
A rendszer akkor van egyensúlyban, ha az egyes golyókra ható er®k ered®je zérus. Mindkét golyóra a súlyer®, a lejt®

kényszerereje és a kötéler® hat. Ez utóbbi két golyónál nagyságra megegyezik. A kötéler® és a súlyer® felbontható a

lejt®vel párhuzamos és a lejt®re mer®leges komponensekre. Írjuk fel a lejt®irányú komponensekre az egyensúly feltételét

(1. az ábrát):

m1g sin α−K cos γ = 0,(1)

m2g sin β −K cos δ = 0.(2)

A 
siga, a lejt® 
sú
sa és a golyók által meghatározott háromszögekb®l sinustétellel:
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(3)
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, mert l = x+ y.(4)

Az (1) és (2) egyenletekb®l

(5)
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=

cos γ
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.

A (3) és (4) egyenletek összeadva:

(6)
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.

Tehát az ismeretlen γ, δ értékeknek ki kell elégíteniük az (5), (6) egyenletrendszert. Másrészt � könnyen belátható �,

hogy ha a γ, δ hegyesszögek az (5), (6) egyenletrendszer megoldásai, akkor a fenti rendszer egyensúlyi helyzetét adják.

Megjegyezzük, hogy az (5), (6) egyenletrendszer megoldása általános negyedfokú egyenletre vezet.
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