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na wielkość siły W. Układ jest więc samohamowny. Zwrócimy ponadto
uwagę, że układ jest statycznie niewyznaczalny, gdyż warunek przecinają-
cych się linii sił i warunek zamkniętego_wieloboku sił pozwalają wyzna-
czyć tylko 3 niewiadome, a w reakcjach Rc i RD nie są znane ani moduły
ani kierunki.

Rys. 185. Wyznaczenie
reakcji i badanie samo-
hamowności w parze po-

stępowej obciążonej
skośnie

Jako drugi przykład rozpatrzmy parę postępową pokazaną na rys. 185.
Jest ona z założenia obciążona jedną siłą zewnętrzną W przechodzącą
przez punkt F, który leży na osi na zewnątrz przedziału Ei£ 2 otrzymanego
przez poprowadzenie z możliwych punktów styku promieni nachylonych
pod kątami Q do normalnej. Można łatwo sprawdzić, że wtedy przy wszel-
kiej wartości kąta « (z wyjątkiem 0 lub n) między W a osią x docisk
drążka do kierownicy jest skośny; jeśli 0 <L <x < n, to docisk jest w A i D;
jeśli m, < a <C In, docisk jest w B i C .

Pytamy, przy jakich wartościach a zachodzi samohamowność, przy
jakich — ruch przyspieszony i wreszcie, przy jakich — równowaga, czyli
ruch jednostajny lub spoczynek.

Rozpatrzmy najpierw przypadek, gdy 0 <C a < TL. Z punktów A i D
styku wykreślamy strefy tarcia i znajdujemy strefę wspólną. Składa się
ona z dwóch klinów o wierzchołkach w a i b (zakreskowanych na rys. 185).

Jeśli W przecina brzeg strefy wspólnej w punktach 1 i 2, to połączywszy
dowolny punkt odcinka 12 z A i z D niożna znaleźć kierunek reakcyj RA

i RD, przy których układ trzech sił W, RA, RD może być w równowadze
przy tarciu nie rozwiniętym. Równowaga ta może zachodzić dla wszel-
kiego modułu W. Znaczy to, że układ jest samohamowny, a reakcje są sta-
tycznie niewyznaczalne.

Jeśli (ciągle przy 0 < a. < n) linia działania sił W przebiega między
punktami a i b, to równowaga nie może zachodzić i ruch jest przyspieszony.
Jeśli wreszcie linia siły W przechodzi przez a lub b, to równowaga za-
chodzi, reakcje są statycznie wyznaczalne i ruch jest jednostajny.
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