ٌتبة قا٤ٝ ا٢ وبق پب ض٥ٗ ضفوت اوىتب٘ى٥ٖٛ قا٘ٛ ؼـ ق٘د٥فٜ  -22

 ٥ٔه اق پبـأتفٞب٢ ق٤ف ـاثٙٝ ٔىتم٥ٓ ؼاـؼ؟ضفوت٣ ثبق ثب وؽا

  ثفآیځؽ ڀیفڂچبی ٠ٽٷ ٰځځؽڄ ـڂی وب٪( اٸ٧

  ثفایځؽ ٴٍتبڂـچبی ٠ٽٷ ٰځځؽڄ ـڂی وب٪( ة

  خفٺ وب٪( ج

 ٴٍتبڂـ ایځفوی خفٺ وب٪( ؼ

---------------------------------------------- 
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 ٔفب٥ٞٓ پب٤ٝ ا٢ ث٥ٛٔىب٥٘ه: اَٚ تىت ٞب٢ فُّ

 

و٥ٙت٥ه، و٥ىتٓ ٥٘ف٢ٚ ٔٛاق٢، لفلفٜ آ٘بت٥ٔٛه، : ؼـن ؼْٚ

ثبق٢ٚ ٌٍتبٚـ٢ ٚ قا٤ٚٝ اثف ٥٘فٚ، و٥ىتٓ ٞب٢ اٞف٣ٔ، ِٔٛفٝ 

 (وتبة 30 – 56ِفطبت )ٞب٢ ٥٘فٚ 

 

ٞب٢ اثتؽا٣٤ زٝ ٘ٛٞ اٞف٣ٔ  ٘مً ٠ّٕٝ وٛپفاوپ٥ٙبتٛن ؼـ ؼأٙٝ -1

 (93-94اـٌؽ) اوت؟

ف ؼڂ ڀڃٞ اڀ٭جبْ ٰبڀىځتفیٯ ڂ اٰىځتفیٯ ڀڃٞ وڃٺ ؼـ چ( اٸ٧

 اوت

ؼـ اڀ٭جبْ ٰبڀىځتفیٯ ڀڃٞ اڂٶ ڂ ؼـ اڀ٭جبْ اٰىځتفیٯ ڀڃٞ ( ة

 وڃٺ اوت

ؼـ اڀ٭جبْ ٰبڀىځتفیٯ ڀڃٞ وڃٺ ڂ ؼـ اڀ٭جبْ اٰىځتفیٯ ڀڃٞ ( ج

 اڂٶ اوت

 ؼـ چف ؼڂ ڀڃٞ اڀ٭جبْ ٰبڀىځتفیٯ ڂ اٰىځتفیٯ ڀڃٞ اڂٶ اوت( ؼ

 

 ث٥ٍتف اق ٤ه ؼاـؼ؟( MA) ٝ ٔك٤ت ٔىب٥٘ى٠٣ُٕ وؽاْ ٠ّٕٝ ٥ٍٕٞ - 2

 (92-93اـٌؽ)

 فؼپ ؼـ ضبٸت ڀٍىتڅاٰىتبڀىڃـ وف ڂ ٴ( اٸ٧

 پلاڀتبـ ٨ٹٱىڃـ ؼـ ضیٿ ثٹځؽ ٌؽپ ـڂی ڀڃٮ اڀٵٍتبپ پب( ة

 ٨ٹٱىڃـ آـڀح ؼـ ضیٿ ضٽٷ ڂقڀڅ( ج

 وڃپیځبتڃـ وب٠ؽ ؼـ ضیٿ زفغبڀؽپ ٰٹیؽ( ؼ

 

تف  ٥ٍٕٞٝ ثكـي (MA)ؼـ وؽا٥ٔه اق ٔٛاـؼ ق٤ف ٔك٤ت ٔىب٥٘ى٣  - 3

 (91-92اـٌؽ)اق ٤ه ٣ٔ ثبٌؽ؟ 

  ٠ٕلات ٰب٦ ؼـ پلاڀتبـ ٨ٹٱٍٿ ټر پب ؼـ قڀدیفڄ ثىتڅ ( اٸ٧

 ٠ٕٹڅ ؼڂ وف ثبقڂیی ؼـ ٨ٹٱٍٿ آـڀح ؼـ قڀدیفڄ ثبق( ة

    ٠ٕلات اٰىتبڀىڃـ ٴفؼپ ؼـ قڀدیفڄ ثبق( ج

 ٠ٕلات چٽىتفیځٳ ؼـ ٨ٹٱٍٿ قاڀڃ ؼـ قڀدیفڄ ثىتڅ( ؼ

 

