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Các ký hiệu được sử dụng 

Ký hiệu Ý nghĩa 

H
m  Khối lượng của cán xi-lanh của hệ thủy lực 

H
x  Độ dịch chuyển của cán xi-lanh (pít-tông) của hệ thủy lực 

Hv
x  Độ dịch chuyển của van trượt 

H
A  Diện tích bề mặt của pít-tông 

H
P  Áp suất tải của xi-lanh 

H
b  Hệ số ma sát nhớt lên pít-tông 

H
i  Dòng điện đầu vào điều khiển của hệ thủy lực. 

( )H H
, , , ,t x z x zD  

Lực tác dụng lên cán xi-lanh từ ống dẫn dầu (nhiễu tác động lên 

hệ) 

He
b  Mô-đun đàn hồi tác dụng 

L  Khoảng cách từ đầu trên của ống dẫn dầu xuống tới đáy biển 

( )z t  Chuyển động dọc trục của tàu/giàn khoan nổi 

M  Khối lượng của cơ cấu chấp hành 

D , B  Các hệ số liên quan đến vị trí và vận tốc của cơ cấu chấp hành 

a  Biến điều khiển ảo 

1e
x , 

2e
x , … Các sai lệch vị trí 

w  Tốc độ chuyển động lên xuống của tàu khai thác 

V  Hàm Lyapunov 

J  Hàm mục tiêu 

H  Hàm Hamilton 

( )1 2
 , 

T

p p p=  Biến đồng trạng thái của hệ 

v  Tín hiệu điều khiển tối ưu 

T  Động năng 

P  Thế năng 

U  Năng lượng tạo ra từ sự biến dạng vật chất phía bên trong 

W  
Năng lượng chịu tải của vật chất dưới tác động của các ngoại 

lực 

Wd  Biến thiên năng lượng chịu tải của vật chất 

c
W  Công ảo gây ra do các lực không bảo toàn 

b
W  Sự chuyển mô-men ảo tại biên 
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A  Diện tích mặt cắt ngang của ống dẫn dầu 

E  Hệ số đàn hồi Young 

I  Mô-men quán tính của mặt cắt ngang ống dẫn dầu 

0
P  Lực hướng trục không đổi 

1 2
,  ,  c d d  Hệ số cản nhớt 

w
r  Khối lượng riêng của nước 

D
C  Hệ số vận tốc dịch chuyển ngang 

D  Đường kính của ống dẫn dầu 

( , )z tu  Căn bậc hai của tốc độ hạt nước 

( , )z ta  Gia tốc của hạt nước 

,  x zf f  
Các thành phần ngoại lực tác động lên ống dẫn dầu theo 

phương dọc và ngang trục ,  x z  

( , )u z t  
Véc tơ mô tả sự biến dạng của đường ống dẫn dầu trong không 

gian hai chiều ,  x z  

( , )xu z t  
Mô hình độ cong đường ống dẫn dầu theo phương ngang trục 

x  bởi thành phần ngoại lực xf . 

( , )zu z t  
Mô hình độ cong đường ống dẫn dầu theo phương dọc trục z  

bởi thành phần ngoại lực zf . 

D  Thành phần nhiễu bất định 

D̂  Khâu ước lượng nhiễu 

e
D  Sai lệch ước lượng nhiễu 

  



ix 

 

Các ký hiệu viết tắt 

Viết tắt Ý nghĩa  

AHC Bộ bù chủ động Active Heave Compensator 

PHC Bộ bù thụ động Passive Heave Compensator 

BOP Bộ phận bít an toàn Blowout Preventer 

DP Định vị động Dynamic Positioning 

ISS Trạng thái ổn định ISS Input-to-State Stability 
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