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รายการสัญลกัษณ์ 

 

แกนอ้างองิ : 

d q− : แกนอา้งอิงโรเตอร์ 

ˆ ˆd q− : แกนอา้งอิงฟลกัซ์ประมาณ 

x y− : แกนอา้งอิงสเตเตอร์ 

u v w− − : แกนของขดลวด (coil axis) สามเฟส , ,u v w  ตามลาํดบั 

 

กระแส : 

si


: สเปซเวกเตอร์ของกระแสสเตเตอร์ 

ˆ
si


: ค่าประมาณของสเปซเวกเตอร์ของกระแสสเตเตอร์ 

,sx syi i : กระแสสเตเตอร์บนแกนอา้งอิงสเตเตอร์ ,x y ตามลาํดบั 

ˆ ˆ,sx syi i : ค่าประมาณของกระแสสเตเตอร์บนแกนอา้งอิงสเตเตอร์ ,x y ตามลาํดบั 

,sd sqi i : กระแสสเตเตอร์บนแกนอา้งอิงโรเตอร์ฟลกัซ์ ,d q ตามลาํดบั 

ˆ ˆ, sqsd
i i : กระแสสเตเตอร์บนแกนอา้งอิงโรเตอร์ฟลกัซ์ประมาณ ,d q ตามลาํดบั 

ˆ ˆ
ˆ ˆ, sqsd
i i : ค่าประมาณของกระแสสเตเตอร์บนแกนอา้งอิงโรเตอร์ฟลกัซ์ประมาณ ,d q ตามลาํดบั 

ˆ ˆ, sqsd
i i∗ ∗ : กระแสสเตเตอร์คาํสั่งบนแกนอา้งอิงโรเตอร์ฟลกัซ์ ,d q ตามลาํดบั 

0i  : กระแสกระตุน้ของโรเตอร์ฟลกัซ์ 

sui : กระแสของขดลวดสเตเตอร์เฟส u  

svi : กระแสของขดลวดสเตเตอร์เฟส v  

swi : กระแสของขดลวดสเตเตอร์เฟส w  

ˆ
i s se i i= −
 



: สเปซเวกเตอร์ของค่าผิดพลาดของกระแส 

ˆ ˆ ˆ
ˆ

d sd sd
e i i= − : ค่าผดิพลาดของกระแสสเตเตอร์บนแกนอา้งอิงฟลกัซ์ประมาณ d̂  

ˆ ˆ ˆ
ˆ

q sq sqe i i= − : ค่าผดิพลาดของกระแสสเตเตอร์บนแกนอา้งอิงฟลกัซ์ประมาณ q̂  

 

แรงดัน: 

u : สเปซเเวกเตอร์ของแรงดนัสเตเตอร์ 

u∗ : สเปซเเวกเตอร์ของแรงดนัสเตเตอร์คาํสั่ง 

,sx syu u : แรงดนัสเตเตอร์บนแกนอา้งอิงสเตเตอร์ ,x y ตามลาํดบั 
* *,sx syu u : แรงดนัสเตเตอร์คาํสั่งบนแกนอา้งอิงสเตเตอร์ ,x y ตามลาํดบั 

,sd squ u : แรงดนัสเตเตอร์บนแกนอา้งอิงโรเตอร์ ,d q ตามลาํดบั 
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ˆ ˆ, sqsd
u u : แรงดนัสเตเตอร์บนแกนอา้งอิงฟลกัซ์ประมาณ ˆ ˆ,d q ตามลาํดบั 

ˆ ˆ, sqsd
u u∗ ∗ : แรงดนัสเตเตอร์คาํสั่งบนแกนอา้งอิงฟลกัซ์ประมาณ ˆ ˆ,d q ตามลาํดบั 

suu∗ : แรงดนัสเตเตอร์คาํสั่งเฟส u  

svu∗ : แรงดนัสเตเตอร์คาํสั่งเฟส v  

swu∗ : แรงดนัสเตเตอร์คาํสั่งเฟส w  

 

