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恑怺恁恂恃恄怬按逆时针顺序确定一个正方形，取恁恂中点恅，恃恄中点恆，连接恅恆，恅恆的中点恏做垂直

于恁恂恃恄平面的线段恏恇，从恇点看去，

恁恂恃恄为逆时针顺序。从恆点看去，恄恇恃为逆时针顺序。以恅恆为向量方向，恅恆为旋转轴，恇点

绕恅恆右手定则旋转。同时以恏恇为向量方向，恏恇为第二个旋转轴，恁点绕恏恇右手定则旋转。

已知恅恆旋转轴的角速度是ω，

恏恇旋转轴的角速度是ω ∗ tanθ，求在第三视角下，该物体的旋转轴以及角速度？
恁怺嗯，这个问题看起来有点复杂，不过慢慢来，我应该能理清楚。首先题目是关于三维空间中的

刚体旋转，涉及到多个旋转轴和角速度的合成。让我先把题目条件仔细读一遍，然后一步步分析。

题目中说有一个正方形恁恂恃恄，按逆时针顺序确定。也就是说，恁恂恃恄四个点在平面内按逆时针排

列构成正方形。

接下来取恁恂的中点恅，恃恄的中点恆，连接恅恆。然后恅恆的中点恏，作一条垂直于恁恂恃恄平面的线

段恏恇，从恇点看去，恁恂恃恄是逆时针顺序。

这说明恏恇的方向应该是垂直于平面向上或者向下的，但根据题目中的描述，

当从恇点看向恁恂恃恄时，顺序是逆时针，所以需要确定恏恇的方向。

然后，从恆点看去，恄恇恃为逆时针顺序。这点可能用来确定恇点的位置是在平面恁恂恃恄的上方还

是下方。接下来，有两个旋转：一是以恅恆为旋转轴，用右手定则旋转恇点，角速度为ド；另一个是

以恏恇为旋转轴，恁点绕恏恇用右手定则旋转，角速度为ド怪恴恡恮ジ。需要求在第三视角下物体的旋转轴及

角速度。

首先，我需要明确各个点的位置和坐标系。可能先建立一个坐标系会更方便分析。

假设正方形恁恂恃恄位于恸恹平面，取恁点在原点，恁恂沿恸轴，恁恄沿恹轴，这样正方形边长为恡的话，

坐标可能为：

恁怨怰怬怰怬怰怩

恂怨恡怬怰怬怰怩

恃怨恡怬恡怬怰怩

恄怨怰怬恡怬怰怩

然后恅是恁恂中点，坐标为恅怨恡怯怲怬 怰怬 怰怩

恆是恃恄中点，坐标为恆怨恡怯怲怬 恡怬 怰怩

连接恅恆，这条线段的中点恏的坐标就是怨恡怯怲怬 恡怯怲怬 怰怩，因为恅恆的两端是怨恡怯怲怬怰怬怰怩和怨恡怯怲怬恡怬怰怩，所以

中点恏是怨恡怯怲怬 恡怯怲怬 怰怩。然后恏恇是垂直于平面恁恂恃恄的线段，所以恏恇的方向要么是怫恺方向，要么是怭

恺方向。题目中说从恇点看去，恁恂恃恄是逆时针顺序。假设从上方（即怫恺方向）往下看，通常逆时针方

向为正方向，所以如果恏恇向上，即恇点在恏点上方，那么从恇点（上方）向下看恁恂恃恄应该是逆时针，

符合条件。所以恇点坐标应为恏点加上怨怰怬怰怬恨怩，即恇怨恡怯怲怬 恡怯怲怬 恨怩，恨怾怰。

接下来，从恆点看去，恄恇恃为逆时针顺序。恆点坐标是怨恡怯怲怬 恡怬 怰怩。那么从恆点看向恄、恇、恃三点构

成的三角形或顺序是否为逆时针。需要确定这三个点的位置是否符合逆时针排列。首先，恄点在怨怰怬恡怬怰怩，
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恇点在怨恡怯怲怬 恡怯怲怬 恨怩，恃点在怨恡怬恡怬怰怩。当从恆点怨恡怯怲怬 恡怬 怰怩看这三个点，可能需要投影到某个平面，或者计

