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DANH MỤC CÁC CHỮ VIẾT TẮT 

 

Từ viết tắt Tên tiếng anh Tên tiếng việt 

TRMS Twin Roto MIMO System  
Hệ Twin Roto nhiều vào 

nhiều ra 

SISO Single In – Single Out Hệ một vào - một ra 

MIMO Multi Input – Multi Output Hệ nhiều vào - nhiều ra 

EL Euler-Lagrange   Euler-Lagrange  
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DANH MỤC CÁC BẢNG 

STT Tên bảng Nội dung Trang 

1  Bảng ký hiệu các thông số viii 

2 Bảng2.1 
Ký hiệu và ý nghĩa của các thông số mô hình 

TRMS 
13 

3 Bảng 4.1 Thông số mô phỏng của TRMS 52 
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BẢNG KÝ HIỆU CÁC THÔNG SỐ 

Ký hiệu Đơn vị Ý nghĩa 

Vv/h V điện áp trên cực động cơ chính/phụ 

Uv/h V điện áp điều khiển động cơ chính/phụ trong máy tính 

Rav/h  điện trở phần ứng của động cơ chính/phụ 

Lαv/h H điện cảm phần ứng của động cơ chính/phụ 

iav/h A dòng điện phần ứng của động cơ chính/phụ 

φv/h Wb từ thông động cơ chính/phụ 

eav/h V sức phản điện động của động cơ chính/phụ 

kav/h  hằng số sức phản điện động của động cơ chính/phụ 

αh rad vị trí trong mặt phẳng ngang 

αv rad vị trí trong mặt phẳng đứng 

g m/s2 gia tốc trọng trường 

m kg khối lượng 

K J động năng 

P J thế năng 

K1 J động năng của thanh ngang 

J1 kgm2 mô men quán tính của thanh ngang 

mT1 kg tổng khối lượng của thanh ngang 

lT1 m trọng tâm của thanh ngang 

P1 J thế năng của thanh ngang 

mt kg khối lượng phần phụ của thanh ngang 

mtr kg khối lượng động cơ phụ 

mts kg khối lượng vành bảo vệ roto phụ 

mm kg khối lượng phần chính của thanh ngang 

mmr kg khối lượng động cơ chính 

mms kg khối lượng vành bảo vệ roto chính 

lt m chiều dài phần phụ của thanh ngang 
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lm m chiều dài phần chính của thanh ngang 

rm/ts m bán kính vành bảo vệ rotor chính/phụ 

rmm/t m bán kính  rotor động cơ chính/phụ 

K2 J động năng của thanh đối trọng 

P2 J thế năng của thanh đối trọng 

J2 kgm2 mô men quán tính của thanh đối trọng 

mb kg khối lượng của thanh đối trọng 

mT2 kg tổng khối lượng của thanh đối trọng 

mcb kg khối lượng của đối trọng 

lT2 m trọng tâm của thanh đối trọng 

lb m chiều dài của thanh đối trọng 

lcb m khoảng cách từ đối trọng đến điểm quay 

rcb m bán kính của đối trọng 

Lcb m chiều dài của đối trọng 

K3 J động năng của chốt quay 

P3 J thế năng của chốt quay 

J3 kgm2 mô men quá tính của chốt quay 

J4 kgm2 mô men quá tính phần sau của chốt quay 

mh kg khối lượng của chốt quay 

mh1 kg khối lượng phần sau của chốt quay 

h m chiều dài của chốt quay 

h1 m chiều dài phần sau của chốt quay 

K4/5 J động năng của rotor chính/phụ 

Jmm kgm2 mô men quán tính của rotor động cơ 

Jm/tp kgm2 mô men quán tính của cánh quạt rotor chính/phụ 

ei  véc tơ đơn vị trong 3  

ωm/t rad/s tốc độ góc động cơ chính/phụ 

Jm/tr kgm2 mô men quán tính của rotor chính/phụ 

H m chiều cao từ mặt đế đến chốt quay 


