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Phụ lục 2. Cảm biến dòng điện độ nhạy cao ....................................................... 118 

Phụ lục 3. Các bước tiến hành thiết lập và chạy thực nghiệm ............................ 121 

Phụ lục 4. Một số hình ảnh hệ thực nghiệm TRMS sử dụng bộ điều khiển RHC 

với LQR ............................................................................................................... 127 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



viii 

 

DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU, CÁC CHỮ VIẾT TẮT 

Các kí hiệu 

Ký hiệu Mô tả (ý nghĩa) 

v  Chuyển vị góc trong mặt đứng của TRMS (Pitch angle) 

h  Chuyển vị góc trong mặt ngang của TRMS (Yaw angle) 

m  Chuyển vị góc của cánh quạt chính 

t  Chuyển vị góc của cánh quạt đuôi 

m  Vận tốc góc của cánh quạt chính 

t  Vận tốc góc của cánh quạt đuôi 

v  Vận tốc góc của thanh ngang trong mặt đứng chưa xét ảnh hưởng xen 

kênh 

h  Vận tốc góc của thanh ngang trong mặt ngang chưa xét ảnh hưởng xen 

kênh 

m  Từ thông của động cơ chính 

m  Từ thông của động cơ đuôi 

mrB  Hệ số ma sát nhớt của động cơ chính 

trB  Hệ số ma sát nhớt của động cơ đuôi 

vB  Hệ số ma sát nhớt của khớp quay trong mặt đứng 

hB  Hệ số ma sát nhớt của khớp quay trong mặt ngang 

ame  Sức phản điện động phần ứng của động cơ chính 

ate  Sức phản điện động phần ứng của động cơ đuôi 

memfe
 Sức phản điện động phần ứng của động cơ chính 

temfe
 Sức phản điện động phần ứng của động cơ đuôi 

ie  Véc tơ đơn vị trong 
3
 

vF  Ma sát trượt khớp quay trong mặt đứng 

hF  Ma sát trượt khớp quay trong mặt ngang 

 v mF
 

Lực đẩy do cánh quạt chính tạo ra 

 h tF
 

Lực đẩy do cánh quạt đuôi tạo ra 

g
 Gia tốc trọng trường 

h  chiều dài của chốt quay 

1h  chiều dài phần sau của chốt quay 
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H  Chiều cao từ mặt đế đến chốt quay 

1J  Mô men quán tính của thanh ngang 

2J  Mô men quán tính của thanh đối trọng 

3J  Mô men quán tính của chốt quay 

4J  Mô men quán tính của đuôi chốt quay 

mmJ  Mô men quán tính của rotor động cơ một chiều  

,m propJ
 Mô men quán tính của cánh quạt chính 

,t propJ
 Mô men quán tính của cánh quạt đuôi 

mrJ  Tổng mô men quán tính của động cơ chính và cánh quạt chính 

trJ  Tổng mô men quán tính của động cơ đuôi và cánh quạt đuôi 

vJ  Tổng mô men quán tính trong mặt đứng  

hJ  Tổng mô men quán tính trong mặt ngang 

amk  Hằng số sức phản điện động của động cơ chính 

atk  Hằng số sức phản điện động của động cơ đuôi 

gk
 Hệ số hiệu ứng Gyroscope 

K  
Động năng 

1K  Động năng của thanh ngang 

2K  Động năng của thanh đối trọng 

3K  Động năng của chốt quay 

4K  Động năng của cánh quạt chính 

5K  Động năng của cánh quạt đuôi 

2Tl  Khoảng cách từ trọng tâm của thanh đối trọng đến chốt quay 

bl  Chiều dài của thanh đối trọng 

cbl  Khoảng cách từ đối trọng đến chốt quay 

ml  Chiều dài phần chính của thanh ngang 

tl  Chiều dài phần đuôi của thanh ngang 

cbL  Chiều dài của đối trọng 

mL  Điện cảm phần ứng của động cơ chính 

tL  Điện cảm phần ứng của động cơ đuôi 

ami  Dòng điện phần ứng của động cơ chính 

ati  Dòng điện phần ứng của động cơ đuôi 

m  Khối lượng 
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1Tm  Tổng khối lượng của thanh ngang 

1Tl  Trọng tâm của thanh ngang 

tm  Khối lượng phần phía bên cánh quạt đuôi của thanh ngang 

trm  Khối lượng động cơ đuôi 

tsm  Khối lượng vành bảo vệ cánh quạt đuôi 

mm  Khối lượng phần phía bên cánh quạt chính của thanh ngang 

mrm  Khối lượng động cơ chính 

msm  Khối lượng vành bảo vệ cánh quạt chính 

bm  Khối lượng của thanh đối trọng 

2Tm  Tổng khối lượng của thanh đối trọng 

cbm  Khối lượng của đối trọng 

hm  khối lượng của chốt quay 

1hm  khối lượng phần sau của chốt quay 

vM  Tổng hợp mô men trong mặt phẳng đứng (ảnh hưởng tới góc  v ) 

hM  Tổng hợp mô men trong mặt phẳng bằng (ảnh hưởng tới góc h ) 

mM  Tổng hợp mô men tác động lên cánh quạt chính 

tM  Tổng hợp mô men tác động lên cánh quạt đuôi 

msr  Bán kính vành bảo vệ cánh quạt chính 

tsr  Bán kính vành bảo vệ cánh quạt đuôi 

mmr  Bán kính rotor động cơ chính 

mtr  Bán kính rotor động cơ đuôi 

cbr  Bán kính của đối trọng 

amR  Điện trở phần ứng của động cơ chính 

atR  Điện trở phần ứng của động cơ đuôi 

vS  Vận tốc góc của thanh ngang trong mặt đứng có ảnh hưởng xen kênh 

hS  Vận tốc góc của thanh ngang trong mặt ngang có ảnh hưởng xen kênh 

mrT  Hằng số thời gian của hệ cánh quạt-động cơ chính 

trT  Hằng số thời gian của hệ cánh quạt-động cơ đuôi 

m  Mô men điện từ của động cơ chính 

t  Mô men điện từ của động cơ đuôi 

amu  Điện áp phần ứng động cơ chính truyền động cánh quạt chính 

atu  Điện áp phần ứng động cơ đuôi truyền động cánh quạt đuôi 