算视角下的旋转方向。这里可能需要更仔细的分析。

不过可能这里的方向判断可以通过向量叉乘来确定。比如，从恆出发，观察恄、恇、恃三点，这三个

点在空间中相对于恆的位置是：

恄相对于恆的坐标：恄 怭 恆 怽 怨怰怬恡怬怰怩 怭 怨恡怯怲怬 恡怬 怰怩 怽 怨怭恡怯怲怬 怰怬 怰怩

恇相对于恆的坐标：恇 怭 恆 怽 怨恡怯怲怬 恡怯怲怬 恨怩 怭 怨恡怯怲怬 恡怬 怰怩 怽 怨怰怬 怭恡怯怲怬 恨怩

恃相对于恆的坐标：恃 怭 恆 怽 怨恡怬恡怬怰怩 怭 怨恡怯怲怬 恡怬 怰怩 怽 怨恡怯怲怬 怰怬 怰怩

现在，当从恆点看向这三个点，可能需要确定这三个点构成的平面中的顺序是否为逆时针。这里可

能需要构造一个局部坐标系，比如以恆为原点，视线方向朝向某个方向，然后投影到某个平面。不过这

可能比较复杂，或许可以找到这三个点的投影到某个平面后的顺序是否为逆时针。

不过可能这里有一个更直观的方式。由于从恆点看恄恇恃是逆时针的，那么这三个点在某个平面上

的投影应该构成逆时针顺序。例如，在从恆点垂直于恆恄、恆恇、恆恃的平面上的投影，或者可能更简单的

方式是考虑这三个点是否按逆时针排列在某个观察平面中。不过可能需要更多的几何分析。

不过或许这里可以暂时接受恇点位于平面恁恂恃恄的上方，即恏恇方向为怫恺方向，然后继续分析后续

的旋转问题，再回头验证是否满足条件。

接下来，题目描述了两个旋转：

怱怮 以恅恆为旋转轴，恇点绕恅恆右手定则旋转，角速度ド。这里的“绕恅恆右手定则旋转”指的是，当

右手握住恅恆轴，大拇指指向恅恆向量方向时，旋转方向为四指弯曲的方向，即角速度方向由右手定则确

定。而这里的旋转轴恅恆的向量方向是从恅到恆还是从恆到恅呢？题目里说“以恅恆为向量方向”，所以应该

是从恅到恆的方向，即向量恅恆怽怨怰怬 恡怬 怰怩，即沿恹轴正方向（假设正方形边长为恡）。不过实际上恅是恁恂的

中点，坐标为怨恡怯怲怬怰怬怰怩，恆是恃恄的中点，坐标为怨恡怯怲怬恡怬怰怩，所以恅恆向量是恆 怭 恅 怽 怨怰怬 恡怬 怰怩，也就是

沿恹轴正方向的向量，长度为恡。因此，恅恆的方向是沿恹轴正方向。当绕恅恆轴旋转时，恇点将绕这个轴旋

转，角速度大小为ド，方向由右手定则确定。

怲怮 同时，以恏恇为旋转轴，即从恏到恇的方向，向量恏恇怽怨怰怬怰怬恨怩，沿恺轴正方向。恁点绕恏恇轴以

右手定则旋转，角速度大小为ド怪恴恡恮ジ。这里需要注意恁点的位置是原点怨怰怬怰怬怰怩，而旋转轴是恏恇，即

从恏怨恡怯怲怬 恡怯怲怬 怰怩到恇怨恡怯怲怬 恡怯怲怬 恨怩，所以这个轴是通过点恏的，而不是原点。因此，恁点绕恏恇轴旋转，

需要计算恁点绕这个轴的旋转运动。

现在需要将这两个旋转结合起来，求合成的旋转轴和角速度。根据刚体旋转的叠加原理，当刚体

同时绕两个不同的轴旋转时，其合成运动为绕某一瞬时旋转轴的旋转，其角速度是两个角速度的矢量

和，前提是这两个旋转是同时进行的。因此，总角速度应该是两个旋转角速度的矢量和。

因此，首先需要分别求出这两个旋转对应的角速度矢量，然后将它们相加，得到总的角速度矢量，

这样旋转轴就是总角速度矢量的方向，角速度的大小就是其模长。

现在，问题转化为如何将这两个旋转表示为角速度矢量。

首先分析第一个旋转：绕恅恆轴的旋转，角速度大小为ド。因为恅恆轴的方向是从恅到恆的向量，即

沿恹轴正方向，单位向量为怨怰怬怱怬怰怩。

但要注意，旋转轴是恅恆这条直线，而刚体绕这条轴旋转，因此角速度矢量的方向是沿恅恆轴的，

即恹轴正方向，但需要确定其方向是否符合右手定则。

题目中说“以恅恆为向量方向，恅恆为旋转轴，恇点绕恅恆右手定则旋转”，即当右手握住恅恆轴，大拇

指指向恅恆方向（即从恅到恆，也就是怫恹方向），

那么四指弯曲的方向就是旋转方向。因此，角速度矢量的方向就是恅恆轴的正方向，即怫恹方向，大

小为ド。因此，第一个角速度矢量ド怱 怽 ド 怪 怨怰怬怱怬怰怩。
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不过这里可能存在疑问：旋转轴的位置是否会影响角速度矢量的方向？一般来说，角速度矢量是

自由矢量，其方向由旋转轴的方向和旋转方向决定，

与旋转轴的位置无关。但严格来说，角速度矢量是沿着旋转轴的，并且其方向由右手定则确定，无

论旋转轴的位置如何。

因此，即使旋转轴恅恆位于空间中某个位置，其角速度矢量的方向仍然由旋转轴的方向和旋转方向

决定，所以这里的ド怱应该是沿恅恆轴方向，

即向量恅恆的方向，即怫恹方向，所以ド怱的矢量是怨怰怬 ド怬 怰怩。

接下来分析第二个旋转：绕恏恇轴的旋转，角速度大小为ド怪恴恡恮ジ。恏恇轴的方向是从恏到恇，即

沿怫恺方向，单位向量为怨怰怬怰怬怱怩。同样，角速度矢量的方向由右手定则确定。题目中说“恁点绕恏恇右

手定则旋转”，即当右手握住恏恇轴，大拇指指向恏恇方向（从恏到恇，即怫恺方向），那么四指弯曲的方

向就是恁点的旋转方向。这里的旋转轴恏恇是从恏点出发，沿着怫恺方向，因此角速度矢量ド怲的方向是

沿恏恇轴的正方向，即怫恺方向，大小是ド怪恴恡恮ジ，因此ド怲的矢量是怨怰怬 怰怬 ド怪恴恡恮ジ怩。

不过这里可能需要确认：绕恏恇轴的旋转是否会影响整个刚体的角速度？因为当刚体绕恏恇轴旋转

时，其角速度矢量同样是沿恏恇轴的，即怫恺方向，所以第二个角速度矢量为ド怲 怽 怨怰怬 怰怬 ド怪恴恡恮ジ怩。

因此，总角速度矢量total 怽 怱 怫 怲 怽 怨怰, , 怰怩 怫 怨怰, 怰, ∗ tan怩 怽 怨怰, , ∗ tan怩。
所以，旋转轴的方向就是总角速度矢量的方向，即向量怨怰怬 ド怬 ド怪恴恡恮ジ怩，其方向可以表示为怨怰怬 怱怬

恴恡恮ジ怩，或者归一化后的单位向量。角速度的大小是√怨怰² 怫 ド² 怫 怨ド怪恴恡恮ジ怩²怩 怽 ド√怨怱 怫 恴恡恮²ジ怩

怽 ド怪恳恥恣ジ，因为怱 怫 恴恡恮²ジ 怽 恳恥恣²ジ。
不过题目中可能只需要给出旋转轴的方向向量和角速度的大小，而不需要归一化后的单位向量，

或者可能需要用某种参数化的方式表示。但根据题目要求，“求在第三视角下，该物体的旋转轴以及角

速度？”，这里的旋转轴应该用方向向量表示，而角速度是合成后的总角速度的大小。

不过我需要再仔细检查是否正确，特别是关于旋转轴的位置是否会影响角速度矢量。但根据刚体

动力学的理论，当刚体绕不同的轴旋转时，只要这两个旋转同时发生，其角速度矢量是可以矢量相加

的，无论这些轴是否通过同一点。因此，即使两个旋转轴恅恆和恏恇在空间中不共点，它们的角速度矢量

仍然可以相加，得到总角速度矢量，从而确定刚体的瞬时旋转轴和角速度。

不过这里可能存在一个误区：是否所有旋转都可以通过矢量相加得到总角速度？答案是肯定的，只

要这些旋转是同时进行的，刚体的总角速度就是各角速度矢量的和，无论它们的旋转轴如何。这是因

为角速度矢量满足矢量叠加原理。因此，这里的结果应该是总角速度矢量为怨怰怬 ド怬 ド怪恴恡恮ジ怩，即旋转

轴方向是这个矢量的方向，角速度的大小是ド√怨怱 怫 恴恡恮²ジ怩 怽 ド 恳恥恣ジ。

不过可能这里的ジ是某个角，比如恏恇和某个方向之间的夹角，或者题目中的ジ是另一个给定的参

数？题目中并没有提到ジ，但问题中出现了恴恡恮ジ，可能ジ是恅恆和恏恇之间的夹角？或者可能ジ是其他

角度？

再仔细看一下题目中的条件，题目中提到“以恅恆为向量方向，恅恆为旋转轴，恇点绕恅恆右手定则旋

转。同时以恏恇为向量方向，恏恇为第二个旋转轴，恁点绕恏恇右手定则旋转。已知恅恆旋转轴的角速度是

ド，恏恇旋转轴的角速度是ド怪恴恡恮ジ。”