 (89-90اـٌؽ)؟ Mechanical Advantageٔك٤ت ٔىب٥٘ى٣  -4

 اوت 1ؼـ اچفٺ ڀڃٞ اڂٶ چٽیٍڅ ثبلاتف اق ( اٸ٧

 اوت 1ؼـ اچفٺ ڀڃٞ وڃٺ چٽیٍڅ ثبلاتف اق ( ة

 اوت 1ؼـ اچفٺ ڀڃٞ ؼڂٺ چٽیٍڅ ثبلاتف اق ( ج

 اوت 1ؼـ اچفٺ ڀڃٞ اڂٶ چٽیٍڅ پبییٿ تف اق ( ؼ

 

اٌف ؼٚ ٥٘فٚ ٔىب٢ٚ، ٔٛاق٢، ؼـ خٟت ٠ىه ٤ىؽ٤ٍف ٚ ٠ٕٛؼ ثف  -5

طٛـ ثّٙؽ ٤ه ثبفت ثٝ آٖ ٚاـؼ ٌٛؼ، ثبفت ٔٛـؼ ٘ٝف ؼـ ١ٔفْ ٔ

 (87-88ؼوتفا٢) لفاـ ٣ٔ ٥ٌفؼ؟ Loadingوؽاْ ٘ٛٞ 

  Tensile(ة   Compressive(اٸ٧

  Torsional (ؼ    Shear(ج

 

وؽاْ ٌك٤ٙٝ ٍ٘بٖ ؼٞٙؽٜ ٤ٚم٣ٌ غبِت ٠ٕلات اوىّت٣ ثؽٖ ا٘ىبٖ  -6

 (84-85ؼوتفا٢) اوت؟

 ت اچفٺ ڀڃٞ ؼڂٺ٠ٹڅ ټكیت ټٱبڀیٱی ث( اٸ٧

 ٠ٹت اچفٺ ڀڃٞ ؼڂٺڅ ٠ؽٺ ټكیت ټٱبڀیٱی ث( ة

 ٠ٹت اچفٺ ڀڃٞ وڃٺڅ ټكیت ټٱبڀیٱی ث( ج

 ٠ٹت اچفٺ ڀڃٞ وڃٺڅ ٠ؽٺ ټكیت ټٱبڀیٱی ث( ؼ

 

ؼـ ِٛـت ثبثت ٔب٘ؽٖ َ٘ٛ ٠ّٕٝ، افكا٤ً ثبق٢ٚ اٞفْ وجت  -7

 (79-80ؼوتفا٢) ؟٣ٕ٘ ٌفؼؼوؽاْ پ٣ آٔؽ 

 ٰبچً وف٠ت ضفٰت ټ٩ّٷ( اٸ٧

 ً تبڀىیڃپ ٠ٕٹڅا٨كای( ة 

  ٰبچً ؼاټځڅ ضفٰتی ټ٩ّٷ( ج

 ا٨كایً اضتٽبٶ آویت ٠ٕلاڀی( ؼ
 
، (Unconstrained)ا٠ٕبَ ٤ه ٥٘فٚ ـ٢ٚ خىٓ ثؽٖٚ ل٥ؽ ٚ ٟٔبـ  -8

 ...........ؼـ ِٛـت٣ وٝ اق ٔفوك ثمُ آٖ ٠جٛـ وٙؽ

ثىتڅ ثڅ قاڂیڅ ڀیفڂ، ثب٠ث خبثدبئی غٙی یب زفغٍی آپ خىٻ ( اٸ٧

  غڃاچؽ ٌؽ

 بئی غٙی آپ خىٻ غڃاچؽ ٌؽثب٠ث خبثد( ة

ثىتڅ ثڅ اڀؽاقڄ ڀیفڂ، ثب٠ث خبثدبئی غٙی یب زفغٍی آپ خىٻ ( ج

  غڃاچؽ ٌؽ

 آپ خىٻ غڃاچؽ ٌؽ( ٴٍتبڂـ)ثب٠ث ضفٰت زفغٍی ( ؼ
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          ضفوت زفغ٣ٍ غبُِ ٤ه ٣ٌ ٘ت٥دٝ ٢ وؽاْ و٥ىتٓ ٥٘فٚ  -9

