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KỸ THUẬT ĐIỀU KHIỂN VÀ TỰ ĐỘNG HÓA 

 

 

                                                              NGƯỜI HƯỚNG DẪN KHOA HỌC 

                                            TS. Bùi Thị Hải Linh                        
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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU, CÁC CHỮ VIẾT TẮT 

Danh mục các ký hiệu 

 

          Uư 
   là điện áp phần ứng động cơ (V) 

      Eư     là sức điện động phần ứng động cơ (V) 

Ru 
là điện trở cuộn dây phần ứng (Ω) 

Rp 
là điện trở phụ mạch phần ứng (Ω) 

Iư 
là dòng điện phần ứng động cơ. (A) 

rư 
Điện trở cuộn dây phần ứng (Ω) 

rct 
Điện trở tiếp xúc giữa chổi than và phiến góp 

rcb 
Điện trở cuộn bù (Ω) 

rcp Điện trở cuộn phụ (Ω) 

  là vận tốc góc của rô to (rad/s) 

  là từ thông chính đi qua cực từ 

p là số đôi cực từ chính 

N là số thanh dẫn tác dụng của cuộn ứng 

a là mạch nhánh song song của cuộn ứng 

KE 
là hệ số sức điện động, phụ thuộc vào kết cấu của động cơ 

n0 
là tốc độ không tải lý tưởng của động cơ điện một chiều 

n là tốc độ của động cơ điện một chiều 

M Mô men điện từ 

D Dải điều chỉnh 

  Danh mục các chữ viết tắt tiếng việt 

BĐK Bộ điều khiển 

FLC Bộ điều khiển Mờ 
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PDL Bộ điều khiển  

F-PID Bộ điều khiển Mờ lai 

DUT Mô hình VHDL cần kiểm tra 

 

  Danh mục các chữ viết tắt tiếng anh 

ASIC Application Specific Integrated Circuit 

ALU Arithmetic Logic Unit 

CPLD Complex Programmable Logic Device 

CPU Central Processing Unit 

EMF Sức điện động cảm ứng Electromotive force (EMF) 

CEMF Sức phản điện động counter-EMF  

CLB Configurable Logic Blocks 

DSP Digital Signal Processing 

FPGA Field Programmable Gate Array 

HDL Hardware Description Language 

IC Integrated Circuit 

SoPC System-on-a-Programizable-Chip  
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