这里的ジ可能是指两个旋转轴之间的夹角，即恅恆和恏恇之间的夹角。

因为恅恆的方向是沿恹轴，恏恇的方向是沿恺轴，两者之间的夹角是怹怰度，

所以恴恡恮ジ 怽 恴恡恮怨怹怰°怩是无意义的，这说明我的假设可能有误。
这说明我可能对坐标系的选择或者点的位置存在误解，需要重新考虑坐标系的设定。

可能我在建立坐标系的时候有问题，导致恅恆和恏恇轴之间的夹角不是怹怰度，而是另一个角度ジ，这

样的话恴恡恮ジ就有意义了。这说明我在之前的坐标系设定可能有问题，需要重新考虑。
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让我重新考虑点的位置，或许应该以恏点为原点？

或者可能恏恇并不是沿恺轴方向，而是另一个方向。也许之前的坐标系设定有误，导致恅恆和恏恇之间

的夹角不是ジ，而题目中的ジ就是这个角度，因此需要重新建立坐标系。

让我们尝试另一种方式建立坐标系：

设正方形恁恂恃恄边长为怲恡，以便中点的坐标为整数，方便计算。例如，设恁怨怭恡怬 怭恡怬 怰怩，恂怨恡怬 怭恡怬 怰怩，

恃怨恡怬 恡怬 怰怩，恄怨怭恡怬 恡怬 怰怩，这样正方形的中心在原点怨怰怬怰怬怰怩，边长为怲恡。然后恁恂的中点是恅怨怰怬 怭恡怬 怰怩，

恃恄的中点是恆怨怰怬 恡怬 怰怩，连接恅恆，这条线段的中点恏就是怨怰怬怰怬怰怩，即原点。然后恏恇垂直于恁恂恃恄平面，

所以恇点坐标是怨怰怬怰怬恨怩。这时候从恇点怨怰怬怰怬恨怩向下看正方形恁恂恃恄，应该是逆时针顺序，符合题目描述。

然后从恆点怨怰怬 恡怬 怰怩看向恄、恇、恃三点：

恄点是怨怭恡怬 恡怬 怰怩，恇点是怨怰怬怰怬恨怩，恃点是怨恡怬 恡怬 怰怩。从恆点怨怰怬恡怬怰怩看这三个点，需要确定恄恇恃的顺序

是否为逆时针。

这个时候，可能将这三个点投影到某个平面，例如从恆点出发，沿着某个视线方向。例如，从恆点

看向原点恏的话，视线方向是朝向怨怰怬怰怬怰怩 怭 怨怰怬恡怬怰怩 怽 怨怰怬怭恡怬怰怩，即沿怭恹方向。但可能这里的视角需要更准

确的分析。

不过可能这种坐标系设定下，恅恆的中点恏在原点，恏恇沿恺轴方向，恅恆本身沿恹轴方向，

因此恅恆和恏恇之间的夹角是怹怰度，但题目中出现了恴恡恮ジ，这显然需要另一个角度ジ，因此可能我

的坐标系设定有问题。

或者，可能题目中的ジ并不是恅恆和恏恇之间的角度，而是与旋转方向有关的另一个角度，比如总旋

转轴与某个轴之间的角度。

可能我的之前的方法正确，但需要进一步验证。

另一种可能性是，ジ是总角速度矢量与某个坐标轴之间的角度，例如总角速度矢量的方向在恹怭恺平

面，与恹轴的夹角为ジ，则恴恡恮ジ 怽 怨ド怪恴恡恮ジ怩怯ド 怽 恴恡恮ジ，这会导致ジ怽ジ，这似乎没有意义，但可

能说明总角速度矢量的方向在恹怭恺平面，与恹轴的夹角为ジ，因此其方向矢量为怨怰怬怱怬恴恡恮ジ怩，对应的角度

ジ满足恴恡恮ジ 怽 恺分量 怯 恹分量，即恴恡恮ジ 怽 怨ド怪恴恡恮ジ怩怯ド 怽 恴恡恮ジ，所以这是自洽的。因此，ジ可能就

是这个角度，即总角速度矢量与恹轴的夹角为ジ，此时恴恡恮ジ 怽 恺分量 怯 恹分量 怽 怨ド怪恴恡恮ジ怩怯ド 怽 恴恡恮

ジ，所以这成立。

这说明我的之前的计算是正确的，即总角速度矢量为怨怰怬 ド怬 ド怪恴恡恮ジ怩，其方向在恹怭恺平面，与恹轴

的夹角ジ满足恴恡恮ジ 怽 怨ド怪恴恡恮ジ怩怯ド，即恴恡恮ジ 怽 恴恡恮ジ，这显然成立，但这里的ジ是任意给定的参数，

所以题目中的ジ应该就是这个角度，即总角速度矢量与恹轴的夹角。所以题目中可能已经假设了总角速

度矢量的方向与恹轴的夹角为ジ，而恴恡恮ジ就是由此得出的。

不过，这样的推导是否合理呢？因为当总角速度矢量的方向在恹怭恺平面，并且其与恹轴的夹角为

ジ时，那么该矢量的分量应该是怨怰怬 ド怬 ド怪恴恡恮ジ怩，其中恴恡恮ジ 怽 恺分量 怯 恹分量，所以确实如此。因

此，题目中的恴恡恮ジ来自于这里，而ジ就是这个夹角。

因此，最终的总角速度矢量的方向是沿怨怰怬怱怬恴恡恮ジ怩，其模长为ド√怨怱 怫 恴恡恮²ジ怩 怽ド怪恳恥恣ジ。所以，

第三视角下的旋转轴方向就是这个矢量的方向，即怨怰怬怱怬恴恡恮ジ怩，角速度的大小为ド怪恳恥恣ジ。

不过题目问的是“该物体的旋转轴以及角速度”，在第三视角下，可能需要用向量形式表达旋转轴

和角速度矢量，或者用其他方式。一般来说，旋转轴是总角速度矢量的方向，角速度的大小是矢量的模

长，所以答案应该是旋转轴方向为怨怰怬怱怬恴恡恮ジ怩，角速度大小为ド怪恳恥恣ジ，或者用其他参数化形式表达。

不过可能需要进一步确认是否有其他条件需要考虑，比如坐标系的选择是否正确，或者在建立坐

标系时是否考虑了所有条件。

回到题目中的条件：“从恆点看去，恄恇恃为逆时针顺序”。在之前的坐标系中，恆点坐标为怨怰怬 恡怬 怰怩，
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恄点是怨怭恡怬 恡怬 怰怩，恇点是怨怰怬怰怬恨怩，恃点是怨恡怬 恡怬 怰怩。从恆点看向这三个点，需要确定它们的顺序是否为逆

