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§1. Lực quán tính 
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Chương 11 
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O

z

x

y

a
�

n

τ
aτ

�

na
�

qt
nF
��

qt
F τ

��

qt
F
��

M

Chất điểm M có khối lượng m, chuyển động với gia tốc   dưới tác 
dụng của hệ lực trong hệ quy chiếu quán tính. 

a
�

qt
F ma= −
�� �

* Trong hệ trục Oxyz: 

qt
x

qt
y

qt
z

F mx

F my

F mz

 = −


= −


= −

ɺɺ

ɺɺ

ɺɺ

1. Định nghĩa 

11.1 

11.2 
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qt qt qt
nF F F τ= +

�� �� ��

* Trong hệ trục tọa độ tự nhiên: 

 Với: 
qt
n n

qt

F ma

F maτ τ

= −

= −

�� �

�� �

: lực quán tính pháp 

: lực quán tính tiếp 

 Từ định nghĩa ta thấy lực quán tính không phải là lực thực sự 
tác dụng lên chất điểm khảo sát. Lực quán tính là lực ảo. 

- Giả sử chất điểm có véc tơ gia tốc     với chiều giả thiết 
- Véc tơ lực quán tính được đặt ngược chiều với véc tơ gia tốc giả 

thiết này. 
- Giá trị đại số của lực quán tính theo chiều đã đặt tính theo công 

thức:                , với a là giá trị đại số. 

a
�

qtF ma=

Lưu ý chiều, giá trị đại số của lực quán tính khi làm toán: 

11.3 
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c. Vật quay quanh một trục z cố định 

2

2

qt
O C

qt
x xz yz

qt
y yz xz

qt
z z

R Ma

M J J

M J J

M J

ε ω

ε ω

ε

= −

= −

= − +

=

�� �

ω
ε

C

z

x

yO

Thu gọn hệ lực quán tính về O 

Nếu trục z là trục quán tính chính 

, 0,
qt qt qt qt
O x y zC zR Ma M M M J ε= − = = =
�� �

( )0yz xzJ J= =

Nếu trục z là trục quán tính chính trung tâm 

( )0,yz xzJ J O C= = ≡

0, 0,
qt qt qt qt
O x y z zR M M M J ε= = = =
��

11.6 

11.7 

11.8 
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b. Vật chuyển động song phẳng 

;   
qt qt
C CC C spR Ma M J ε= − = −
�� �

C

spε

Ca
�

qt
CR
��

qt
CM

.qt
C O spM J ε=

.qt
C CR M a=

a. Vật chuyển động tịnh tiến 

,  0
qt qt
C CCR Ma M= − =
�� � C

Ca
�

qt
CR
��

.qt
C CR M a=

2. Thu gọn hệ lực quán tính đối với hệ chất điểm 

Các kết quả sau, người đọc tự chứng minh hoặc tham khảo khác. 

11.4 

11.5 
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d. Tấm phẳng quay quanh một trục cố định vuông góc với tấm 

Tấm phẳng quay quanh trục cố định z, trục Oz đi qua O và vuông góc 
với tấm. Trục z là trục quán tính chính. 

  ( ),  
qt qt qt

zO O zOCR MM J JMa ε ε⇔ == = − −−
�� �

ε

O

z

C

aτ

�

na
�

qt
F τ

��

qt
nF
��qt

OM

( z là trục quán tính chính) 

.

.

.

qt

qt
n n

qt
O O

F m a

F m a

M J

τ τ

ε

=

=

=

ε

O C≡

z

qt
OM

( z là trục quán tính chính 
trung tâm) 

0

.

qt
O

qt
O O

F

M J ε

=

=
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§2. Nguyên lý D’Alembert  

Nguyên lý D’Alembert cho phép chúng ta giải các bài toán 
động lực học bằng cách thiết lập các phương trình chuyển 
động của hệ dạng các phương trình cân bằng quen thuộc. Đó 
chính là nội dung của phương pháp tĩnh động lực học. 
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Tại mỗi thời điểm, nếu đặt thêm vào mỗi chất điểm của hệ các lực quán 
tính tương ứng thì cùng với các ngoại lực và nội lực thực sự tác dụng 
lên hệ. Ta sẽ được một hệ cân bằng. 

