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LỜI CAM ĐOAN 

Tôi xin cam đoan đây là công trình nghiên cứu của cá nhân tôi dưới sự 

hướng dẫn của tập thể các nhà khoa học và các tài liệu tham khảo đã trích 

dẫn. Kết quả nghiên cứu là trung thực và chưa được công bố trên bất cứ một 

công trình nào khác. 

  Thái Nguyên, ngày    tháng 04 năm 2016 

                                                                           Tác giả  

 

 

                                                             Nguyễn Thị Mai Hương 
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LỜI CẢM ƠN 

 

 

Trong quá trình làm luận án, tôi đã nhận được rất nhiều góp ý về chuyên 

môn cũng như sự ủng hộ về các công tác tổ chức của tập thể cán bộ hướng 

dẫn, của các nhà khoa học, của các bạn đồng nghiệp. Tôi xin được gửi tới họ 

lời cảm ơn sâu sắc. 

Tôi xin bày tỏ lòng cảm ơn đến tập thể cán bộ hướng dẫn đã tâm huyết 

hướng dẫn tôi trong suốt thời gian qua. 

Tôi cũng xin chân thành cảm ơn các đồng nghiệp, tập thể các nhà khoa 

học trường Đại học Kỹ thuật Công nghiệp, của bộ môn Điều khiển tự động 

trường Đại học Bách khoa Hà Nội, đã có những ý kiến đóng góp quý báu, các 

Phòng ban của Trường Đại học Kỹ thuật Công nghiệp đã tạo điều kiện thuận 

lợi cho tôi trong suốt quá trình thực hiện đề tài luận án. 

                                                   Thái Nguyên, ngày    tháng 04  năm 2016 

    Tác giả luận án 

 

 

 Nguyễn Thị Mai Hương 
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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU VÀ CHỮ VIẾT TẮT 

Các kí hiệu: 

Ký hiệu Diễn giải nội dung đầy đủ 

pN  Miền (phạm vi) dự báo 

cN  Miền (phạm vi) điều khiển 

( )tl m  Chiều dài của phần đuôi của cánh tay đòn (m ) 

( )ml m  Chiều dài của phần chính của cánh tay đòn (m ) 

( )bl m  Chiều dài cánh tay đòn đối trọng (m ) 

( )cbl m  Khoảng giữa cánh tay đòn đối trọng và khớp (bộ nối) (m ) 

/ s ( )ms tr m  Bán kính của  hộp bảo vệ cánh quạt chính/đuôi 

( )trm kg  Khối lượng của động cơ một chiều đuôi (kg ) 

( )mrm kg  Khối lượng của động cơ một chiều chính (kg ) 

( )cbm kg  Khối lượng của đối trọng (kg ) 

( )tm kg  Khối lượng của phần đuôi của cánh tay đòn (kg ) 

( )mm kg  Khối lượng phần chính của cánh tay đòn (kg ) 

( )bm kg  Khối lượng của cánh tay đòn đối trọng (kg ) 

( )tsm kg  Khối lượng của lưới chắn đuôi (kg ) 

( )msm kg  Khối lượng của lưới chắn chính (kg ) 

gk  Hệ số con quay 
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/ ( )av hR   Điện trở phần ứng của ĐCMC cánh quạt chính/đuôi ( ) 

/ ( )av hL mH  Điện cảm phần ứng của ĐCMC cánh quạt chính/đuôi (H ) 

( )ak Nm A  Từ thông  

2
/ ( )mr trJ gcm  Mômen quán tính của ĐCMC chính/đuôi ( 2kgm s ) 

2
/ ( )mr trB kgm s  Hệ số ma sát nhớt của ĐCMC chính và ĐCMC đuôi 

( 2kgm s ) 

v hF  Hàm phi tuyến của lực khí động học từ cánh quạt chính 

và cánh quạt đuôi (N ) 

g  Gia tốc trọng trường ( 2m s ) 

vJ  Mômen quán tính của trục ngang (trục hoành) ( 2kgm ) 

, ,/fric v fric hM M  Mômen của lực ma sát trong mặt phẳng thẳng đứng/ mặt 

phẳng ngang 

, , , ,

, , ,
ah v fhp fhn fvp

fvn th v v m

k k k k

k k k k
 Các hệ số dương (Nm AWb ) 

v h  Vận tốc góc của cánh quạt chính và cánh quạt đuôi 

(rad s ) 

/h v  Vận tốc góc của cánh tay đòn TRMS trong mặt phẳng 

ngang/ mặt phẳng thẳng đứng (rad s ) 

v hU  Điện áp ĐCMC cánh quạt chính/đuôi (V ) 

av hE  Sức điện động của ĐCMC cánh quạt chính/đuôi (V ) 


