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LỜI CAM ĐOAN 

 

Tên tôi là Đinh Văn Nghiệp, đang công tác tại Bộ môn Tự động hóa – Khoa 

Điện – Trường Đại học Kỹ thuật Công nghiệp – Đại học Thái Nguyên. Tôi xin cam 

đoan đây là công trình nghiên cứu của cá nhân tôi dưới sự hướng dẫn của tập thể 

các nhà khoa học và các tài liệu tham khảo đã trích dẫn. Kết quả nghiên cứu là trung 

thực và chưa được công bố trên bất cứ một công trình nào khác. 

  

 Thái Nguyên, ngày     tháng      năm 2018 

  Tác giả luận án 

 

 

Đinh Văn Nghiệp 
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LỜI CẢM ƠN 

 

Trong suốt quá trình học tập, nghiên cứu và hoàn thiện luận án này, tôi đã 

nhận được sự hướng dẫn, gi p đ  qu  báu của các thầy cô, các anh chị, các em, các 

bạn và các tổ chức. Với l ng kính trọng và biết  n sâu sắc tôi xin được bày t  lời 

cảm  n chân thành tới: 

  an Giám hiệu, Ph ng Đào tạo, Khoa Điện-Trường Đại học Kỹ thuật Công 

nghiệp-Đại học Thái Nguyên, Viện Nghiên cứu Phát triển Công nghệ cao về Kỹ 

thuật Công nghiệp-Đại học Thái Nguyên, Đại học Thái Nguyên đã tạo mọi điều 

kiện thuận lợi gi p đ  tôi trong quá trình học tập, nghiên cứu và hoàn thiện luận án. 

 Phó giáo sư-tiến sĩ Nguyễn Như Hiển và Giáo sư-tiến sĩ Nguyễn Doãn 

Phước, những người thầy kính mến đã tận tình hướng dẫn, chỉ bảo, động viên và tạo 

mọi điều kiện thuận lợi cho tôi.  

 Thầy giáo Nguyễn Ngọc Kiên, trưởng bộ môn Tự động hóa, người thầy tâm 

huyết luôn quan tâm, chỉ bảo, động viên và tạo điều kiện tốt nhất cho tôi trong quá 

trình học tập và nghiên cứu. 

 Tập thể các nhà khoa học của Bộ môn Tự động hóa và Khoa Điện trường 

Đại học Kỹ thuật Công nghiệp, Bộ môn Điều khiển tự động và Viện Điện của 

trường đại học  ách khoa Hà Nội, đã có những   kiến đóng góp qu  báu để tôi 

hoàn chỉnh bản luận án này.  

 Xin chân thành cảm  n bố m , anh chị em, người vợ yêu qu  và hai con đã 

luôn ở bên cạnh động viên và gi p đ  tôi học tập, nghiên cứu và hoàn thiện luận án. 

 Thái Nguyên, ngày     tháng      năm 2018 

   Tác giả luận án 

 

 

Đinh Văn Nghiệp 
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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU, CÁC CHỮ VIẾT TẮT 

Các kí hiệu 

K  hiệu Mô tả (  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 c  chính 

m  Từ thông của động c  đuôi 

mrB  Hệ số ma sát nhớt của động c  chính 

trB  Hệ số ma sát nhớt của động c  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 c  chính 

ate  Sức phản điện động phần ứng của động c  đuôi 

memfe  Sức phản điện động phần ứng của động c  chính 

temfe  Sức phản điện động phần ứng của động c  đuôi 

ie  Véc t  đ n 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 c  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 c  chính và cánh quạt chính 

trJ  Tổng mô men quán tính của động c  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 c  chính 

atk  Hằng số sức phản điện động của động c  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 c  chính 

tL  Điện cảm phần ứng của động c  đuôi 

ami  D ng điện phần ứng của động c  chính 

ati  D ng điện phần ứng của động c  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 c  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 c  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   án kính rotor động c  chính 

mtr   án kính rotor động c  đuôi 

cbr  Bán kính của đối trọng 

amR  Điện trở phần ứng của động c  chính 

atR  Điện trở phần ứng của động c  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 c  chính 

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

m  Mô men điện từ của động c  chính 

t  Mô men điện từ của động c  đuôi 

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

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