Cho:           là ngoại lực { }e
kF
��

                   là nội lực. (Bằng 0 đối với hệ vật rắn tuyệt đối cứng) 

{ } { } { }( , , ) 0
e i qt
k k kF F F
�� �� ��

∼Theo nguyên lý: 

{ }i
kF
��

{ }qt
kF
��

                   là quán tính 

2. Đối với cơ hệ 

11.9 
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Tại mỗi thời điểm nếu đặt thêm vào chất điểm lực quán tính của nó ta 
được một hệ lực cân bằng gồm lực chủ động, lực liên kết và lực quán 
tính của chất điểm.  

Cho:       là lực chủ động F
��

N
��

              là lực liên kết 
qt

F
��

              là lực quán tính 

( , , ) 0
qt

F N F
�� �� ��

∼Theo nguyên lý: 

1. Đối với chất điểm 
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3. Lưu ý khi vận dụng Nguyên lý 

{ } { } { }( , , ) 0
e i qt
k k kF F F
�� �� ��

∼Theo nguyên lý:                                         
 
- Công thức trên đúng với mọi thời điểm, nên xét tại thời điểm nào 

thì các đại lượng trong công thức xác lập tại thời điểm đó. 
- Hệ lực trên là cân bằng nên ta có thể thực hiện viết các phương 

trình cân bằng theo lý thuyết lực. 
- Do hệ lực trên là cân bằng tại thời điểm bất kỳ nên công của hệ lực 

trên gây ra trên chuyển vị bé tại thời điểm bất kỳ đó cũng bằng 0. 
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Thanh thẳng mảnh AB có chiều dài l, trọng lượng P. Lúc đầu người ta 
giữ thanh đứng yên nằm ngang, rồi thả cho thanh chuyển động quay tự 
do không vận tốc đầu trong mặt phẳng thẳng đứng dưới tác dụng của 
trọng lượng của nó. Tính phản lực liên kết tại A khi thanh chuyển động. 

Bài tập 11.1- xem bài 10.25 

A

B

ϕ

Bài giải: 
Xét thời điểm tổng quát t, khi thanh AB quay được góc là ϕ. 
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21
. . . cos . 0

3 2

P l
l P

g
ε δϕ ϕ δϕ⇒ − + =

3
cos

2

g

l
ε ϕ⇒ =

* Tính vận tốc góc của thanh AB khi xoay góc ϕ. 

0 0

2

3 3 3
cos cos cos

2 2 2
3

cos
2

3
cos

2

3 3
sin sin

2 2

g d g d g
d d

l dt l dt l
g

d d
l

g
d d

l

g g

l l

ϕω

ω ω
ε ϕ ϕ ϕ ϕ ϕ

ω ω ϕ ϕ

ω ω ϕ ϕ

ω ϕ ω ϕ

= ⇒ = ⇒ =

⇒ =

⇒ =

⇒ = ⇒ =

∫ ∫
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* Tính gia tốc góc của thanh AB khi xoay góc ϕϕϕϕ. 

( )

( )

2

2

cos .sin
2

sin .cos
2

x

y

l
a

l
a

ω ϕ ε ϕ

ω ϕ ε ϕ


= − +


 = − +


AX
���

AY
��

P
��

x

y

A

B

C

qt
yF
��

qt
xF
��

qt
AM

ϕ

δϕ
ε xa

�

ya
�

 Ta có: 

[ ]

[ ] – 

( , , , , , ) 0

. . sin( ) sin 0
2

. . sin cos . sin 0
2

. . cos . 0
2

qt qtqt
A y x A A

qt
A

Taylor Maclaurin qt
A

qt
A

M F F X Y P

l
M P

l
M P

l
M P

δϕ ϕ δϕ ϕ

δϕ ϕ ϕ δϕ ϕ

δϕ ϕ δϕ

⇒ − + + − =

→− + + − =

⇒ − + =

�� �� ��� �� ��
∼
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( )

( )

( )

2

2

2

( , , , ) 0

0

0

cos .sin
2

sin .c os
2

9
sin 2

8

9sin 1 0

,

4

,A A

qt
A x

qt
A

qt qtqt
A

y

A

A

y

A

A

xY X P

X X F

Y F PY

Pl
X

g

Pl
Y P

g

P
X

P
Y

M F F

ω ϕ ε ϕ

ω ϕ ε ϕ

ϕ

ϕ

 = = 
⇒ ⇒ 

= −=  


= − +

⇒ 
 = − + −



= −

⇒ 
 = − + <


∑
∑

�� ��� ��
∼

�� ��

AX
���

AY
��

P
��

x

y

A

B

xa
�

ya
�

C

qt
yF
��

qt
xF
��

qt
AM

ϕ

* Tính phản lực liên kết tại A khi thanh AB khi xoay góc ϕϕϕϕ. 
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Bài tập 11.2 – xem 10.9 