时针。

为了验证这一点，可能需要将这三个点的位置投影到从恆点视角的平面上。假设从恆点沿着某个视

线方向看，比如垂直于某个平面。或者可以使用相机坐标系的方法，将恆点作为观察点，计算这三个点

在该观察坐标系中的投影顺序。

这里可能需要构造一个局部坐标系，以恆点为原点，视线方向朝向某个方向。例如，假设从恆点看

向恇点，即视线方向是恇 怭 恆 怽 怨怰怬怰怬恨怩 怭 怨怰怬恡怬怰怩 怽 怨怰怬 怭恡怬 恨怩，即向量怨怰怬 怭恡怬 恨怩。将该向量作为视线方向，

即相机的朝向方向。然后，将恄、恇、恃三点投影到与视线方向垂直的平面上，判断投影后的顺序是否

为逆时针。

不过这可能比较复杂，这里可能需要用向量的叉乘来判断顺序。假设在观察者的坐标系中，视线

方向为向量怨怰怬 怭恡怬 恨怩，即沿恹负方向和恺正方向。观察者的坐标系可能需要三个正交轴：通常为右向量、

上向量和前向量。这里前向量是视线方向，即怨怰怬 怭恡怬 恨怩，右向量可以取与这个方向垂直的水平方向，比

如恸轴方向，因为原来的正方形在恸恹平面，所以恸轴可能仍然作为右向量。上向量则由前向量和右向量

的叉乘得到。

不过这可能较为繁琐，或许可以通过计算三个点相对于恆点的位置向量在某个投影平面上的旋转方

向来判断。例如，从恆点出发，考虑恄、恇、恃三点，可能这三个点构成一个三角形，当从恆点看时，这

个三角形的顶点顺序恄怭恇怭恃是否为逆时针。

另一种方法是计算向量恆恄怬 恆恇怬 恆恃，然后看恆恇在由恆恄和恆恃构成的平面中的位置。不过可能更简

单的方式是使用向量的叉乘来判断顺序。

具体来说，在三维空间中，从恆点看向恄、恇、恃，这三个点的位置是否构成逆时针顺序，可以通过

计算向量恆恄到恆恇和恆恇到恆恃的旋转方向来判断，或者使用投影后的二维坐标来计算。

不过，或许更简单的方法是考虑这三个点在垂直于恏恇轴的平面中的投影，或者另一个合适的平面

中的投影顺序。

不过这里可能需要更仔细的分析，但考虑到时间有限，可能暂时接受之前的坐标系设定，即恇点

在恏点正上方，满足从恇点向下看恁恂恃恄为逆时针，并且从恆点看恄恇恃为逆时针，从而确定恏恇的方向

正确。

因此，回到总角速度矢量的计算，结果为怨怰怬 ド怬 ド怪恴恡恮ジ怩，方向在恹怭恺平面，与恹轴夹角ジ满足恴恡恮

ジ 怽 怨ド怪恴恡恮ジ怩怯ド 怽 恴恡恮ジ，所以正确。角速度的大小为ド怪恳恥恣ジ。

因此，答案应该是旋转轴方向为怨怰怬怱怬恴恡恮ジ怩，角速度为ド怪恳恥恣ジ。或者，可能需要将方向表示为归

一化的向量，即单位向量，即怨怰怬 恣息恳ジ怬 恳恩恮ジ怩，因为恴恡恮ジ 怽 恳恩恮ジ怯恣息恳ジ，因此原向量怨怰怬怱怬恴恡恮ジ怩可以

表示为怨怰怬怱怬恳恩恮ジ怯恣息恳ジ怩 怽 怨怰怬 恣息恳ジ怬 恳恩恮ジ怩乘以怱怯恣息恳ジ，所以归一化后的单位向量是怨怰怬 恣息恳ジ怬 恳恩恮ジ怩，

对应的角速度大小为ド怪恳恥恣ジ。不过题目可能只需要方向向量而不需要单位向量，直接写成怨怰怬怱怬恴恡恮

ジ怩和角速度ド怪恳恥恣ジ。

不过题目中并没有提到ジ的定义，这里的ジ可能来自题目中提到的旋转轴之间的夹角，或者某种

给定的参数。因此，可能最终的答案应该以这样的形式呈现。

不过，是否可能我在分析过程中有错误，特别是在处理旋转轴的位置对旋转角速度矢量的影响时？

例如，第一个旋转是绕恅恆轴的旋转，恅恆轴的位置在空间中是经过恅点和恆点的直线。而第二个旋

转是绕恏恇轴的旋转，恏恇轴是经过恏点和恇点的直线。当刚体同时绕这两个轴旋转时，是否可以将它们

的角速度矢量直接相加？

一般来说，角速度矢量是自由矢量，即它们的向量和与作用点的位置无关，因此即使两个旋转轴

在空间中不共点，只要这两个旋转同时发生，总角速度就是它们的矢量和。因此，我的之前的结论是
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正确的。

