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Từ viết tắt Tên tiếng anh Tên tiếng việt 

TRMS Twin Roto MIMO System  Hệ Twin Roto nhiều vào nhiều ra 

SISO Single In – Single Out Hệ một vào - một ra 

MIMO Multi Input – Multi Output Hệ nhiều vào - nhiều ra 

EL Euler-Lagrange   Euler-Lagrange  
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DC Direct Current Dòng điện một chiều 
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      BẢNG KÝ HIỆU CÁC THÔNG SỐ 

Ký hiệu Đơn vị Ý nghĩa 

Vv/h V điện áp trên cực động cơ chính/phụ 

Uv/h V điện áp điều khiển động cơ chính/phụ trong máy tính 

Rav/h  điện trở phần ứng của động cơ chính/phụ 

Lαv/h H điện cảm phần ứng của động cơ chính/phụ 

iav/h A dòng điện phần ứng của động cơ chính/phụ 

φv/h Wb từ thông động cơ chính/phụ 

eav/h V sức phản điện động của động cơ chính/phụ 

kav/h  hằng số sức phản điện động của động cơ chính/phụ 

αh rad vị trí trong mặt phẳng ngang 

αv rad vị trí trong mặt phẳng đứng 

g m/s
2
 gia tốc trọng trƣờng 