Cho đĩa tròn có bán kính R, trọng 
lượng P có thể quay quanh trục 
ngang tại khớp O. Hai vật có trọng 
lượng là Q1, Q2 (Q2 > Q1) được buộc 
vào hai đầu dây quấn trên biên đĩa 
tròn. Dây không trọng lượng, không 
giãn, khi chuyển động không trượt 
đối với đĩa tròn. Cho hệ chuyển động 
từ trạng thái đứng yên. Khi vật (2) đi 
được quãng đường s, yêu cầu: 
1. Xác định gia tốc của các vật 
2. Tìm phản lực liên kết của đĩa tại 

trục quay. 
3. Lực căng trong các nhánh dây 

OA

B

s
(2)

R

030

090

(1)
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O

(2)

R

(1)

2Q
��

1Q
��

0X
���0Y

��

ε

a
�

a
�

qt
OM

1
qt

F
��

2
qt

F
��P

��

1 221( , , , , , ) 0, ,
qt qt qt

O OOY X P Q Q F F M ∼
�� ��� �� �� ��� �� ��

0

0 1 1 2 2

0

0 1 2

0 0

( ) ( )0

0

(1 ) (1 )

qt qt

X X

Y P Q F Q FY

X

a a
Y Q Q P

g g

 = =
⇒ ⇒ 

= + + + −= 

=


⇒ 
= + + − +



∑
∑

2. Tính phản lực liên kết tại O: 
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O

(2)

R

(1)

2Q
��

1Q
��

0X
���0Y

��

ε

a
�

a
�

qt
OM

1
qt

F
��

2
qt

F
��

s

sδ

P
��

1 221( , , , , , ) 0, ,
qt qt qt

O OOY X P Q Q F F M ∼
�� ��� �� �� ��� �� ��

1. Tìm gia tốc khi vật (2) chuyển động xuống đoạn s 

* Công do hệ lực trên thực hiện trên 
mọi chuyển vị đều bằng không, nên: 

2 2 1 1( ) ( ) . 0qt qt qt
O

s
Q F s Q F s M

R

δ
δ δ− − + − =

2
2 1(1 ) (1 ) ( ). 0

2

a a P a s
Q s Q s R

g g g R R

δ
δ δ⇒ − − + − =

2 1

2 1

2
2 2

Q Q
a g

Q Q P

−
⇒ =

+ +
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(1)

1Q
��

a
�

1
qt

F
��

1T
��

(2)

2Q
��

a
�

2
qt

F
��

2T
��1 11 1 1 11( , , ) 0 (1 )

qt qt a
Q T T Q Q

g
F F∼ ⇒ + == +
���� ��

3. Lực căng dây: 

2 22 2 2 22( , , ) 0 (1 )
qt qt a

Q T T Q Q
g

F F∼ ⇒ − == −
���� ��
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Vật nặng (1) có trọng lượng P1 = P và vật nặng (2) có trọng lượng 
P2 = 2P được buộc vào hai dây cuốn vào hai tang của một tời bán 
kính r và R =2r. Để nâng vật nặng P2 lên, ta tác dụng mômen M lên 
tời. Biết trọng lượng tời là Q = 4P, bán kính quán tính là ρ = 1,5r. 
Xác định gia tốc của tời quay. 

Bài tập 11.3 

(1)

(2)

O

rR M
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Công hệ lực trên sinh ra trên quãng đường bất kỳ bằng 0, nên:  

1 2 1 2( , , , , , , , , ) 0
qt qt qt

O OP P Q M X Y F F M ∼
�� �� �� ��� �� �� ��

Ta có: 

1 1 1 2 2 2

1 1 2 2

1 1 2 2

1 1 2 2

2

( ) ( ). ( ) ( ) 0

( ) 2 ( ) ( ) 0

( ) 2 ( ) ( ) 0

( ) 2 ( ) ( ) 0

4 9 2
( ) 2 ( 2 ) ( 2 ) 0

4

15

qt qt qt
k

qt qt qt

qt qt qt

qt qt qt

A M M P F s F P s

M M r P F r F P

M M r P F r F P

M M r P F r F P

P P P
M r r P a r a P

g g g

Mg P

δ δϕ δ δ

δϕ δϕ δϕ

δϕ

ε

= − + − − + =

⇒ − + − − + =

 ⇒ − + − − + = 

⇒ − + − − + =

⇒ − + − − + =

⇒ =

∑

2
215

Mg
r

Pr
ε ε⇒ =
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* Xét thời điểm vật (2) chuyển động quãng đường s, gia tốc của nó là a. 

