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2. Ý nghiã khoa hoc̣ và thưc̣ tiêñ của đề tài ........................................................... 2 
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DANH MUC̣ CÁC KÝ HIÊỤ VÀ CHỮ VIẾT TẮT 

Ký hiêụ Đơn vi ̣ Ý nghiã 

Lsd, Lsq H Điêṇ cảm stator doc̣ truc̣ và ngang truc̣ 

m kg Khối lượng rotor 

su , si  V,A Vector điêṇ áp stator, dòng điêṇ stator 

v m/s Vâṇ tốc cơ của đôṇg cơ 

Rs  Điêṇ trở stator 

isd,isq A Thành phần dòng điêṇ truc̣ dq 

usd,usq V Thành phần điêṇ áp truc̣ dq 

 mm Bước cưc̣ 

p  Số đôi cưc̣ 

p  Wb Từ thông cưc̣ 

x mm Vi ̣trí đôṇg cơ tuyến tính 

, ,r s Ni i i  A Vector dòng rotor, dòng stator, dòng phía lưới 

, ,r s Nu u u  V Vector điêṇ áp rotor, điêṇ áp stator, điêṇ áp lưới 
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CHỮ VIẾT TẮT 

Chữ viết tắt Ý nghiã 

ĐB - KTVC Đồng bô ̣kích thích viñh cửu 

ĐCTT ĐC – KTVC  Động cơ tuyến tính đồng bô ̣kích thích viñh cửu 

MĐ Máy điêṇ 

PWM Điều chế độ rộng xung 

ĐKD Điều khiển dòng 

NLPL Nghic̣h lưu phía lưới 

NLĐC Nghic̣h lưu động cơ 

DSP Vi xử lý tín hiêụ số 
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Hình 1. 5 Đôṇg cơ tuyến tính có stator ngắn ............................................................. 6 
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Hình 3. 5 Sơ đồ cấu trúc điều khiển đôṇg cơ tuyến tính .........................................35 
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