因此，最终答案应该是旋转轴的方向由总角速度矢量决定，即怨怰怬怱怬恴恡恮ジ怩，角速度的大小为ド怪恳恥恣

ジ。不过可能需要用更规范的数学表达式来表示。

例如，旋转轴可以表示为向量怨怰怬 怱怬 恴恡恮ジ怩，角速度的大小为ド怪恳恱恲恴怨怱 怫 恴恡恮²ジ怩 怽 ド怪恳恥恣ジ。或

者，如果题目中的ジ是总角速度矢量与恅恆轴（恹轴）之间的夹角，那么恴恡恮ジ 怽 恺分量怯恹分量，即恴恡恮ジ

怽 怨ド怪恴恡恮ジ怩怯ド 怽 恴恡恮ジ，所以ジ是总角速度矢量与恹轴的夹角，因此旋转轴的方向可以表示为怨怰怬 恣息恳

ジ怬 恳恩恮ジ怩，角速度的大小为ド怯恣息恳ジ，因为原来的总角速度矢量的模长是ド怪恳恥恣ジ 怽 ド怯恣息恳ジ。

这样看来，可能更规范的表达式是旋转轴方向为怨怰怬 恣息恳ジ怬 恳恩恮ジ怩，角速度大小为ド怯恣息恳ジ。不过需

要确认是否正确。

例如，总角速度矢量的方向向量是怨怰怬怱怬恴恡恮ジ怩，而将其归一化：

模长是
√

怨怰2 怫 怱2 怫 怨tanθ怩2怩 怽
√
怨怱 怫 tan2θ怩 怽 secθ怮

所以单位向量为怨怰怬 怱怯恳恥恣ジ怬 恴恡恮ジ怯恳恥恣ジ怩 怽 怨怰怬 恣息恳ジ怬 恳恩恮ジ怩怮

因此，旋转轴的方向是怨怰怬 恣息恳ジ怬 恳恩恮ジ怩，角速度的大小是总角速度矢量的模长，即ド怪恳恥恣ジ。

不过根据题目中的条件，两个角速度分别是ド和ド怪恴恡恮ジ，分别沿恹轴和恺轴方向，因此总角速度矢

量为怨怰怬 ド怬 ド怪恴恡恮ジ怩，其模长为ド怪恳恱恲恴怨怱 怫 恴恡恮²ジ怩 怽 ド怪恳恥恣ジ，方向由单位向量怨怰怬 恣息恳ジ怬 恳恩恮ジ怩给

出，这里ジ是总角速度矢量与恹轴的夹角，满足恣息恳ジ 怽 ド 怯 怨ド怪恳恥恣ジ怩 怽 恣息恳ジ，这说明ジ确实是这个

夹角。

因此，答案应该是旋转轴方向为怨怰怬 恣息恳ジ怬 恳恩恮ジ怩，角速度大小为ド怪恳恥恣ジ。或者，题目可能接受用

非归一化的向量表示旋转轴方向，即怨怰怬怱怬恴恡恮ジ怩，角速度大小为ド怪恳恥恣ジ。

在工程图学中，第三视角投影是指投影面位于观察者和物体之间的投影方式，但这里的第三视角

可能是指从某个特定的视角观察旋转轴的方向。不过根据题目的描述，“第三视角下，该物体的旋转轴

以及角速度”，可能只需要给出旋转轴的方向和角速度的大小，而不需要考虑视角投影的影响。

因此，我认为正确答案是旋转轴方向为怨怰怬 恣息恳ジ怬 恳恩恮ジ怩，角速度大小为ド怯恣息恳ジ，或者写作ド 恳恥恣

ジ，而方向向量也可以写成怨怰怬 怱怬 恴恡恮ジ怩，两者是等价的，取决于是否需要单位向量。通常角速度矢量

本身可以是非单位向量，其模长即为角速度大小，方向即为旋转轴方向，所以答案应该是旋转轴方向

为怨怰怬怱怬恴恡恮ジ怩，角速度为ド 恳恥恣ジ。

不过可能题目中的ジ不是总角速度矢量与恹轴的夹角，而是另一个角度，比如恅恆和恏恇之间的夹角，

但根据之前的分析，恅恆是沿恹轴，恏恇是沿恺轴，所以它们的夹角是怹怰度，这与恴恡恮ジ的存在矛盾，说明

ジ不是这个夹角，而是总角速度矢量的方向与恹轴的夹角，这符合之前的分析。

因此，总结：

旋转轴的方向向量为怨怰怬怱怬恴恡恮ジ怩，角速度的大小为ド√怨怱 怫 恴恡恮²ジ怩 怽 ド 恳恥恣ジ。

或者，用单位向量表示为怨怰怬 恣息恳ジ怬 恳恩恮ジ怩，角速度为ド 恳恥恣ジ。

这两种表示方式都是正确的，但可能需要根据题目的要求来选择。通常在物理中，角速度矢量可

以是非单位向量，其方向即为旋转轴方向，模长为角速度大小，所以答案为旋转轴方向怨怰怬怱怬恴恡恮ジ怩，角

速度大小ド 恳恥恣ジ。

不过需要检查一下题目中是否存在ジ的定义，或者题目中的ジ是否可能来自其他条件。例如，题

目中可能有隐含的条件，使得ジ是恅恆和恏恇之间的夹角，但根据坐标系设定，恅恆是沿恹轴，恏恇沿恺轴，

夹角为怹怰度，恴恡恮ジ为无穷大，这显然不合理，所以之前的分析可能存在问题。

这说明我的坐标系设定可能有问题，导致恅恆和恏恇之间的夹角不是怹怰度，而是一个任意的角度ジ。

因此，可能需要重新考虑坐标系的设定，使得恅恆和恏恇之间的夹角为ジ，从而使得题目中的ド怪恴恡恮ジ有

意义。
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让我尝试重新建立坐标系，使得恏恇和恅恆之间的夹角为ジ。

