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BĐK: Bộ điều khiển 

DC: Động cơ điện một chiều. 

P: Bộ điều chỉnh tỷ lệ. 

I: Bộ điều chỉnh tích phân. 

D: Bộ điều chỉnh vi phân. 

PID: Bộ điều chỉnh tỷ lệ vi tích phân. 

CPU: Bộ xử lý trung tâm. 

PWM : Phƣơng pháp điều chế độ rộng xung điện áp. 

βI : Phản hồi âm dòng điện. 

γn : Phản hồi tốc độ. 

Ucđ : Điện áp chủ đạo. 

Uđk : Điện áp điều khiển. 

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

T : Thời gian chu kỳ điện áp ra. 

Ud : Điện áp ra của bộ biến đổi PWM. 

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

Kω : Hệ số của khâu lấy tín hiệu tốc độ. 

   BIT  : Hằng số thời gian máy biến dòng. 

          BIK : Hệ số phản hồi dòng điện. 

   T  : Hằng số thời gian của khâu cảm biến vị trí. 

           K : Hệ số phản hồi vị trí. 

   uT : Hằng số thời gian điện từ của động cơ.   

           R : Điện trở mạch phần ứng. 

           L : Điện cảm mạch phần ứng. 

           iT : Hằng số thời gian của cảm biến (sensor) dòng điện. 
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