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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU 
 

F, fm Lực điện từ 

M Trọng lƣợng rô to 

G Gia tốc trọng trƣờng 

Sa Tiết diện mặt cắt lõi sắt hình chữ C 

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 đƣờng đi từ trƣờng qua lõi sắt chữ C 

lI Chiều dài trung bình của đƣờng đi từ trƣờng qua lõi sắt chữ I 

   Từ thông trong mạch vòng khép kín 

B Mật độ từ thông 

H Từ trƣờng mạch từ 

L Độ tự cảm 

  Độ từ thẩm của vật liệu sắt từ 

0  Độ từ thẩm của môi trƣờng chân không 

N Số vòng dây 

Wa Năng lƣợng tích trữ 

Va Thể tích khe hở không khí của Hệ thống 

R Tổng trở 

iN  Sức điện động 

CR , IR , gR  Từ trở tƣơng ứng trong lõi thép hình chữ C, hình chữ I, và trong 

khe hở không khí 
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i0 Dòng điện phân cực 

ix Dòng điện điều khiển 

X Độ dịch chuyển theo phƣơng x 

Y Độ dịch chuyển theo phƣơng y 

,   Góc quay của trục theo phƣơng x, y 

Fx, Fy Lực nâng trục theo các phƣơng x, y 

Fx1, Fy1, 

Fx2, Fy2 

Lực nâng hƣớng trục theo phƣơng x, phƣơng y của AMB1 và 

AMB2 

a, b Khoảng cách trọng tâm của trục đến ổ đỡ AMB1, AMB2 

c, d Khoảng cách trọng tâm của trục đến cảm biến vị trí 1, 2 

F+, F- Lực hấp dẫn giữa rô to và stato theo phƣơng x  của AMB1  

ix1, ix2, iy1, iy2  Dòng điện thành phần theo phƣơng x, y của AMB1 và AMB2 

Ki  Hệ số tỉ lệ với dòng điện 

Ks Hệ số tỉ lệ với độ dịch chuyển 

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

Jz Mô men quán tính của trục rotor 

rm  Vận tốc góc 

Fx1, Fx2, Fy1, 

Fy2 

Lực tịnh tiến của rotor theo phƣơng x, y của ổ đỡ từ AMB1, 

AMB2 

q(t)  Quỹ đạo trạng thái 

U  Tín hiệu điều khiển 

x1, y1, x2, y2 Vị trí dịch chuyển của trục tại các điểm đặt cảm biến theo phƣơng 

x, y của AMB1, AMB2 
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DANH MỤC CÁC CHỮ VIẾT TẮT 

Viết tắt Biểu diễn Ghi chú Tiếng Anh 

AMB Ổ đỡ từ chủ động Magnetic Active Bearing 

DOF  Bậc tự do Degree of Freedom 

DC  Nguồn một chiều Direct Current 

MMF  Lực từ động   Magnemotive Force 

KĐ Khuyếch đại  

PID Bộ điều khiển  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