 ٣ٔ تٛا٘ؽ ثبٌؽ؟

   غٙی( ة   ټڃاقی( اٸ٧

 ٠ٽڃؼی( ؼ  (Concurrent)ټت٭بٟ٘ ( ج

 

ٞف ٌبٜ ثفآ٤ٙؽ ٟ٘بئ٣ زٙؽ٤ٗ  ٥٘فٚ ٢ ٠ُٕ وٙٙؽٜ  ثف ـ٢ٚ ٤ه  -10

 :خىٓ، ثب فبِّٝ ٥١ٔٗ اق ٔفوك ثمُ آٖ خىٓ ـؼ ٌٛؼ اثف ٟ٘بئ٣ 

 Dynamic Equilibrium( اٸ٧

  Linear & Angular Displacement(ة

   Pure Rotatory Motion(ج

  Pure Linear Motion(ؼ

 

 بٖ ٣ٔ ٌٛؼ ؟ٌٍتبٚـ ثب زٝ ٚاضؽ٢ ث٥ -11

  پبوٱبٶ( ة  ڀیڃتٿ( اٸ٧

 ڀیڃتٿ ثف وبڀتی ټتف ټفثٟ( ؼ  پڃڀؽ -٨ڃت( ج

 

ا٘ؽاقٜ ٥ٌف٢ وؽاْ ٤ه اق ٔتغ٥فٞب٢ ٠ٕلا٣٘، ت٥ِٛف ثٟتف٢ اق  -12

 اـائٝ ٣ٔ ؼٞؽ؟ (Strength)لؽـت 

 Torque( ة  Force( اٸ٧

 Power( ؼ  Work( ج

 

 ـ٘ؽ؟غبِجب لفلفٜ ٞب٢ آ٘بت٥ٔٛه ؼـ ثؽٖ زٝ ٠ّٕىفؼ٢ ؼا -13

  Taskت٥ییف خڇت ڀیفڂی ٠ٕٹڅ ثفای آوبپ تف ٰفؼپ ( اٸ٧

 Taskا٨كایً ڀیفڂی ٠ٕٹڅ ثفای آوبپ تف ٰفؼپ ( ة

ت٥ییف خڇت ڀیفڂی ٠ٕٹڅ، ثؽڂپ تبثیف ثف ـڂی وٙص ؼٌڃاـی ( ج

  Taskاڀدبٺ 

ا٨كایً ڀیفڂی ٠ٕٹڅ، ثؽڂپ تبثیف ثف ـڂی وٙص ؼٌڃاـی اڀدبٺ ( ؼ

Task  
 

 ٥٘فٚٞب٢ ٚاـؼٜ ثف خىٓ ز٥ىت؟ؼـ ٌىُ ق٤ف، اثف ٟ٘بئ٣   -14

 
 
   ٬فاـ ټی ٴیفؼ Equilibriumخىٻ ؼـ ٌفایٗ ( اٸ٧

 خىٻ ٌتبة غٙی ټی یبثؽ( ة

     خىٻ ٌتبة قاڂیڅ ای ټی یبثؽ( ج

 خىٻ چٻ ٌتبة غٙی ڂ چٻ ٌتبة قڂایڅ ای ټی یبثؽ( ؼ
 

 ؼـ ٌىُ ق٤ف، ٌٍتبٚـ ٟ٘بئ٣ خىٓ زٝ لؽـ غٛاٞؽ ثٛؼ؟ -15

 
 

  Nm 1.27 –( ة   Nm 1.27 +( اٸ٧

 nm 2.17 –( ؼ   Nm 2.17 +( ج

 

