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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU VÀ CHỮ VIẾT TẮT 
 

ĐCKĐB  : Động cơ điện không đồng bộ 

Ec : Encoder 

P  : Bộ điều chỉnh tỷ lệ. 

PID  : Bộ điều chỉnh dùng S7-300 

WL(p)  : Hàm truyền khâu lấy tín hiệu dòng điện 

Uđb  : Điện áp đồng bộ. 

Uω  : Tín hiệu điện áp chủ đạo đặt tốc độ. 

T, T1  : Chu kỳ lấy mẫu (hay gọi thời gian lượng tử). 

H(p)  : Khâu lưu giữ 0.  

T(p) : Hệ số truyền biến tần 

Uc  : Điện áp điều khiển của bộ điều chế độ rộng xung. 

Kω  : Hệ số của khâu lấy tín hiệu tốc độ được lấy từ Encoder  

Ki , Kp  : Hệ số biến đổi của bộ điều khiển số dòng điện. 

Ku         : Hệ số khuếch đại của bộ biến tần 
 Tu          : Hệ số thời gian của biến tần; 

WKI         : Hàm số truyền kín của mạch vòng dòng điện 
CT, C0

T
      : Ma trận quy đổi 

 Wi(P)       : Hàm số truyền khâu điện từ động cơ xoay chiều 
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