假设正方形恁恂恃恄位于恸恹平面，边长为怲恡，中心在原点恏怨怰怬怰怬怰怩。

恅是恁恂的中点，坐标为怨恡怬怰怬怰怩，恆是恃恄的中点，坐标为怨怭恡怬怰怬怰怩，

这样恅恆线段连接恅怨恡怬怰怬怰怩和恆怨怭恡怬怰怬怰怩，其中点恏为怨怰怬怰怬怰怩。

然后恏恇是从恏怨怰怬怰怬怰怩到恇怨怰怬怰怬恨怩，即沿恺轴方向。

这样，恅恆的方向是沿恸轴负方向从恅到恆，向量为怨怭怲恡怬怰怬怰怩，

而恏恇的方向是沿恺轴正方向，向量为怨怰怬怰怬恨怩。

此时恅恆和恏恇轴的夹角是怹怰度，这样恴恡恮ジ不存在，

所以这种坐标系仍然不符合题目中存在恴恡恮ジ的条件。

另一种可能，恏恇并不垂直于恁恂恃恄平面，而是以某个角度ジ倾斜。也就是说，恇点不在恺轴上，而

是在某个倾斜的方向上，使得恏恇与恅恆之间的夹角为ジ。这样，恅恆和恏恇之间的夹角为ジ，从而恴恡恮

ジ有意义。

例如，设正方形恁恂恃恄位于恸恹平面，边长为怲恡，中心在原点恏怨怰怬怰怬怰怩。

恅是恁恂的中点，坐标为怨恡怬怰怬怰怩，恆是恃恄的中点，坐标为怨怭恡怬怰怬怰怩。

恅恆的中点是恏怨怰怬怰怬怰怩。然后恏恇线段从恏出发，以某个角度ジ相对于恅恆轴（恸轴）倾斜。

例如，恏恇位于恸恺平面内，与恸轴的夹角为ジ，这样恇点坐标为怨恧怪恣息恳ジ怬 怰怬 恧怪恳恩恮ジ怩，

其中恧是恏恇的长度。这样，恅恆的方向是沿恸轴，

而恏恇的方向是恸恺平面内与恸轴夹角ジ，此时恅恆和恏恇之间的夹角为ジ，满足题目中的恴恡恮ジ的条

件。

这样，当从恇点看去，恁恂恃恄是否为逆时针顺序呢？恇点坐标为怨恧怪恣息恳ジ怬 怰怬 恧怪恳恩恮ジ怩，位于恸恺平面

内。当从恇点看向原点恏，投影到垂直于恏恇的平面上，恁恂恃恄的投影是否保持逆时针顺序？

同时，从恆点怨怭恡怬怰怬怰怩看恄恇恃的顺序是否为逆时针，恄点坐标为怨怭恡怬恡怬怰怩，

恇点坐标为怨恧怪恣息恳ジ怬 怰怬 恧怪恳恩恮ジ怩，恃点坐标为怨恡怬恡怬怰怩。

需要确定这三点在从恆点观察时的顺序是否为逆时针。

不过这可能比较复杂，但这样设定坐标系后，恅恆轴是沿恸轴方向，恏恇轴与恸轴的夹角为ジ，因此

绕恅恆旋转的角速度矢量为ド沿恸轴方向，绕恏恇旋转的角速度矢量为ド怪恴恡恮ジ沿恏恇方向。然后总角速

度矢量为两者之和，即ド沿恸轴方向加上ド怪恴恡恮ジ沿恏恇方向，后者在恸恺平面内与恸轴夹角ジ，因此其分

量为ド怪恴恡恮ジ怪怨恣息恳ジ怬 怰怬 恳恩恮ジ怩。总角速度矢量为：

x 怽 怫 · tan · cosy 怽 怰z 怽 · tan · sin

不过这可能过于复杂，而题目中的ジ可能与这个倾斜角度有关，从而使得总角速度矢量的方向在恸恺平

面内，并与恸轴形成某个角度。

不过，这种设定是否满足题目中的条件呢？

从恇点看去，恁恂恃恄为逆时针顺序。恇点位于恸恺平面，因此从恇点投影到恹恺平面或某个平面时，需

要确保恁恂恃恄的顺序正确。这可能比较复杂，但暂时假设这样的坐标系符合条件。

这样，绕恅恆轴（恸轴）的角速度分量为ド沿恸轴方向，绕恏恇轴的角速度分量为ド怪恴恡恮ジ沿恏恇方向。

总角速度矢量为两者之和：

总角速度矢量 怽 ド怪怨怱怬 怰怬 怰怩 怫 ド怪恴恡恮ジ怪怨恣息恳ジ怬 怰怬 恳恩恮ジ怩

怽 ド怪怨怱 怫 恴恡恮ジ怪恣息恳ジ怬 怰怬 恴恡恮ジ怪恳恩恮ジ 怩

不过这可能比较复杂，但题目中的ジ可能是恏恇轴与恅恆轴（恸轴）之间的夹角，因此恣息恳ジ和恳恩恮ジ就

是恏恇轴的方向余弦，这样恏恇轴的方向向量为怨恣息恳ジ怬 怰怬 恳恩恮ジ怩，因为假设恏恇位于恸恺平面内。
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然后，绕恏恇轴的角速度矢量的大小是ド怪恴恡恮ジ，方向沿恏恇轴，因此其分量为ド怪恴恡恮ジ怪怨恣息恳ジ怬 怰怬

恳恩恮ジ怩怮

总角速度矢量为：

ド怱 怫 ド怲 怽 ド怪怨怱怬 怰怬 怰怩 怫 ド怪恴恡恮ジ怪怨恣息恳ジ怬 怰怬 恳恩恮ジ怩

怽 ド怪怨怱 怫 恴恡恮ジ怪恣息恳ジ怬 怰怬 恴恡恮ジ怪恳恩恮ジ 怩

不过这样的总角速度矢量的方向可能并不是简单的某个角度，而且计算起来较为复杂，可能不符

合题目中预期的简洁答案。

看来可能我在最初的坐标系设定正确，而ジ是总角速度矢量与恹轴的夹角，即题目中的两个旋转轴

分别为恹轴和恺轴，角速度分别为ド和ド怪恴恡恮ジ，总角速度矢量为怨怰怬 ド怬 ド怪恴恡恮ジ怩，其模长为ド怪恳恥恣ジ，

方向在恹怭恺平面内，与恹轴的夹角为ジ，满足恴恡恮ジ 怽 怨ド怪恴恡恮ジ怩怯ド，即恴恡恮ジ 怽 恴恡恮ジ，自洽。

因此，可能题目中的ジ就是总角速度矢量与恅恆轴（恹轴）的夹角，而恅恆轴被设定为恹轴，恏恇轴

为恺轴，这样它们的夹角为ジ，满足恴恡恮ジ 怽 恺分量怯恹分量。

因此，最终答案应为旋转轴方向沿怨怰怬怱怬恴恡恮ジ怩，角速度大小为ド 恳恥恣ジ。

不过可能需要确认题目中的ジ是否与这里的ジ一致，但题目中并没有明确定义ジ，可能题目中的

ジ就是总旋转轴与恅恆轴的夹角，因此答案如上述所示。

综上所述，该物体的旋转轴方向为怨怰怬怱怬恴恡恮ジ怩，角速度大小为ド 恳恥恣ジ。在第三视角下，旋转轴的

方向即为该矢量方向，角速度大小为ド 恳恥恣ジ。

怽怽怽怽怽怽怽怽怽怽 怽怽怽怽怽怽怽怽怽怽 我是分割线 怽怽怽怽怽怽怽怽怽怽 怽怽怽怽怽怽怽怽怽怽

该物体的旋转轴方向由总角速度矢量的方向确定，即向量怨怰, 怱, 恴恡恮 θ怩，角速度大小为ω 恳恥恣 θ。具体

步骤如下：

怱怮 怪怪坐标系设定怪怪：正方形恁恂恃恄位于恸恹平面，恅为恁恂中点，恆为恃恄中点，恅恆的中点恏位于正方

形中心。恏恇垂直于平面恁恂恃恄向上（恺轴方向），恇点坐标为怨怰, 怰, h怩。

怲怮 怪怪旋转分析怪怪： 怭 怪怪绕恅恆轴旋转怪怪：恅恆沿恹轴方向，角速度矢量为ω1 怽 怨怰, ω, 怰怩。 怭 怪怪绕恏恇轴

旋转怪怪：恏恇沿恺轴方向，角速度矢量为ω2 怽 怨怰, 怰, ω 恴恡恮 θ怩。

怳怮 怪怪角速度合成怪怪：总角速度矢量为两者的矢量和：

ωtotal 怽 ω1 怫 ω2 怽 怨怰, ω, 怰怩 怫 怨怰, 怰, ω 恴恡恮 θ怩 怽 怨怰, ω, ω 恴恡恮 θ怩

怴怮 怪怪旋转轴与角速度大小怪怪： 怭 怪怪旋转轴方向怪怪：总角速度矢量的方向为怨怰, 怱, 恴恡恮 θ怩，对应的单位

向量为怨怰, 恣息恳 θ, 恳恩恮 θ怩。 怭 怪怪角速度大小怪怪：|ωtotal| 怽 ω
√
怱 怫 恴恡恮2 θ 怽 ω 恳恥恣 θ。

怪怪答案怪怪：旋转轴方向为怨怰, 怱, 恴恡恮 θ怩，角速度为 ω 恳恥恣 θ 。

恑怺 当一个刚体，相对于自己本身确认了三个轴做旋转：恲息恬恬、恰恩恴恣恨、恹恡恷，恹恡恷的方向为右手定则，

从恲息恬恬到恰恩恴恣恨。当恲息恬恬轴角速度是ω · cosθ，恹恡恷轴角速度是ω · sinθ，求在第三视角下，该物体的旋转轴
以及角速度？ 恁怺 嗯，好的，我现在要解决的问题是关于刚体绕自身三个轴（恲息恬恬、恰恩恴恣恨、恹恡恷）旋转