ثٝ اقا٢ ٔمؽاـ ٣ٙ٥١ٔ اق ٥٘ف٢ٚ ٠ّٕٝ، ؼـ وؽاْ ٌفا٤ٗ ٠ّٕٝ  -16

 ٌٍتبٚـ ثكـي تف٢ ت٥ِٛؽ ٣ٔ وٙؽ؟

 ؼـخڅ ثبٌؽ 90قټبڀی ٰڅ قاڂیڅ ټ٩ّٷ ( اٸ٧

 قټبڀی ٰڅ قاڂیڅ ی اثف ڀیفڂی ٠ٕٹڅ ؼـ ثیٍتفیٿ ټ٭ؽاـ ثبٌؽ( ة

 ـخڅ ثف وٵٽبپ ا٠ٽبٶ ٌڃؼؼ 90قټبڀی ٰڅ ڀیفڂی ٠ٕٹڅ ثب قاڂیڅ ( ج

 قټبڀی ٰڅ ڀیفڂ ی ٠ٕٹڅ ثڅ ټڃاقات وٵٽبپ ا٠ٽبٶ ټی ٌڃؼ( ؼ
 

وؽاْ ٌك٤ٙٝ ؼـ غَّٛ ٔمب٤ىٝ ٥٘فٚٞب٢ ؼـ٣٘ٚ ٘ىجت ثٝ  -17

 ِط٥ص ث٥بٖ ٌؽٜ اوت؟( ٔب٘ٙؽ خبؾثٝ)٥٘فٚٞب٢ ث٥ف٣٘ٚ 

قاڂیڅ اثف ڀیفڂچبی ؼـڂڀی تطت تبثیف ـاثٙڅ ثیٿ ؼڂ وٵٽبپ ( اٸ٧

 ټدبڂـ ٬فاـ ڀؽاـؼ

بقڂی ٴٍتبڂـی ڀیفڂچبی ؼـڂڀی ثىیبـ ٰٻ تف تطت تبثیف ث( ة

 ڂ١ٔیت وٵٽبپ ؼـ ٨ٕب ٬فاـ ټی ٴیفؼ

 ڀ٭بٖ اثف ڀیفڂچبی ؼـڂڀی ټ١ٽڃلا ت٥ییف ټی ٰځؽ( ج

اڀؽاقڄ ڀیفڂچبی ؼـڂڀی چٽبڀځؽ اڀؽاقڄ ڀیفڂی خبؾثڅ، ڀؽـتب ثب ( ؼ

 .زفغً ټ٩ّٷ ثبثت ټی ټبڀؽ
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٥٘ٛتٗ،   450ثف ثب ثفا (QLF)ؼـ ٌىُ ق٤ف ٥٘ف٢ٚ ٠ّٕٝ وٛآؼـ٤ىپه  -18

ٔتف ٚ ا٘ؽاقٜ ثبق٢ٚ  05/0ثفاثف ثب  QLF ا٘ؽاقٜ ثبق٢ٚ ٌٍتبٚـ٢ 

٠ٕىّفؼ . ٔتف اوت 27/0ٌٍتبٚـ٢ ٥٘ف٢ٚ ٚقٖ وبق ٚ وفً ثفاثف ثب 

ؽاْ ٘ٛٞ اٞفْ غٛاٞؽ ٔٙبثّك ثب و٠ّٕٝ وٛآؼـ٤ىپه اق زٝ ٘ٛٞ ٚ 

 ثٛؼ؟

 

 
  2ٰبڀىځتفیٯ، اچفٺ ڀڃٞ ( ة      2اٰىځتفیٯ، اچفٺ ڀڃٞ ( اٸ٧

 3ٰبڀىځتفیٯ، اچفٺ ڀڃٞ ( ؼ      3اٰىځتفیٯ، اچفٺ ڀڃٞ ( ج

 

 وؽا٥ٔه اق ٠ٕلات ق٤ف ثّٛـت اٞفْ ٘ٛٞ اَٚ ٠ُٕ ٣ٔ وٙؽ؟ -19

  وڅ وف ثبقڂئی  ( اٸ٧

  ؼڂ وف ثبقڂئی ( ة

  زڇبـ وف ـاڀی( ج

 وڅ وف وب٬ی ؼـ قڀدیفڄ ضفٰتی ثىتڅ( ؼ

 

 :ا٘مجبْ اوىٙتف٤ه ٠ّٕٝ ثفاو٥ٛ ـاؼ٤ب٥ِه ثف اوبن  -20

   اچفٺ ڀڃٞ ؼڂٺ اوت( ٧اٸ

 اچفٺ ڀڃٞ وڃٺ اوت( ة

   اچفٺ ڀڃٞ اڂٶ اوت   ( ج

 ٨بِٹڅ ڀیفڂ اق تٱیڅ ٴبڄ ضفٰت ټت٥یف اوت( ؼ

 

