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三 两个同方向不同频率简谐运动的合成

频率较大而频率之差很小的两个同方向简谐运动的
合成，其合振动的振幅时而加强时而减弱的现象叫拍.
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合振动频率振幅部分
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四 两个相互垂直的同频率简谐运动的合成
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五 两相互垂直不同频率的简谐运动的合成
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