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  با، است برابر B نقطه سرعت س،سپ. كرد نييتع را  و  ، ،يعني از،ين مورد يآن مراكز ستيبا يم ابتدا حل، يبرا

  

  م،يدار گردان، شعاع روش از استفاده با و شده داده نشان شكل در آنچه به توجه با حال
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  .باشد يم ديمق فوق سازه كي) ب( مورد و سازه) الف( مورد
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  : ديكن فرض

  

  

  م،يدار مثبت، ساعتگرد، جهت گرفتن نظر در با نرويا از

  

  

  

  

  .ميريگيم نظر در مثبت را ساعتگرد جهت

1- OA و OB 3 فاصله به را cm ميكنيم انتخاب هم از.  

  .ميابييم را R13 و R12 ينسب يقطبها  -2

  كه ميكنيم رسم يطور را R13v و R12u خطوط  -3

A1R12u=OAR12OB 

A1R13u=OAR13OB  
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 انتخاب تينهايب A1 نقطه كه آنجا از. است شده  داده نشان ريز شكل در زميمكان. است B1 تينوقع ،R13v و R12u خطوط تقاطع محل اكنون،

  .دارد وجود جواب  لذا، دارد،
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