
I. megoldás. A súlyer®, a kötéler® és a két felület által kifejtett kényszerer®k hatásvonalai a henger tengelyén

mennek át. A rendszer nyugalomban van, tehát a négy er® ered®je 0.

Írjuk ezt fel a vízszintes és függ®leges összetev®kre külön-külön:

F2 · sinα−G1 · cosα = F1,

F2 · cosα+G1 · sinα = G.

Mivel G = 8 kp, G1 = 3 kp és α = 30◦, a 2. egyenletb®l, majd az 1. egyenletb®l
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G−G1 · sinα
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√
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√
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√
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2
√
3

3
kp ≈ 1,15 kp.
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II. megoldás.Mivel a golyó nyugalomban van, bármely pontra a forgatónyomatékoknak egyensúlyban kell lenniük.

A golyó és a lejt® érintkezési pontjára (alkotójára) nézve:

r ·G1 + F1 · r · cosα = r ·G · sinα.

A golyó és a fal érintkezési pontjára nézve:

G1 · r · sinα+ F2 · r · cosα = G · r.

A két egyenletb®l r kiesik, F1 és F2 meghatározható:

F1 =
G · sinα−G1

cosα
, illetve F2 =

G−G1 sinα

cosα
.

Numerikusan F1 = 2/
√
3 kp; és F2 = 13/

√
3 kp.
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