، وٍٕبٖ ٔتطفن ٚ ٘ٛٞ ١ٔEffort forceٕٛلا ؼـ ثؽٖ ا٘ىبٖ،  -21

 :ا٘مجبْ ٠ٕلات ؼـ اٞفْ ٘ٛٞ ؼْٚ ٠جبـتىت اق 

   ڀیفڂی ٠ٕٹڅ، وٵٽبپ ؼیىتبٶ، ٰبڀىځتفیٯ( اٸ٧

 فڂی خبؾثڅ، وٵٽبپ ؼیىتبٶ، اٰىځتفیٯڀی( ة

   ڀیفڂی خبؾثڅ، وٵٽبپ پفڂٴكیٽبٶ، اٰىځتفیٯ( ج

 ڀیفڂی ٠ٕٹڅ، وٵٽبپ پفڂٴكیٽبٶ، اٰىځتفیٯ( ؼ

ؼـ وؽاْ ٘ٛٞ اٞفْ، ٕٞٛاـٜ ثفا٢ آ٘ىٝ ٌٍتبٚـ ضبُِ اق ٥٘ف٢ٚ  -22

ٔطفن ثكـي تف ثبٌؽ، ٥٘ف٢ٚ ٔطفن ٣ٔ ثب٤ىت٣ ثكـي تف اق ٥٘ف٢ٚ 

 ٔمبْٚ ثبٌؽ؟ 

  اچفٺ ڀڃٞ ؼڂٺ ( ة  فٺ ڀڃٞ اڂٶ         اچ( اٸ٧

 ټڃاـؼ اٸ٧ ڂ ج( ؼ  اچفٺ ڀڃٞ وڃٺ     ( ج

 

اغّت ٠ٕلات ثؽٖ اق خٟت ضفوت ؼاؼٖ اٞفْ اوتػٛا٣٘ ؼـ  -23

 :فٕب

   ثف اوبن اچفٺ ڀڃٞ ؼڂٺ ٠ٽٷ ټی ٰځځؽ -اٸ٧

 ثفغڃـؼاـ چىتځؽ Mechanical advantageاق یٯ ( ة

            ڂقپ اچفٺ اوتػڃاڀی ٠ٽٷ ثب ڀیفڂئی ثیٍتف اق ڀیفڂی ټ٭بڂٺ ( ج

 ټی ٰځځؽ

ؼـ ټ٭بیىڅ ثب ڀیفڂی خبؾثڅ اق ثبقڂی اچفټی ثكـٴتفی ثفغڃـؼاـ ( ؼ

 چىتځؽ

 

