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在点的复合运动分析中
, 理论上可选择的动点有
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,
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,

用 表示 另一类是只在运动的某一瞬时为相关点的
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,

我们称之为第二类动点
, 用 表示 本文从

普遍情况出发 , 阐述两类动点相对轨迹间的一般关系
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类动点 和第二类动点 的相对轨迹在动系 和动系
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,

矩阵中各元素一般为时间的函数 因此
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由图 中的几何关系还可看出
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如果两个动系均作平动 , 我们总可以这样选择固
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式表明 若 一 若, 与 右 一 省、 的对应元素都差
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,

说明二曲线相互间发生了 。。

的旋转而形状
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所以当两动系均作平动时
,

两类动点的相对轨迹

形状相同
, 但发生了平移和旋转
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而且二者之间还有一个随时间变化的量的约束
,

因此它们的形状有很大区别

在许多实际问题中
, 若 常是容易确定的

,

而且其

形状比较简单 由 式可知
,

由于 的作用 , 省 的
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轨迹通常将变得复杂和不明显

为说明上述结论以及本文证明方法的具 体应用 ,

现举一例
。
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显然
, 点即第二类动点的相对轨迹不再是一个圆

,

而
是一条形伏相当复杂的曲线


