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KÝ HIỆU 

Ký hiệu Ý nghĩa 

θ   Véctơ tham số xấp xỉ 

sm θ,θ    Là tín hiệu ra của mô hình và đối tƣợng. 

V(.)                               Hàm Lyapunov. 

AS(t), BS(t) Là các ma trận biến thiên theo thời gian do tác động của 

nhiễu bên ngoài hoặc bên trong hệ thống. 

Am, Bm                          Là ma trận hằng số của mô hình mẫu. 

Xm, Xs                           Là các véctơ trạng thái của mô hình mẫu. 

u(t)                                Tín hiệu điều khiển. 

x(t)                                Véctơ trạng thái của hệ. 

y(t)                                Tín hiệu. 

 

CHỮ VIẾT TẮT 

Ký hiệu Ý nghĩa 

ĐKTN Điều khiển thích nghi. 

MIT Massachusetts Institute of Technology. 

MRAC Điều khiển thích nghi theo mô hình mẫu. 

MRC   Điều khiển theo mô hình mẫu. 

STR   Điều khiển tự chỉnh. 

SISO   Một tín hiệu vào -  Một tín hiệu ra. 

APPC     Điều khiển thích nghi áp đặt cực. 

PPC     Điều khiển áp đặt cực. 
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