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 Góc pha của vector chuẩn  

 Góc pha điều khiển phần chỉnh lưu PWM 

 Góc pha của vector áp nguồn phần chỉnh lưu PWM 

 Góc pha giữa dòng điện và áp 

 Vận tốc góc 

A Từ thông stator pha A 

B Từ thông stator pha B 

C Từ thông stator pha C 

 x
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Giá trị đặt 

L  Vector từ thông ảo 

L Thành phần trục  của vector từ thông ảo trên hệ trục toạ độ - 

L Thành phần trục  của vector từ thông ảo trên hệ trục toạ độ - 
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Ld Thành phần trục d của vector từ thông ảo trên hệ trục toạ độ d-q 

Lq Thành phần trục q của vector từ thông ảo trên hệ trục toạ độ d-q 

cos Hệ số công suất cơ bản 

C Tụ điện  

ĐB Động cơ đồng bộ ba pha 
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f Tần số 

FOC Điều khiển tựa từ trường (viết tắt của Field Oriented Control) 

i(t), i Giá trị dòng điện tức thời 

iA, iB, iC Dòng ba pha A, B, C cuộn dây stator 

ia, ib, ic Dòng ba pha a, b, c cuộn dây rotor 

idc Giá trị dòng điện một chiều 

LI  Vector dòng điện lưới 

iLa,b,c Dòng ba pha A, B, C của lưới điện xoay chiều phần chỉnh lưu PWM 

iL Thành phần trục  của vector dòng điện lưới trên hệ trục toạ độ - 

iL Thành phần trục  của vector dòng điện lưới trên hệ trục toạ độ - 

iLd Thành phần trục d của vector dòng điện lưới trên hệ trục toạ độ d-q 

iLq Thành phần trục d của vector dòng điện lưới trên hệ trục toạ độ d-q 

id Thành phần trục d của vector dòng stator động cơ 

iq Thành phần trục q của vector dòng stator động cơ 

I Giá trị hiệu dụng của dòng điện một pha động cơ 

j Đơn vị ảo 

J Mô men quán tính 

L Giá trị điện cảm 
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M Mô men, mô men động cơ 

Mc Mô men cản tác động lên trục động cơ (mô men tải) 

Mđt Mô men điện từ động cơ 

Mđm Mô men định mức 

Mmax Mô men cực đại 

np Số đôi cực từ của động cơ 

P Công suất tác dụng 

p(t), p Công suất tác dụng tức thời 

PWM Điều chế độ rộng xung (viết tắt của Pulse Width Modulation) 

q(t), q Công suất phản kháng tức thời 

Q Công suất phản kháng 

R Điện trở 

s Toán tử Laplace 

S Công suất biểu kiến 

Sa,Sb,Sc Trạng thái đóng cắt của bộ biến đổi 

t Giá trị thời gian tức thời 

T Chu kỳ 

LU  Vector điện áp lưới 

uL Thành phần trục  của vector điện áp lưới trên hệ trục toạ độ  -  

uL Thành phần trục  của vector điện áp lưới trên hệ trục toạ độ  -  

uLd Thành phần trục d của vector điện áp lưới trên hệ trục toạ độ d - q 

uLq Thành phần trục q của vector điện áp lưới trên hệ trục toạ độ d - q 

sU   Vector điện áp vào bộ chỉnh lưu PWM 

us Thành phần trục  của vector điện áp đầu vào bộ chỉnh lưu trên hệ trục 