Các lực quán tính: 

Ta có: 

1 2, , , , ,O OP P Q M X Y
�� �� �� ��� ��

1 1
1 2qt

A

P P P
F a R r

g g g
ε ε= = =

2 2
2 2qt

B

P P P
F a r r

g g g
ε ε= = =

2 29qt Q P
M r

g g
ρ ε ε= =

2 1, ,  2 2
s

s s r s s r
r

δ
δϕ δ δ δϕ δ δ δϕ= = = = =

(1)

(2)

O

rR M

qtM

1P
��

2P
��

Q
��

1
qt

F
��

2
qt

F
��

OX
���

OY
��

s
sδ

, 2 ,A B

a
a a a a

r
ε= = =

Các tải trọng và phản lực liên kết: 
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Công hệ lực trên sinh ra trên quãng đường bất kỳ bằng 0, nên:  

1 2 1 2( , , , , , , , , ) 0
qt qt qt

O OP P Q M X Y F F M ∼
�� �� �� ��� �� �� ��

Ta có: 

1 1 1 2 2 2

1 1 2 2

1 1 2 2

1 1 2 2

2

( ) ( ). ( ) ( ) 0

( ) 2 ( ) ( ) 0

( ) 2 ( ) ( ) 0

( ) 2 ( ) ( ) 0

15

qt qt qt
k

qt qt qt

qt qt qt

qt qt qt

A M M P F s F P s

M M r P F r F P

M M r P F r F P

M M r P F r F P

Mg

Pr

δ δϕ δ δ

δϕ δϕ δϕ

δϕ

ε

= − + − − + =

⇒ − + − − + =

 ⇒ − + − − + = 

⇒ − + − − + =

⇒ =

∑



 

 

 

 

 

 

 

GV Huỳnh Vinh – ĐHBK Đà Nẵng       Lưu hành nội bô ̣             Slide   1169 

Bài tập 11.4 

Cho cơ cấu như hình vẽ. Vật (1) có trọng lượng P. Trọng lượng của vật 
(3) là Q = 4P, bán kính quán tính đối với trục quay Cz là 1,5r. Vật 2 có 
trọng lượng không đáng kể. Tìm gia tốc của vật (1) khi nó hạ xuống. 
Biết R = 2r. 

r O
R

C

(1)

(2)(3)

A
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2

8

3

. 3

qt
A A

qt
C C A

qt
A

P
F a

g

Q P
F a a

g g

Q P
M J ra

g g
ε ρ ε

=

= =

= = =

* Ta có:  
s

1( , , , , , , , , ) 0
qt qt mqt

C C I O OIF P Q F M F N X Y
�� �� �� �� �� �� ��� ��

∼

1 3( ) ( ) . . 0qt qt qt
k C CA P F s F s Mδ δ δ δϕ= − − − =∑

* Công của hệ lực cân bằng thực hiện khi vật (1) dịch chuyển δs từ s:  

1

1

2
( ) . . 0

3 3
2 1

( ) . . 0
3 3

8 2 1 9
( ) . 3 . 0

3 3 3 34

qt qt qt
C

qt qt qt
C

A A A A

s
P F s F s M

r

P F F M
r

P P P
P a a ra a g

g g g r

δ
δ δ⇒ − − − =

⇒ − − − =

⇒ − − − = ⇒ =
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* Quan hệ về chuyển vị, gia tốc:  

r O
Q
��

R C

P
��

3ε

qtM

qt
CF
��

1
qt

F
��

(1)

(3)

OX
���

OY
��

I
sm

IF
��

IN
��

s

sδ
A

Aa
�

Ca
�

3

2
; ,

3 3C A

s
s s s s

r

δ
δϕ δ δ δ δ= = =

3

2
;

3 3
A

C A

a
a a

r
ε = =
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§3. Nguyên lý di chuyển khả dĩ  

Nguyên lý này còn được gọi là nguyên lý công ảo, dùng phương 

pháp động học để giải bài toán cân bằng. 
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1. Các khái niệm cơ bản về cơ hệ chịu liên kết 

