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  .متناظر با آن،  يک نقطه از مکان هندسي را به دست آورد

tωω و با انتخاب     M=−1به عنوان مثال به ازاي        متناظر، مطابق شکل زير مـي تـوان بـه    θ و محاسبه    =
  . ي مکان هندسي دست يافت روtsمحل نقطه 
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  : با توجه به رابطه اخير داريمبراي تعيين مجانبهاي مربوط به مکان هندسي



 ١٠٠

( ) ( ) ZMMT rad ∈+−−=         πωθ 12  
ZMبا دقت در اين رابطه ديده مي شود که به ازاي هر مقدار دلخـواه                مقـدار   ω بـا بـزرگ شـدن مقـدار        ∋

 مقدار حقيقي نقطـه     ωاز طرف ديگر کم شدن به معناي آن است که به ازاي آن مقدار از                .  مي شود  θکمتر
 دانـد مقـدار     به اين ترتيب مي توان به ازاي هر مقـدار بـا صـفر قـرار               .  ميل مي کند   +∞مورد نظر به سمت     

  .متناطر با نقطه که در واقع مجانب مکان هندسي خواهد بود را به دست آورد
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