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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU, CÁC CHỮ VIẾT TẮT 

Danh mục các ký hiệu 

T      thời gian trễ trên kênh truyền thông 

( )x t  trạng thái quỹ đạo tự do 

iM  ma trận quán tính xác định dương 

iC  ma trận criolit và lực hướng tâm 

iJ  ma trận Jacobi 

iq  góc quay khớp i 

im  khối lượng khâu i 

il  chiều dài khâu i 

i  mômen quán tính với tâm đi qua trọng tâm khâu i 

ir  khoảng cách từ tâm khớp đến trọng tâm khâu i 

iF  ngoại lực đặt tại khớp i 

iB  độ giảm chấn tại khớp i 

iτ  mômen đầu vào các Robot 

opF  lực tác động lên Master do người thao tác 
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eF  phản lực từ môi trường lên Slave 

iG  véc tơ lực trọng trường 

opτ  mômen lực tác động lên Master do người thao tác 

eτ  mômen phản lực từ môi trường lên Slave 

iq& véc tơ vận tốc góc khớp i 

iq&& véc tơ gia tốc góc khớp i 

Niτ  các thành phần nhiễu tác động lên các khớp 

ˆ
Niτ  các thành phần nhiễu đánh giá tác động lên các khớp 

i  sai số đánh giá nhiễu tác động lên các Robot 

e  sai lệch quỹ đạo 

  Danh mục các chữ viết tắt tiếng việt 

M-M Mô hình Robot chủ 

S-M Mô hình Robot tớ 

BĐK Bộ điều khiển 

DPOS Xử lý nhiễu Robot tớ 

DPOM Xử lý nhiễu Robot chủ 

SDE Ước lượng nhiễu Robot tớ 
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MDE Ước lượng nhiễu Robot chủ 

  Danh mục các chữ viết tắt tiếng anh 

SMSS Single Master  Single Slave 

SMMS Single Master  Multiple Slaves 

MSMM Multiple Masters  Multiple Slaves 

ISS Input-to-state stability 
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