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1. Kuvan siihkoporakonetta ohjataan voirnilla 
F, = 5 N ja F, = 20 N . Voimavektori E; on 

xz-tasossa ja F, xz-tason suuntaisessa tasos- 

sa. Mika on voirnasysteemin kokoamistulos 
origossa O? Kuvan mitat ovat millimetrejg. 

2. Kaksi samanlaista r-sateistii sylinteria on ase- 
tettu R-sateiselle sylinteripinnalle kuvan mu- 
kaisesti. Sylinterien pWle asetetaan kolmas 
sarnanlainen sylinteri. MZirita suurin arvo 
sateiden suhteelle R l r  , jolla tasapaino on 
vie12 mahdollinen, kun kitkaa ei oteta huo- 
mioon. 

3. Kuva esittiiii vaakatasossa olevaa pWniin- 
s5irkijU. Miten suuri saa kulma a korkein- 
taan olla, jottei p W n a  luista, kun kitkaker- 
roin pintojen valillii on p = 0,2 ? Mitka ovat 
suurimmat mahdolliset voimat, jotka laitteel- 
la voidaan kohdistaa p U i n W ?  Varsia yh- 
distava nivel on kitkaton. Nurnerosovellus: 
L=150mm, r=10mm, F=100N 