1.1. Di chuyển khả dĩ: Độ dời vô cùng bé tưởng tượng thực hiện được 
mà không phá vỡ liên kết của cơ hệ. 

* Các di chuyển khả dĩ thường gặp: 

( ), , :

:

:

r x y z

s

δ δ δ δ

δ

δϕ

�
Di chuyển khả dĩ tổng quát 

Di chuyển dài khả dĩ 

Di chuyển góc khả dĩ 
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1.3. Tọa độ suy rộng: 

Là các thông số định vị đúng bằng số bậc tự do hoàn toàn xác định 
được vị trí của cơ hệ gọi là tọa độ suy rộng. 
Ký hiệu tọa độ suy rộng: {q}= (q1, q2, q3,…,qn). 

1.4. Công khả dĩ: 

.A F rδ δ=
�� �

1.5. Lực suy rộng: 

Xét hệ gồm m chất điểm chịu tác dụng của hệ lực         . Cho hệ gồm 
n bậc tự do được xác định bởi tọa độ suy rộng {q}= (q1, q2, q3,…,qn). 

{ }kF
��

Công khả dĩ của hệ lực tác dụng lên cơ hệ: 

.k k
k

A F rδ δ=∑
�� �

11.10 
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1.2. Số bậc tự do của cơ hệ: bằng số di chuyển khả dĩ độc lập của nó. 

+ Vật chuyển động tịnh tiến thẳng có một di chuyển khả dĩ là δs � 
bậc tự do là 1. 

+ Vật chuyển động tịnh tiến phẳng có hai di chuyển khả dĩ độc lập 
theo hai phương � bậc tự do là 2. 

+ Vật chuyển động quay quanh một trục cố định có một di chuyển khả 
dĩ δϕ � bậc tự do là 1. 

+ Vật chuyển động song phẳng có ba di chuyển khả dĩ độc lập. Trong 
đó có hai di chuyển khả dĩ của điểm cực, một di chuyển khả dĩ của vật 
quay quanh cực đó � bậc tự do là 3. 

* Cách xác định số bậc tự do: 

 Nếu cản trở n di chuyển khả dĩ độc lập mà mọi điểm thuộc hệ 
mới đứng yên thì hệ có đúng n bậc tự do. 
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+ Công khả dĩ tính trong tọa độ Descartes 

. . .kx kx ky ky kz kzA F r F r F rδ δ δ δ= + +∑ ∑ ∑
+ Công khả dĩ tính trong tọa độ suy rộng 

( )1 2, ,...,
n

k
k k n k i

i i

r
r r q q q r q

q
δ δ

∂
= ⇒ =

∂
∑
�

� � �
 Ta có: 

Nên: 
n

k k
k ki i

k i i ki i

r r
A F q F q

q q
δ δ δ

 ∂ ∂
= =  

∂ ∂ 
∑ ∑ ∑ ∑

� ��� ��

(Khai triển M-L) 

Đặt:                           gọi là lực suy rộng. k
ki

k i

r
Q F

q

∂
=

∂
∑

���

Do đó: 1 1 2 2
1

...
n

i i n n
i

A Q q Q q Q q Q qδ δ δ δ δ
=

= = + + +∑

11.11 

11.12 

11.13 
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* Cách tính lực suy rộng: Để tính lực suy rộng Qi nào đó ta truyền 
cho hệ một di chuyển khả dĩ độc lập sao cho tọa độ suy rộng qi có số 
gia δqi ≠ 0, còn các tọa độ khác δqi = 0 với j ≠ i. Tính tổng công δA 
của các lực trên di chuyển khả dĩ. Lực suy rộng Qi được tính bởi 
công thức: 

i
i

A
Q

q

δ

δ
=

1.6. Liên kết lý tưởng: 

Ta đã gặp những loại liên kết mà tổng công của các lực liên kết sinh ra 
trên các độ dời phân tố của hệ triệt tiêu. Hay nói cách khác các liên kết 
này không ảnh hưởng đến biến thiên động năng của hệ trong quá trình 
chuyển động. Ta đưa ra khái niệm cơ hệ lý tưởng. Ta có định nghĩa 
sau: 
 Các liên kết của hệ sẽ được gọi là lý tưởng nếu tổng công 
nguyên tố của các lực liên kết trên mọi di chuyển khả dĩ của hệ đều 
bằng không. 

