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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU VÀ CHỮ VIẾT TẮT 
 

 

Ký hiệu              Đơn vị                                            Ý nghĩa 

Lsd, Lsq               H                 Điện cảm dọc trục và ngang trục của stato                                             

m                         Kg                 Khối lượng của bộ phận sơ cấp (stator)  

us ,is                     V, A              Vector điện áp, dòng stator  

Rs                           Ω                Điện trở stator 

v , ve                     m/s               Vận tốc cơ, điện  

Fm ,Ffc                              N                Lực đẩydo động cơ sinh ra, lực cảndo  

                                                                     ma sát. 

isd , isq                     A               Dòng điện trục d,q 

usd , usq                             V                           Điện áp trục d,q 

τ                           mm               Bước cực 

p                                                Số đôi cực 

ψ p                                     Wb               Từ thông cực từ 

Ω e,   Ω m                     Rad/s             Vận tốc góc điện, cơ 

xp ,x                    mm                Vị trí đỉnh cực, vị trí tương đối giữa phần  

                                                  sơ cấp và thứ cấp của động cơ tuyến tính  

Jm, Jl, Js, Jp       Kgm2                Mômen quán tính của động cơ, tải, trục   

                                                  truyền chuyển động, trục vít vô tận.   

T fc                                 Rad/s2                   Hệ số ma sát Coulomb  

B m ,Bl                  1/s                Hệ số ma sát nhớt của động cơ, tải  

T trans(θ)               Nm                Mômen truyền từ động cơ đến tải  

Tfcm,T fcl,T fcp       Nm                 Mômen ma sát tại vị trí động cơ, tải, trục  

                                                  vít vô tận  

Tpos(θ m),T pos(θ l)   Nm              Thành phầnmômen bất định gây ra đối  

                                                  với động cơ, tải 

Fpos (x)                   N                 Nhiễu lực đẩy tác động lên động cơ  

Ф g                                Wb                 Từ thông khe hở không khí  

R                       A.vòng/Wb       Từ trở khe hở không khí 
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Fabc(x,t)              A.vòng             Sức từ động của mỗi pha (phụ thuộc vị  

                                                    trí và thời gian)  

 F(xt)                A.vòng              Sức từ động tổng được tạo bởi thành   

                                                   phần sơ cấp trong máy điện.  

  kωlν                                           Hệ số dây quấn của sóng hài bậc ν           

l*                        m                    Chiều dài của  p  bước cực  

 l/3                      m                    Khoảng cách giữa trục dây quấn của 2  

                                                   pha khác nhau   

Lsa ,Фsa ,           H, Wb,              Điện cảm tự cảm, từ thông móc vòng qua 

 ψsa ,Bsa                   Tesla                1 vòng dây, từ thông móc vòng qua 1   

                                                  pha, mật độ từ thông do dòng điện chảy   

                                                   qua pha  a sinh ra  

B,Bp                  Wb/m2             Mật độ từ thông nói chung, mật độ từ  

                          (Tesla)             thông do thành phần nam châm vĩnh cửu  

                                                  của bộ phận thứ cấp trong ĐCTT sinh ra 

Bsm , Bpm           Wb/m2              Mật độ từ thông tại vị trí đạt giá trị lớn   

                        (Tesla)               nhất do thành phần sơ cấp và thứ cấp   

                                                  sinh ra  

ψ  p                      Wb                 Từ thông do nam châm vĩnh cửu của bộ  

                                                   phận thứ cấp trong ĐCTT sinh ra  

N                                               Số vòng dây của mỗi pha 

sf                        Tần số mạch điện stator 

, , ,rd rq sd sqi i i i                     Các thành phần dòng rotor, stator thuộc hệ                           

tọa độ dq 
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Chữ viết tắt                                               Ý nghĩa  

TTHCX                                         Tuyến tính hoá chính xác 

ĐB-KTVC                                     Đồng bộ - kích thích vĩnh cửu 

ĐCD                                              Điều chỉnh dòng 

ĐC, ĐK                                         Động cơ, điều khiển  

TKTT                                            Tách kênh trực tiếp  

PHTT                                             Phản hồi trạng thái 

TĐTT                                            Tọa độ trạng thái 

VĐK                                              Vi điều khiển 

SVM                                              Điều chế vectơ không gian  

MIMO                                            Multiinput – multioutput 

ĐCTT                                             Động cơ tuyến tính 

T4R                                                Tựa từ thông rotor 
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