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DANH MỤC CHỮ VIẾT TẮT 

Ký 

hiệu 
Đơn vị Giải nghĩa 

ms kg Khối lượng ghế 

mc kg Khối lượng của cabin 

mb kg Khối lượng thân xe 

md1,2 kg Khối lượng bánh lu phía trước và phía sau 

z m Các chuyển vị theo phương đứng 

ks N/m Độ cứng hệ thống treo ghế ngồi người điều khiển 

kcr N/m Độ cứng đệm cách dao động sau của cabin 

kcf N/m Độ cứng đệm cách dao động trước của cabin 

kd1,2 N/m 
Độ cứng của hệ thống cách dao động bánh lu trước và 

sau 

cs N.s/m Hệ số cản hệ thống treo ghế ngồi người điều khiển 

ccr N.s/m Hệ số cản đệm cách dao động sau của cabin 

ccf N.s/m Hệ số cản đệm cách dao động trước của cabin 

cd1,2 N.s/m Hệ số cản của hệ thống cách dao động bánh lu 

qtF  N Véc tơ lực quán tính tác dụng lên vật 

F
 

N Véc tơ lực ngoại lực  

Ft N Tải trọng tĩnh tác dụng lên bánh xe 

  Hz Tần số sóng mặt đường 

S  m Chiều dài sóng mặt đường 

v m/s Vận tốc xe 

n Chu kỳ/m Tấn số sóng mặt đường 

n0
 Chu kỳ/m Tần số mẫu 

Sq(n)
 3m /chu kỳ Mật độ phổ chiều cao mấp mô mặt đường 

  Rad 
Hệ số tần số được miêu tả tần số mật độ phổ của mặt 

đường 
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