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Перелік умовних скорочень 

АВ – активний випрямляч 
АВГ – анодна вентильна група 
АВН – активний випрямляч напруги 
АВС – активний випрямляч струму 
АД – асинхронний двигун 
АД ФР – асинхронний двигун із фазним ротором 
АІН – автономний інвертор напруги 
АІС – автономний інвертор струму 
АМ – асинхронна машина 
АМ ФР – асинхронна машина з фазним ротором 
АФХ – амплітудно-фазова характеристика 
АЧХ – амплітудно-частотна характеристика 
АЦП – аналогово-цифровий перетворювач 
Б – башта 
БКТ – блок комутації транзисторів 
БМП – бойова машина піхоти 
БПЧ – безпосередній перетворювач частоти 
БУ – блок управління 
ВД – вентильний двигун 
ВН – вертикальне наведення 
ВРД – вентильний реактивний двигун 
Г – гармата 
Г-Д – генератор-двигун 
Г-Д з ТЗГ– генератор-двигун з тиристорним збудженням генератора 
Г-Д з ТЗД– генератор-двигун з тиристорним збудженням двигуна 
ГН – горизонтальне наведення 
ГТ-ВН – гіротахометр горизонтального наведення 
ГТ-ГН – гіротахометр вертикального наведення 
ГТ-К – компенсаційний гіротахометр  
ГТІ – генератор тактових імпульсів 
ГНП – генератор пилкоподібної напруги 
ГПС – генератор постійного струму 
Д – двигун 
ДПР – давач положення ротора 
ДПС – двигун постійного струму 
ДПС НЗ – двигун постійного струму незалежного збудження 
ДС – давач струму 
ДЧХ – дійсна частотна характеристика 
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ЕМ – електрична машина 
ЕМП – електромеханічний перетворювач 
ЕМП – електромашинний підсилювач 
ЕМСАК – електромеханічна система автоматичного керування 
ЕМСК – електромеханічна система керування 
ЕП – електропривод 
е.р.с. – електрорушійна сила 
ЗІ – задавач інтенсивності 
ЗОіВТ – зразки озброєння і військової техніки 
І – інтегратор 
ІН – інвертор напруги 
ІПН – імпульсний перетворювач напруги 
ІЧ – інфрачервоний 
КВ – керований випрямляч 
КВГ – катодна вентильна група 
КД – кроковий двигун 
к.к.д. – коефіцієнт корисної дії 
КП-ДПС – керований перетворювач – двигун постійного струму 
ЛАЧХ – логарифмічна амплітудно-частотна характеристика 
ЛВ – ланка відсічки 
ЛОТ – лінійний обертовий трансформатор 
МП – механічна передача 
МПС – машина постійного струму 
м.р.с. – магніторушійна сила 
НО – нуль-орган 
ОВТ – озброєння і військова техніка 
ОЗГ – обмотка збудження генератора 
ОК – об'єкт керування 
ОМР – одиниця молодшого розряду 
ОП – операційний підсилювач 
ОТ – обертовий трансформатор 
П-ВН – підсилювач ВН 
П-ГН – підсилювач ГН 
ПЛК – програмований логічний контролер 
ПМ – підйомний механізм 
ПМ – поворотний механізм 
ПП – підсилювач потужності 
ПУ – пульт управління 
ПУ-О – пульт управління оператора 
ПУ-К – пульт управління командира 
ПЧ – перетворювач частоти 
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РІ – розподільник імпульсів 
РЛС – радіолокаційна станція 
РМ – регулятор моменту 
РП – регулятор потоку 
РС – регулятор струму 
РСЗ – регулятор струму збудження 
РШ – регулятор швидкості 
САК – система автоматичного керування 
САУ – самохідна артилерійська установка 
СД – синхронний двигун 
СІФК – система імпульсно-фазового керування 
СКОТ – синусно-косинусний обертовий трансформатор 
СПР – система підпорядкованого керування 
СУВ – система управління вогнем  
ТАК – теорія автоматичного керування 
ТГ – тахогенератор 
ТП – тиристорний перетворювач 
ТП-Д – тиристорний перетворювач – двигун 
ТПЧ – тиристорний перетворювач частоти 
ТРН – тиристорний регулятор напруги 
УЧХ – уявна частотна характеристика 
ФІ – формувач імпульсів 
ФП – функціональний перетворювач 
ФР – фазорегулятор 
ФЧХ – фазо-частотна характеристика 
ЦАП – цифро-аналоговий перетворювач 
ЦСК – цифрова система керування 
ЧІМ – частотно-імпульсна модуляція 
ШІМ – широтно-імпульсна модуляція 
ШІП – широтно-імпульсний перетворювач 
DTC – Direct Torque Control 
FOC – Field Oriented Control 
GTO – Gate-Turn-off 
IGBT – Insulated Gate Bipolar Transistor 
IGCT – Integrated Gate Commutated Thyristor 
MOSFET – Metal-Semiconductor Field Effect Transistor 
SCR – Silicon Controlled Rectifier 
UPQC – Universal Power Quality Conditioner 
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