后，在第三视角下确定其旋转轴和角速度的情况。题目里给出的信息是，恲息恬恬轴的角速度是ド乘以恣息恳

ジ，恹恡恷轴的角速度是ド乘以恳恩恮ジ，而恰恩恴恣恨轴的角速度没有提到，可能为零？或者是不是需要考虑其

他情况？

首先，我需要明确恲息恬恬、恰恩恴恣恨、恹恡恷这三个轴的定义。一般来说，这三个轴对应的是刚体的自身坐

标系。在航空中，通常恲息恬恬轴是前后方向，恰恩恴恣恨轴是左右方向，恹恡恷轴是垂直方向。不过这里题目里提

到恹恡恷的方向是右手定则，从恲息恬恬到恰恩恴恣恨。可能需要确认这三个轴的相对关系。

根据右手定则，如果恲息恬恬轴和恰恩恴恣恨轴构成一个平面，那么恹恡恷轴的方向应该是由右手螺旋法则确定，

即当右手四指从恲息恬恬轴转向恰恩恴恣恨轴时，拇指的方向就是恹恡恷轴的正方向。这可能意味着这三个轴是正交

怸



的，构成右手坐标系。也就是恸轴是恲息恬恬，恹轴是恰恩恴恣恨，恺轴是恹恡恷。不过有时候不同的领域可能有不同的

习惯，比如在飞行器中，可能恸轴是前进方向（对应恲息恬恬绕恸轴旋转），恹轴是右侧方向（对应恰恩恴恣恨绕恹轴

旋转），恺轴是上方向（对应恹恡恷绕恺轴旋转）。不过题目里说恹恡恷的方向是右手定则，从恲息恬恬到恰恩恴恣恨，那

么可能需要确认这三个轴的具体方向。

假设这三个轴是正交的，构成右手坐标系。也就是，当右手四指从恲息恬恬轴旋转到恰恩恴恣恨轴时，拇指指

向恹恡恷轴的正方向。这样的话，可能恲息恬恬轴是恸轴，恰恩恴恣恨轴是恹轴，恹恡恷轴是恺轴。这时候，三个角速度分

量分别是绕恸轴的恲息恬恬角速度ド怪恣息恳ジ，绕恺轴的恹恡恷角速度ド怪恳恩恮ジ，而绕恹轴的恰恩恴恣恨角速度为零？

题目里没有提到恰恩恴恣恨轴的角速度，所以我可能需要假设绕恰恩恴恣恨轴的角速度是零。也就是说，刚体

绕自身恲息恬恬轴和恹恡恷轴同时旋转，而恰恩恴恣恨轴没有旋转。接下来需要将这两个角速度矢量相加，得到总体

的旋转轴和角速度大小。

在刚体转动中，当同时绕多个轴旋转时，其总角速度是各分角速度的矢量和。因此，总角速度矢

量应该是绕恲息恬恬轴的角速度加上绕恹恡恷轴的角速度。这里需要注意的是，各个角速度分量都是在刚体的

自身坐标系下的，而第三视角可能指的是一个固定的空间坐标系，或者说外部参考系。不过题目可能

需要将这两个角速度在同一个坐标系下相加，得到总角速度矢量的方向和大小。

这里可能需要明确，是否这两个角速度分量已经是在同一个坐标系下表达的，或者说是否需要转

换到同一个坐标系下。例如，恲息恬恬、恰恩恴恣恨、恹恡恷轴是刚体的自身坐标系，当刚体旋转时，这些轴可能相

对于空间坐标系有所变化。但题目可能是在某一瞬间，刚体自身的坐标系和空间坐标系一致，或者说

刚体还没有开始旋转，因此这个时候各个角速度的分量可以直接在空间坐标系中相加？

或者可能题目要求的是不考虑刚体旋转时的瞬时角速度矢量的合成，这样不管刚体如何旋转，其

角速度矢量都是各个分量的矢量和。因此，总角速度矢量的大小和方向即为所求的旋转轴和角速度。

所以首先，如果恲息恬恬轴是恸轴，恹恡恷轴是恺轴，那么绕恸轴的角速度分量是ド怪恣息恳ジ，

绕恺轴的角速度分量是ド怪恳恩恮ジ，绕恹轴的角速度是零。

那么总角速度矢量在刚体坐标系下就是（ド怪恣息恳ジ怬 怰怬 ド怪恳恩恮ジ）。

这时候，总角速度矢量的方向就是由这两个分量合成的方向，其大小则是这两个分量的模，

即
√
怨ωcosθ怩2 怫 怨ωsinθ怩2 怽 ω

√
怨cos2θ 怫 sin2θ怩 怽 ω。

所以角速度的大小是ド，方向是在恸怭恺平面内，与恸轴的夹角为ジ，

因为恴恡恮ジ 怽 怨ド恳恩恮ジ怩怯怨ド恣息恳ジ怩 怽 恴恡恮ジ，所以角度就是ジ，

从恸轴向恺轴方向倾斜ジ角。也就是说，旋转轴在刚体自身的恸怭恺平面内，

与恸轴夹角ジ，旋转角速度的大小为ド。这可能就是答案？

不过题目里问的是在第三视角下，也就是空间坐标系下的旋转轴和角速度。这时候需要考虑，当

刚体绕自身的轴旋转时，由于刚体自身的坐标系可能相对于空间坐标系发生旋转，这时候角速度矢量

在空间坐标系中的表示可能会不同。但如果是刚体在某一瞬间的情况，即刚体自身的坐标系和空间坐

标系一致的情况下，那么总角速度矢量在空间坐标系下的表示就是（ド恣息恳ジ怬 怰怬 ド恳恩恮ジ），对应的旋转

轴方向也就是这个矢量的方向，即恸和恺分量的合成方向，角速度的大小是ド。

但可能需要更仔细地考虑题目的描述。题目中说“相对于自己本身确认了三个轴做旋转”，也就是

说，这三个轴是刚体的体轴。当刚体旋转时，体轴可能会相对于空间坐标系发生改变，但在计算总角

速度时，角速度矢量是各个分量的矢量和，无论刚体如何运动，总角速度矢量都是各个分量的矢量叠

加。这里的叠加可能是在同一时刻的叠加，即在体轴坐标系中的分量叠加，但可能需要转换到空间坐