ฟลกัซ์ ตําแหน่ง และความเร็ว : 

rλ


: สเปซเเวกเตอร์ของโรเตอร์ฟลกัซ์ 
ˆ
rλ


: ค่าประมาณของสเปซเเวกเตอร์ของโรเตอร์ฟลกัซ์ 

rλ : ค่าโรเตอร์ฟลกัซ์ 

r̂λ : ค่าประมาณของโรเตอร์ฟลกัซ์ 
ˆ
r reλ λ λ= −
 



: สเปซเเวกเตอร์ของค่าผดิพลาดของโรเตอร์ฟลกัซ์ 

ρ : ตาํแหน่งโรเตอร์หรือตาํแหน่งของโรเตอร์ฟลกัซ์ 

ρ̂ : ค่าประมาณตาํแหน่งโรเตอร์หรือตาํแหน่งของโรเตอร์ฟลกัซ์ 

m
d
dt
ρω = : ความเร็วหรือความถ่ีของโรเตอร์ 

ˆmω : ค่าประมาณของความเร็วหรือความถ่ีของโรเตอร์ 

0

ˆd
dt
ρω = : ค่าประมาณของความเร็วหรือความถ่ีของโรเตอร์ฟลกัซ์ 

ˆeρ ρ ρ= − : ค่าผดิพลาดของตาํแหน่งประมาณ 

ˆm meω ω ω ω= ∆ = − : ค่าผดิพลาดของความเร็วประมาณ 

 

พารามิเตอร์และแรงบิดของมอเตอร์ : 

rR : ค่าความตา้นทานของขดลวดโรเตอร์ 

sR : ค่าความตา้นทานของขดลวดสเตเตอร์ 

rL : ค่าความเหน่ียวนาํของขดลวดโรเตอร์ 

sL : ค่าความเหน่ียวนาํของขดลวดสเตเตอร์ 

p : จาํนวนขั้วแม่เหล็ก 

J : ค่าความเฉ่ือยของระบบขบัเคล่ือน 

mT ∗ : แรงบิดคาํสั่งของมอเตอร์ 

mT : แรงบิดของมอเตอร์ 
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ratedT : แรงบิดพิกดัของมอเตอร์ 

LT : แรงบิดของโหลด 

M : ค่าความเหน่ียวนาํร่วมระหวา่งขดลวดดา้นสเตเตอร์และโรเตอร์ 

σ  = 
2

1
s r

M
L L

− : สัมประสิทธ์การร่ัวไหลรวม 

ε   = s rL L
M

σ
 

 

อตัราขยายป้อนกลบั : 

1 2 1 2, , ,G G H H : อตัราขยายป้อนกลบัของตวัสังเกตในกรณีท่ีใชแ้บบจาํลองเชิงเส้น 

1 2G G= +G I J , 1 2H H= +H I J : เมทริกซ์ของอตัราขยายป้อนกลบัของตวัสังเกตในกรณีท่ีใช้

แบบจาํลองเชิงเส้น 

ik :  อตัราขยายการปรับตวัแบบอินทิเกรต 

pk : อตัราขยายการปรับตวัแบบสัดส่วน 

 

ฟังก์ชันโอนย้ายและเมทริกซ์ : 

( )sG : ฟังกช์นัโอนยา้ยของระบบประมาณค่าความเร็วบนแกนอา้งอิงสเตเตอร์ 

22 12ˆ ˆ

12 22
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( ) ( )
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s e s e
G s G s

ρ ρ− −
′ ′ ′ = =  ′ ′− 

G G : ฟังก์ชนัโอนยา้ยของระบบประมาณค่าความเร็วบน

แกนอา้งอิงของฟลกัซ์ประมาณ 

ie
e

eλ

 
=  
 







: สเปซเเวกเตอร์ของค่าผดิพลาดของสัญญาณ 
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