 ٠ّٕىفؼ ٠ٕلات ؼـ اٞفْ ٘ٛٞ وْٛ، زٝ ٞؽف٣ ـا تب٥ٔٗ ٣ٔ وٙؽ؟ -24

   ثڅ ضؽا٬ٷ ـوبڀؽپ ټیكاپ  ِف٦ اڀفلی  ( اٸ٧

 تبٶ   ثڅ ضؽاٰثف ـوبڀؽپ خبثدبئی قاڂیڅ ای وٵٽبپ ؼیى( ة

     ا٨كایً ټكیت ټٱبڀیٱی( ج

 ثڅ ضؽا٬ٷ ـوبڀؽپ وف٠ت قاڂیڅ ای وٵٽبپ ؼیىتبٶ ( ؼ
 

وؽاْ ٠جبـت ؼـ غَّٛ ٠ّٕىفؼ ٠ٕلات ؼـ ففْ ـا٤ح اٞفْ ٘ٛٞ  -25

 ؟ ٥٘ىتؼْٚ ِط٥ص 

    ٠ٕٹڅ ٰبـ ټثجت اڀدبٺ ټی ؼچؽ( اٸ٧

 ٠ٕٹڅ ڀیفڂی ټ٭بڂٺ ټی ثبٌؽ( ة

   ٠ٕٹڅ ثڅ ِڃـت اٰىځتفیٯ ٰبـ ټی ٰځؽ( ج

 ثب٨ت چٽجځؽ وفی ٠ٕٹڅ اڀفلی ؾغیفڄ ټی ٰځؽ( ؼ
 

ؼـ وؽاْ ضبِت ٥ٍٕٞٝ، ثبق٢ٚ اٞف٣ٔ ٥٘ف٢ٚ ٠ّٕٝ ١ٔبؼَ ثب  -26

 ثبق٢ٚ ٌٍتبٚـ٢ آٖ غٛاٞؽ ثٛؼ؟

   قټبڀی ٰڅ قاڂیڅ ًٍٰ ٠ٕٹڅ ضؽاٰثف ثبٌؽ( اٸ٧

 قټبڀی ٰڅ ڀیفڂی ٠ٕٹڅ، ټڃاقی ثب وٵٽبپ ڂاـؼ ٌڃؼ ( ة

   فؼؼ قټبڀی ٰڅ ڀیفڂی ٠ٕٹڅ ثف اچفٺ ٠ٽڃؼ ٴ( ج

 قټبڀی ٰڅ ټ٩ّٷ ثڅ ؼاټځڅ ټیبڀی ضفٰت ټی ـوؽ( ؼ
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ٞفٌبٜ ثٝ ٤ه قٚج ٥٘فٚ، ٥٘ف٢ٚ و٣ٔٛ أبفٝ ٌٛؼ وٝ ثب٠ث  -27

          ت١بؼَ زفغ٣ٍ ٚ ا٘تمب٣ِ خىٓ ٌفؼؼ، زٝ اثف٢ ـ٢ٚ خىٓ پؽ٤ؽ 

 ٣ٔ آ٤ؽ؟

 (Bending moment)ٴٍتبڂـ غٽٍی ( اٸ٧

 (Torsional moment)ٴٍتبڂـ پیسٍی ( ة

 پ غبٸُٰٽپفویڃ( ج

 (Tensile Stresses)اوتفن چبی تځٍی ( ؼ

 

وؽا٥ٔه اق ٠جبـات ق٤ف خكء تف٘ى٥ّتٛـ٢ ٥٘ف٢ٚ ٠ّٕٝ ـا ؼـ ؼأٙٝ  -28

 ٞب٢ ٔػتّف ضفوت٣ ؼل٥ك تف ت٥ِٛف ٣ٔ وٙؽ؟

  ټؤٸ٩څ ای اق ڀیفڂ ٰڅ  ثف ټطڃـ ثٹځؽ اوتػڃاڀی ٠ٽڃؼ ټی ثبٌؽ( اٸ٧

اوتػڃاڀی ټؤٸ٩څ ای اق ڀیفڂ ٰڅ ؼـ خڇت ٠فٔی ثف ټطڃـ ثٹځؽ ( ة

 ڂاـؼ ټی آیؽ

 ټؤٸ٩څ ای اق ڀیفڂ ٰڅ ثڅ ټڃاقات ټطڃـ ثٹځؽ اوتػڃاڀی ټی ثبٌؽ( ج

 ټؤٸ٩څ ای اق ڀیفڂ ٰڅ ټڃخت ٸ٥كي ثیٿ وٙڃش ټ٩ّٹی ټی ٌڃؼ( ؼ

 

اٌف ؼـ ثػ٣ٍ اق ؼأٙٝ ضفوت٣ ٔفُّ، تٛا٘بئ٣ ٠ّٕٝ ثفا٢ ا٤دبؼ  -29

 :ٌٍتبٚـ ضفوت٣ افكا٤ً ٤بثؽ، ؼـ آٖ ثػً اق ؼأٙٝ 

  ټڃاقی ڀیفڂی ٠ٕٹڅ ا٨كایً غڃاچؽ یب٨تټؤٸ٩څ ( اٸ٧

 ټؤٸ٩څ ټڃاقی ڀیفڂی ٠ٕٹڅ ٰبچً غڃاچؽ یب٨ت(  ة

   ټؤٸ٩څ ٠ٽڃؼی ڀیفڂی ٠ٕٹڅ ثبثت غڃاچؽ ټبڀؽ( ج

ثىتڅ ثڅ قاڂیڅ ًٍٰ، ټؤٸ٩څ ټڃاقی ڀیفڂی ٠ٕٹڅ ټٽٱٿ اوت ( ؼ

 ٰبچً یب ا٨كایً یبثؽ

 

 145ؼـخٝ  ٚ  70ٔؤِفٝ تف٘ى٥ّتٛـ٢ ثفاو٥ٛ ـاؼ٤ب٥ِه ؼـ قا٤ٚٝ  -30

 ؼـخٝ ثٝ تفت٥ت اق زپ ثٝ ـاوت زٝ اثف٢ ـ٢ٚ آـ٘ح غٛاٞؽ ؼاٌت؟

 Distractive, Compressive( اٸ٧

 Distractiveؼـ چف ؼڂ قاڂیڅ اثف ( ة

 Compressiveؼـ چف ؼڂ قاڂیڅ اثف ( ج

 Compressive, Distractive( ؼ

 

