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STT Ký hiệu Diễn giải nội dung đầy đủ 

1 ĐC Động cơ điện một chiều 

2 ADC Analog Digital Convert 

3 DAC Digital Analog Convert 

4 XA-Đ Điều chỉnh xung áp - động cơ một chiều  

8 T-Đ Thyristor - động cơ 

9 CL-Đ Chỉnh lưu điều khiển - động cơ một chiều 

10 F-Đ Hệ máy phát động cơ 

11 BBĐ Bộ biến đổi 

12 PID Proportional Intergal Derivative 

13 PI Proportional Intergal 

14 FXCĐ Phát xung chủ đạo 

15 SRC Sóng răng cưa 

16 TXPCX Tạo xung phân chia xung 

17 SS So sánh 

18 ĐK Động cơ không đồng bộ 
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