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GLOSSARI DE SÍMBOLS UTILITZATS EN LA REDACCIÓ 
 

A Extrem superior del debanament motor, Fase A. 
A’ Extrem inferior del debanament motor, Fase A. 
AV Àrea de finestra. 
B Extrem superior del debanament motor, Fase B. 
B’ Extrem inferior del debanament motor, Fase B. 
B Inducció. 
bs Amplada dels pols de l’estator. 
br Amplada dels pols del rotor. 
C Extrem superior del debanament motor, Fase C. 
C’ Extrem inferior del debanament motor, Fase C. 
C Coeficient (o factor) d’utilització. 
cdt Caiguda de tensió dels interruptors d’estat sòlid. 
d Angle de conducció (dwell). 
D Diàmetre de l’induït. 
D1 Diàmetre interior d’estator. 
Dy Diàmetre exterior de l’estator. 
Deix Diàmetre de l’eix. 
D Fase D. 
d “dwell” (angle de conducció). 
E Estator. 
Eω Força electromotriu originada pel gir del motor. 
f Freqüència. 
hy Gruix del jou. 
hn Gruix corona  rotòrica. 
i Corrent instantani. 
iA Corrent instantani de la fase A. 
iB Corrent instantani de la fase B. 
iC Corrent instantani de la fase C. 
iD Corrent instantani de la fase D. 
if Corrent instantani de fase. 
I Corrent eficaç. 
I* Corrent expressat en temps discret. 
Id Corrent continu (de “Bus”). 
Ip Amplitud del corrent aplicat. 
k Constant. 
K Constant. 
Kα Coeficient de ventilació. 
KV Coeficient d’utilització de la finestra. 
l Inductància incremental (∂L/dθ ). 
l Factor d’escala . 
L Inductància. 
L Llargada de l’induït. 
LA Inductància en la posició de màxim alineament. 
Lem Longitud de la espira mitja. 
LNA Inductància en la posició de màxim desalineament. 
Lf Inductància de fase. 
M Parell motor. 
M1 Interruptor d’estat sòlid associat a la fase 1, part superior del convertidor clàssic. 
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M1’ Interruptor d’estat sòlid associat a la fase 1, part inferior del convertidor clàssic. 
M2 Interruptor d’estat sòlid associat a la fase 2, part superior del convertidor clàssic. 
M2’ Interruptor d’estat sòlid associat a la fase 2, part inferior del convertidor clàssic. 
M3 Interruptor d’estat sòlid associat a la fase 3, part superior del convertidor clàssic. 
M3’ Interruptor d’estat sòlid associat a la fase 3, part inferior del convertidor clàssic. 
MAV Valor mig del parell motor. 
Mb Parell motor aparent. 
m Nombre de fases. 
N Nombre d’espires per pol. 
N Velocitat del motor (min-1). 
N Punt  comú de tots els debanaments de l’estator  (Neutre). 
Ne Nombre de pols de l’estator. 
Nr Nombre de pols del rotor. 
p Nombre de parell de pols. 
P Potència elèctrica (valor mig). 
PCU Pèrdues en el coure. 
PJ Pèrdues Joule (pèrdues en el coure). 
Pm Pèrdues mecàniques. 
Q1 Interruptor d’estat sòlid associat al neutre del connexionat dels debanaments del motor, 

part superior del convertidor (Unipolar o Miller). 
Q1’ Interruptor d’estat sòlid associat a la fase 1, part inferior del convertidor (Unipolar o  

Miller). 
Q2’ Interruptor d’estat sòlid associat a la fase 2, part inferior del convertidor (Unipolar o  

Miller). 
Q3’ Interruptor d’estat sòlid associat a la fase 3, part inferior del convertidor (Unipolar o  

Miller). 
Q4’ Interruptor d’estat sòlid associat a la fase 4, part inferior del convertidor (Unipolar o  

Miller). 
q Càrrega lineal específic. 
R Resistència. 
R Rotor. 
R Energia emprada en la magnetizació. 
Rf Resistència per fase. 
r Factor d’energia. 
r Relació d’inductàncies (Lna/La). 
S1 Senyal de sortida del sensor de posició optoelectrònic  Nº 1. 
S2 Senyal de sortida del sensor de posició optoelectrònic. Nº 2. 
S3 Senyal de sortida del sensor de posició optoelectrònic  Nº 3. 
S4 Senyal de sortida del sensor de posició optoelectrònic  Nº 4. 
Sα Secció de ventilació. 
SC Secció del fil conductor. 
s Transformada de Laplace. 
T Duració del pols. 
Tf Temps de baixada. 
Tr Temps de pujada. 
Tm Constant de temps de mostreig. 
U Tensió . 
Ucc Tensió d’alimentació. 
Up Amplitud de la tensió aplicada. 
V Tensió. 
VDC Tensió d’alimentació. 
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W Energia transformada en un cicle de treball (pas). 
z Transformada discreta. 
∆ Densitat de corrent eficaç. 
∆I Increment de corrent. 
∆L Variació de la inductància. 
∆t Increment de temps. 
Σ Sumador o restador (error). 
∆T Increment de temperatura. 
∆Tmax Increment de temperatura màxim. 
Ψ Flux concatenat per un conjunt d’espires. 
ΦC Diàmetre conductor un. 
βr Arc polar rotòric . 
ε Angle de pas. Error. 
φ Flux magnètic. 
φ Angle. 
γ Cicle d’operació. 
η Rendiment. 
µo Permeabilitat del buit. 
µC Microcontrolador. 
µP Microprocessador. 
ν Nombre de fases que condueixen simultàniament. 
ρ Resistivitat del fil elèctric conductor. 
θ Posició angular. 
θon Angle de connexió. 
θoff Angle de desconnexió. 
θc Angle de conducció 
ω Velocitat angular (s-1). 
ωb Velocitat angular (s-1) de base. 
ωc Velocitat angular (s-1) crítica. 
τ Pas polar rotòric. 
Ω Velocitat de rotació (s-1). 
 