标系中，或者题目要求的是在空间坐标系下的结果。

不过，通常情况下，角速度矢量的合成是在同一坐标系下的矢量相加。如果题目中的恲息恬恬、恰恩恴恣恨、

恹恡恷轴是刚体的体轴，并且此时体轴与空间坐标系重合，那么此时角速度的体轴分量可以直接在空间坐

怹



标系中合成，得到总角速度矢量。因此，总角速度矢量的方向就是体轴坐标系下的合成方向，也就是

在恲息恬恬和恹恡恷轴组成的平面内，与恲息恬恬轴的夹角为ジ，角速度大小是ド。

但题目问的是第三视角下的旋转轴和角速度。第三视角可能指的是空间坐标系，也就是固定不动

的参考系。如果刚体在旋转的同时，其体轴相对于空间坐标系发生转动，那么此时角速度矢量可能需

要进行转换。但如果是刚体在某一瞬间的情况，即此时体轴与空间坐标系重合，那么此时的总角速度

矢量在空间坐标系下的表示就是（ド恣息恳ジ怬 怰怬 ド恳恩恮ジ），对应的旋转轴方向即为该矢量的方向，角速度

的大小是ド。

不过这里可能存在一个疑问，即如果刚体同时绕两个不同的轴旋转，其总角速度是这两个角速度

矢量的和，所以旋转轴就是总角速度矢量的方向，而角速度的大小就是这个矢量的模。因此，如果

绕恸轴的角速度是ド恣息恳ジ，绕恺轴的角速度是ド恳恩恮ジ，那么总角速度矢量就是恸和恺分量的矢量和，即矢

量（ド恣息恳ジ怬 怰怬 ド恳恩恮ジ），其模长为ド，旋转轴方向由这两个分量确定，即单位矢量为怨恣息恳ジ怬 怰怬 恳恩恮

ジ怩。

所以答案可能就是旋转轴是恲息恬恬轴和恹恡恷轴所在平面内的一个方向，与恲息恬恬轴的夹角为ジ，角速度大

小为ド，方向由右手法则确定。或者更具体地说，在第三视角下，旋转轴是空间坐标系中的某个方向，

当体轴与空间坐标系重合时，这个方向就是（恣息恳ジ怬 怰怬 恳恩恮ジ），角速度的大小是ド。

不过可能需要更严格地检查推导过程是否正确。假设刚体绕自身的恲息恬恬（恸轴）和恹恡恷（恺轴）同时

旋转，

角速度分别为ド恣息恳ジ和ド恳恩恮ジ，那么总角速度矢量是这两个分量的矢量和，

即ォ 怽 怨ド恣息恳ジ怬 怰怬 ド恳恩恮ジ怩。这个矢量的方向即为旋转轴，

其模长是
√

怨ωcos怩2 怫 怨ωsin怩2 怽 ω，所以角速度的大小是ド，

而旋转轴的方向由单位矢量怨恣息恳ジ怬 怰怬 恳恩恮ジ怩给出，即在恸怭恺平面内，

与恸轴的夹角为ジ。这个结果看起来是对的，因为当ジ怽怰时，旋转轴就是恲息恬恬轴，

角速度ド；当ジ怽ダ怯怲时，旋转轴就是恹恡恷轴，角速度同样为ド。

所以这个结果符合特殊情况下的情况，应该是正确的。

总结一下，答案应该是：在第三视角下，物体的旋转轴方向由单位矢量（恣息恳ジ怬 怰怬 恳恩恮ジ）确定，

角速度的大小为ド。不过需要根据题目的具体要求来确认坐标轴的方向是否正确，以及是否在第三视

角下是否需要转换坐标系，但根据题目的描述，可能不需要转换，直接使用刚体自身坐标系下的合成，

因为题目可能假设此时体轴与空间坐标系一致。

怪怪答案怪怪

旋转轴的方向由单位矢量在恲息恬恬轴和恹恡恷轴平面内，与恲息恬恬轴的夹角为ジ，角速度的大小为ド，即旋

转轴为（恣息恳ジ怬 怰怬 恳恩恮ジ），角速度为ド。因此，最终答案为：

旋转轴方向为恲息恬恬轴和恹恡恷轴构成的平面内，与恲息恬恬轴夹角ジ，角速度大小为ド，即：

旋转轴： 怨恣息恳 θ, 怰, 恳恩恮 θ怩

角速度大小： ω

怽怽怽怽怽怽怽怽怽怽 怽怽怽怽怽怽怽怽怽怽 我是分割线 怽怽怽怽怽怽怽怽怽怽 怽怽怽怽怽怽怽怽怽怽

题目要求确定一个刚体在绕自身三个轴（恲息恬恬、恰恩恴恣恨、恹恡恷）旋转时的总旋转轴和角速度。

已知恲息恬恬轴的角速度为ω 恣息恳 θ，

恹恡恷轴的角速度为ω 恳恩恮 θ，恰恩恴恣恨轴的角速度为零。

怱怮 怪怪坐标系的确定怪怪： 怭 恲息恬恬轴（恸轴）、恰恩恴恣恨轴（恹轴）、恹恡恷轴（恺轴）构成右手坐标系。 怭 恹恡恷轴

的方向由右手定则确定，即从恲息恬恬轴转向恰恩恴恣恨轴时，拇指方向为恹恡恷轴正方向。

怱怰



怲怮 怪怪角速度矢量的合成怪怪： 怭 绕恲息恬恬轴（恸轴）的角速度分量为ω 恣息恳 θ。 怭 绕恹恡恷轴（恺轴）的角速

度分量为ω 恳恩恮 θ。 怭 恰恩恴恣恨轴（恹轴）的角速度分量为怰。

怳怮 怪怪总角速度矢量的计算怪怪： 怭 总角速度矢量为各分量的矢量和：Ω 怽 怨ω 恣息恳 θ, 怰, ω 恳恩恮 θ怩。 怭 总

角速度的大小为：|Ω| 怽
√

怨ω 恣息恳 θ怩2 怫 怨ω 恳恩恮 θ怩2 怽 ω。

怴怮 怪怪旋转轴的方向怪怪： 怭 总角速度矢量的方向由单位矢量确定：怨恣息恳 θ, 怰, 恳恩恮 θ怩，即在恸怭恺平面内，

与恸轴的夹角为θ。

最终答案旋转轴方向为恲息恬恬轴和恹恡恷轴构成的平面内，与恲息恬恬轴夹角θ，角速度大小为ω：

旋转轴： 怨恣息恳 θ, 怰, 恳恩恮 θ怩

角速度大小： ω

怱怱


