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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU 

 

x  Các vector biến trạng thái 

y  Vector đầu ra của hệ thống 

u  Vector đầu vào của hệ thống 

n n  Ma trận có các phần tử 0 có kích thƣớc n n  

nI  Ma trận đơn vị có kích thƣớc n 

a, b, c Cuộn dây stator mỗi pha 

fd Cuộn dây kích từ 

kd Cuộn cản theo trục d, (k=1,2) 

kq Cuộn cản theo trục q, (k=1,2) 

va, vb, vc Điện áp pha tức thời stator 

ia, ib, ic Dòng điện tức thời stator các pha a, b, c 

ifd, ikd, ikq Các dòng điện mạch kích từ, cuộn cản dọc trục và 

ngang trục 

rfd, rkd, rkq Các điện trở mạch rotor, cuộn cản 

laa, lbb, lcc Tự cảm các cuộn dây stator 

lab, lbc, lca Hỗ cảm giữa các cuộn dây stator 

lafd, lakd, lakq Hỗ cảm giữa các cuộn dây rotor và stator 

lffd, lkkd, lkkq Tự cảm của mạch rotor 

Rs Điện trở pha phần ứng (stator) 

s Toán tử laplace = d/dt 

δ Góc rotor (góc tải) của máy phát (rad) 
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θ Góc xác định bởi trục pha a và trục d (rad) 

vs  Góc pha đầu của điện áp trên thanh cái hệ thống 

ω Tốc độ góc của máy phát (rad/s) 

ω0 Tốc độ đồng bộ (rad/s) 

Pm Công suất cơ (p.u) 

TM Mô men cơ (p.u) 

Pe Công suất điện (p.u) 

Te Mô men điện (p.u) 

Qe Công suất phản kháng (p.u) 

TD Mô men dammping – mô men dập (damping torque) 

TS Mô men đồng bộ (synchronizing torque) 

KD Hệ số mô men damping  

KS Hệ số mô men đồng bộ 

H Hằng số quán tính máy phát (s) 

d Từ thông stator dọc trục 

q Từ thông stator ngang trục 

Efd Điện áp kích từ 

Vt Điện áp đầu cực của máy phát (p.u) 

Vd Điện áp stator dọc trục 

Vq Điện áp stator ngang trục 

Id Dòng điện stator dọc trục 

Iq Dòng điện stator ngang trục 
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E’d Điện áp quá độ dọc trục 

E’q Điện áp quá độ ngang trục 

kd Từ thông móc vòng cuộn cản dọc trục 

kq Từ thông móc vòng cuộn cản ngang trục 

Xd; X’d; X’’d Điện kháng đồng bộ, quá độ và siêu quá độ dọc trục của 

máy phát 

Xq; X’q; X’’q Điện kháng đồng bộ, quá độ và siêu quá độ ngang trục 

của máy phát 

Xls Điện kháng khe hở (stator leakage inductance) 

T’d0; T’’d0 Hằng số thời gian quá độ và siêu quá dộ dọc trục (s) 

T’q0; T’’q0 Hằng số thời gian quá độ và siêu quá dộ ngang trục (s) 
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DANH MỤC CÁC CHỮ VIẾT TẮT 

 

 

Chữ viết tắt Biểu diễn Ghi chú tiếng anh 

PSS Bộ ổn định HTĐ Power System Stabilizer 

AVR Tự động điều chỉnh điện áp Automatic Voltage 

Regulator 

LMI Bất đẳng thức ma trận tuyến tính Linear Matrix Inequalities 

LFO Dao động tần số thấp Low Frequency 

Oscillation 

LFC Điều khiển tần số–tải Load–Frequency Control 

AGC  Automatic Generation 

Control  

HTKT Hệ thống kích từ Excitation Systems  

CSTD Công suất tác dụng Active Power 

CSPK Công suất phản kháng Reactive Power 

FACTS Hệ thống truyền tải điện xoay chiều 

linh hoạt 

Flexible AC Transmission 

Systems 

HVDC Truyền tải điện một chiều cao áp High Voltage Direct 

Current 

SVC Thiết bị bù công suất phản kháng 

tĩnh 

Static Var Compensator 

HTĐ Hệ thống điện Power System 

MBA Máy biến áp Transformer  

AC Xoay chiều  

DC Một chiều  

p.u Đơn vị tƣơng đối Per unit 
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