وؽاْ ٠جبـت ؼـ غَّٛ ٔؤِفٝ ٞب٢ ٥٘ف٢ٚ ٠ٕلات ثؽٖ ِط٥ص  -31

 تف اوت؟

اق خكء ـڂتیتڃـی ثڃؼڄ ٰڅ  ڃټب خكء تفڀىٹیتڃـی ثكـٲ تف٠ٽ -اٸ٧

 ـڂی ټ٩ّٷ ؼاـؼCompressive  ت٭فیجب چٽڃـاڄ اثف

٠ٽڃټب خكء تفڀىٹیتڃـی ٰڃزٯ تف اق خكء ـڂتیتڃـی ثڃؼڄ ٰڅ ( ة

 ـڂی ټ٩ّٷ ؼاـؼCompressive  ت٭فیجب چٽڃـاڄ اثف

اق خكء ـڂتیتڃـی  ثڃؼڄ ٰڅ  ٠ٽڃټب خكء تفڀىٹیتڃـی ثكـٲ تف( ج

 ـڂی ټ٩ّٷ ؼاـؼDistractive  جب چٽڃـاڄ اثفت٭فی

٠ٽڃټب خكء تفڀىٹیتڃـی ٰڃزٯ تف اق خكء ـڂتیتڃـی ثڃؼڄ ٰڅ ( ؼ

 ـڂی ټ٩ّٷ ؼاـؼDistractive  ت٭فیجب چٽڃـاڄ اثف

 

ثكـي تف اق ٤ه،  Mechanical advantageٔك٤ت اٞفْ ثب  -32

 ز٥ىت؟

تڃٸیؽ ٴٍتبڂـ ضفٰتی ثب ِف٦ ڀیفڂی ټطفٮ ٰٽتف اق ڀیفڂی ( اٸ٧

   ټ٭بڂٺ 

 خبثدبئی قاڂیڅ ای ثكـٲ تف ؼـ ٬ىٽت ؼیىتبٶ اچفٺ( ة

  خبثدبئی قاڂیڅ ای ٰڃزٯ تف ؼـ ٬ىٽت ؼیىتبٶ اچفٺ( ج

 ا٨كایً ؼاټځڅ ضفٰت اچفٺ ؼـ ٨ٕب( ؼ

 

 :٠ّٕىفؼ لفلفٜ ٞب٢ آ٘بت٥ٔٛى٣ ؼـ ثؽٖ ٌبُٔ  -33

   ت٥ییف غٗ ًٍٰ ڂ ا٨كایً تبڀىیڃپ ٠ٕٹڅ( اٸ٧

 یڃپ ٠ٕٹڅا٨كایً ثبقڂی ٴٍتبڂـ ڂ تبڀى( ة

   ت٥یف غٗ ًٍٰ ڂ ا٨كایً ٴٍتبڂـ ٠ٕٹڅ( ج

 ٰبچً ثبقڂی ٴٍتبڂـ ڂ ا٨كایً ٰبـآئی ٠ٕٹڅ( ؼ

 

ؼـ ضبِت ا٤ىتبؼٜ ٚلت٣ ا٘مجبْ ٠ّٕٝ تفا٤ىپه وٛـٜ اق  -34

ثٝ ٘ٛٞ ....... وب٘ىٙتف٤ه ثٝ اوىٙتف٤ه تجؽ٤ُ ٣ٔ ٌٛؼ، اٞفْ ٘ٛٞ 

 .تجؽ٤ُ ٣ٔ ٌٛؼ........ 

 وڃٺ –ؼڂٺ ( ة   ؼڂٺ –اڂٶ ( اٸ٧

 وڃٺ -اڂٶ ( ؼ   ؼڂٺ –وڃٺ ( ج

 

 Short)٣٘ تٕف٤ٗ اوىتب٘ى٥ٖٛ قا٘ٛ ؼـ ضبِت ٍ٘ىتٝ ثف ِجٝ تػت  -35

sitting) پب ؼـ ٥١ٔٚت ٠ٕٛؼ٢ لفاـ  –، ؼـ ِطٝٝ ا٢ وٝ وٍٕبٖ وبق

 ....ؼاـؼ

 ثبقڂی ٴٍتبڂـی ٰڃآؼـیىپه ؼـ ضؽاٰثف غڃؼ غڃاچؽ ثڃؼ( اٸ٧


