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LỜI CAM ĐOAN 

 

Luận án này được tác giả thực hiện dựa trên hướng dẫn của tập thể hướng 

dẫn khoa học và các tài liệu tham khảo đã được trích dẫn. Kết quả nghiên cứu chưa 

được bảo vệ và công bố trên bất cứ một công trình nào khác. 
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 DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU 

 

F, fm Lực điện từ 

m Trọng lượng rô to 

g Gia tốc trọng trường 

Sfe Tiết diện mặt cắt trong khe hở không khí 

i Dòng điện tức thời 

x0 Khe hở không khí 

lc Chiều dài trung bình của đường đi từ trường qua lõi sắt chữ C 

li Chiều dài trung bình của đường đi từ trường qua lõi sắt chữ I 

  Từ thông trong mạch vòng khép kín 

B Mật độ từ thông 

H Từ trường mạch từ 

L Độ tự cảm 

  Độ từ thẩm của vật liệu sắt từ 

0  Độ từ thẩm của môi trường chân không 

r  Độ từ thẩm tương đối 

N Số vòng dây 

Wa Năng lượng tích trữ 

Va Thể tích khe hở không khí của Hệ thống 

Rxo Từ trở trong khe hở không khí 

i0 Dòng điện phân cực 

Ka Hệ số tỷ lệ với dòng điện 

Kn Hệ số tỷ lệ với độ dịch chuyển 

x Độ dịch chuyển theo phương x 

y Độ dịch chuyển theo phương y 

Z Độ dịch chuyển theo phương z 

, ,x y z    Góc quay của trục theo phương x, y 

Fx, Fy, Fz Lực nâng trục theo các phương x, y, z 

Tx,Ty, Tz Mô men quay theo các phương x, y, z 

, ,1 1x y z  Vị trí dịch chuyển của trục tại các điểm đặt cảm biến theo 

 phương x, y của AMB1 

, ,2 2x y z  Vị trí dịch chuyển của trục tại các điểm đặt cảm biến theo 
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 phương x, y của AMB2 

, , ,x1 y1 x2 y2F F F F  

 

Lực nâng hướng trục theo phương x, phương y của AMB1 và 

AMB2 

ha Khoảng cách giữa trọng tâm 2 ổ từ 

hs Khoảng cách giữa hai cảm biến vị trí 

x  Từ thông tạo bởi các cuộn dây 

,xc1 xc2   Từ thông tạo bởi cuộn dây của AMB1 và AMB2 theo phương x 

Fx1+, Fx1-, 

Fy1+, Fy1-; 

Fx2+,Fx2-, 

Fy2+,Fy2- 

Lực hấp dẫn giữa rô to và stato theo phương x, y của AMB1 và 

AMB2 

 

xx1+, xx1-, 

xx2+, xx2- 

Khe hở không khí theo phương x của AMB1 và AMB2 

ix1+, ix1-, ix2+, ix2- Dòng điện chạy trong cuộn dây của AMB1 và AMB2 theo  

phương x 

R1x+, R1x -, 

R2x+, R2x- 

Từ trở của khe hở không khí của AMB1 và AMB2 

Hp Sức từ động của nam châm vĩnh cửu 

S Tiết diện mạch từ 

ix1, ix2 Dòng điện thành phần theo phương x của AMB1 và AMB2 

ixs Tổng các dòng điện thành phần theo phương x 

ixd Hiệu các dòng điện thành phần theo phương x 

Lx1+, Lx1-, 

Lx2+, Lx2+, 

Điện cảm của các cực từ theo phương x của AMB1 và AMB2 

Ka Hệ số tỉ lệ với dòng điện 

Kn Hệ số ti lệ với độ dịch chuyển 

Jx=Jy=Jj Mô men quán tính của trục rotor theo phương x và y 

Jk Mô men quán tính của trục rotor 

rm  Vận tốc góc  

Ha Khoảng cách giữa 2 tâm của AMB1 và AMB2 

Fxs Lực tịnh tiến của rotor theo phương x 

Fys Lực tịnh tiến của rotor theo phương y 

Fxr Lực nghiêng của rotor theo phương x 
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Fyr Lực nghiêng của rotor theo phương y 
nq  Số các biến khớp 
nu  Véc tơ các tín hiệu điều khiển 

g(q), G(g) Gia tốc trọng trường 

M(q), D(q) Ma trận quán tính 

( , , )d t q q  Véc tơ nhiễu mô men đầu vào 

( , )L q q  Hàm Lagrange 

( , )K q q  Hàm mô tả động năng 

P(q) Hàm thế năng 

( )R q  Hàm tiêu tán 




 Véc tơ giá trị xác định 




 Giá trị ước lượng chặn trên 

q(t) Quỹ đạo trạng thái 

( , )C q q  Ma trận hướng tâm 

u  Tín hiệu điều khiển 

T Ma trận chuyển vị 

e Sai lệch quỹ đạo bám 

e  Đạo hàm của sai lệch quỹ đạo bám 

  Tham số hằng bất định 

KP Hệ số khuếch đại của bộ điều khiển  

KD Hệ số đạo hàm của bộ điều khiển 

KI Hệ số tích phân 

s Toán tử Laplace 

Lse Điện cảm tản trong cuộn dây 

V Điện áp điều khiển 

kx1, ky1, kx2 ky2 Hệ số sức điện động cảm ứng trong các cuộn dây 

Tb Hằng số thời gian 
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DANH MỤC CÁC CHỮ VIẾT TẮT 

 

Viết tắt Biểu diễn Ghi chú Tiếng Anh 

 

AMB Ổ đỡ từ chủ động Active Magnetic Bearing 

RMRAC Điều khiển thích nghi bền vững theo mô hình 

mẫu  

Robust Model Reference 

Adaptive Control 

EL Euler-Lagrange Euler-Lagrange 

DOF Bậc tự do Degree of Freedom 

SMB Ổ đỡ từ siêu dẫn Sctive Magnetic Bearing 

PMB Ổ đỡ từ thụ động Passive Magnetic Bearing 

DC Nguồn một chiều Direct Current 

MMF Lực từ động Magnemotive Force 

MIMO Hệ nhiều đầu vào nhiều đầu ra Multiple Input Multiple 

Output 

KĐ Khuếch đại  

BT3F Biến tần 3 pha  

ADC Biến đổi tương tự - số  

DSP Vi xử lý tín hiệu số  

FFT Phân tích phổ tín hiệu fourier  

 

 

 

 

 

 

 

 

 