11.14 
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2. Nguyên lý di chuyển khả dĩ 

2.1. Nguyên lý: Điều kiện cần và đủ để cho cơ hệ chịu liên kết lý tưởng 
được cân bằng là tổng công nguyên tố của tất cả các lực chủ động tác 
dụng lên hệ trong mọi di chuyển khả dĩ của hệ phải bằng không. 

( ) . 0k k k
k

A F F rδ δ= =∑ ∑
�� �� �

Xét hệ lý tưởng với: 
         + Lực tác dụng lên hệ gồm các lực hoạt động: 
 

       + Các phản lực liên kết: 
Theo nguyên lý di chuyển khả dĩ: 

kN
��

kF
��

Chứng minh: 1. Điều kiện cần 

( )0 0k kk k kN F N F rδ+ = ⇒ + =
�� �� �� �� �

0

( ) ( ) 0

    0      ( ) 0

kk k k

kk

k

N r F r

A N A F

A F

δ δ

δ δ

δ

⇒ + =

⇒ + =

⇒ + =

�� ��� �

�� ��

��
( ) 0kA Fδ =∑
��

Toàn hệ 
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Xét hệ lý tưởng với: 
         + Lực tác dụng lên hệ gồm các lực hoạt động: 
 

       + Các phản lực liên kết: kN
��

kF
��

( ) . 0k k k
k

A N N rδ δ= =∑ ∑
�� �� �

Các liên kết thường gặp sau đây là liên kết lý tưởng:  
- Liên kết tựa không ma sát  
- Liên kết lăn không trượt trên mặt cong nhám 
- Liên kết bản lề không ma sát  
- Liên kết dây mềm không giãn  
- Liên kết thanh 
... 

11.15 

GV Huỳnh Vinh – ĐHBK Đà Nẵng       Lưu hành nội bô ̣             Slide   1180 

2. Điều kiện đủ: chứng minh hệ phải cân bằng 

Lúc đầu hệ đứng yên và thỏa mãn điều kiện cần. Giả sử tại thời 
điểm nào đó hệ chuyển động, theo định lý động năng thì: 

( ) ( ) 0    (*)k kdT dA F dA N= + >
�� ��

Mà                       và                      nên (*) không đúng. Vậy hệ 
luôn đứng yên.  

( ) 0kdA N =
��

( ) 0kdA F =
��
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2.2. Các phương trình cân bằng: 

+ Phương trình cân bằng dạng tọa độ Descartes 

( ) 0 . . . 0k kx kx ky ky kz kzA F F r F r F rδ δ δ δ= ⇒ + + =∑ ∑ ∑ ∑
��

Xét hệ lý tưởng với các lực hoạt động kF
��

+ Phương trình cân bằng dạng tọa độ suy rộng 

1 1 2 2( ) 0 ... 0k n nA F Q q Q q Q qδ δ δ δ= ⇒ + + + =∑
��

Khi các        độc lập nhau thì:  iqδ

1

2

0

0

...

0n

Q

Q

Q

=
 =


 =

11.17 
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Bài tập 11.5  

Cho hệ dầm chịu liên kết và chịu lực như hình vẽ. Bỏ qua ma sát, tìm 
phản lực ở gối C và ngàm A. 

l l l

1 2P ql=
2P ql=

q

B
A

C
D
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3. Áp dụng 

3.1. Các dạng toán thường gặp: 

- Tìm điều kiện cân bằng của cơ hệ có một hoặc nhiều bậc tự do 

- Xác định các phản lực liên kết của các hệ cơ học tĩnh định 

3.2. Các bước tiến hành: 

- Chọn bậc tự do của đối tượng khảo sát và cho di chuyển khả dĩ 

- Chọn bậc tự do của đối tượng khảo sát và cho di chuyển khả dĩ 

- Tính và triệt tiêu tổng công các lực hoạt động trong di chuyển khả 
dĩ. Từ đó rút ra những phương trình tìm điều kiện cân bằng của cơ hệ. 
(Với hệ cơ học tĩnh định cân bằng, giải phóng phản lực liên kết cần 
tìm và xem nó như lực hoạt động) 
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1. Tìm phản lực liên kết gối tại C:  
 

- Giải phóng liên kết tại gối C � phản lực VC 

l l l

1 2P ql=
2P ql=

q

B
A

C
D

CV

- Gây di chuyển khả dĩ của dầm BCD – xoay tại B góc  δϕ

l l l

1 2P ql=
2P ql=

q

B
A

C
D

CV

δϕ
y


