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10 Ke Hệ số Encoder phản hồi âm tốc độ 

11 β Hệ số biến đổi của bộ điều khiển dòng điện 

12 K Hệ số của khâu lấy tín hiệu tốc độ 

13 P Bộ điều chỉnh tỉ lệ 

14 PI Bộ điều chỉnh tỉ lệ tích phân 
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16 PLC Programmable Logic Controller”: Bộ điều khiển logic 

17 PWM (Pulse Width Modulation) Phương pháp biến điệu bề rộng 

xung 

18 SVM (Space Vector Modulation) Phương pháp biến điệu vector 

không gian 

19 T Chu kì lấy mẫu (thời gian lượng tử) 

20 CNC Computer numberial control 
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