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Ký hiệu Diễn giải nội dung Đơn vị 

ai Lượng tịnh tiến dọc theo trục ox mm 

i  Góc quay quanh trục ox rad 

CAD Computer Aided Design  

CAM Computer Aided Manufacturing  

cij Phần tử hàng thứ i cột thứ j của ma trận  

Cqi cos(qi)  

Cqij cos(qi+qj)  

CNC Computer Numerical Control  

D-H Denavit-Hartenberg  

di Lượng tịnh tiến dọc theo trục oz mm 

deM Véc tơ sai lệch vị trí và hướng khâu thao tác  

de Véc tơ sai số trong các khâu, khớp trung gian  

dq Véc tơ sai số động học  

ds Véc tơ sai số hình học  

idT  Vi phân của ma trận 1i
iT   

NdT  Vi phân của ma trận NT   

e Véc tơ gia số sai lệch vị trí và hướng của robot  

GA Genetic Algorithm – Giải thuật di truyền  

IR Industrial Robot  

n Số bậc tự do của robot  

NC Numerical Control  

p Véc tơ vị trí và hướng của khâu thao tác  

q Véc tơ tham số động học  

qi Biến khớp thứ i rad 

iq  Vận tốc biến khớp thứ i rad/s 

iq  Gia tốc biến khớp thứ i rad/s2 

s Véc tơ tham số hình học  

Sqi sin(qi)  
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Sqij sin(qi+qj)  

t Thời gian s 
1i

iT  Ma trận truyền giữa khâu i-1 và khâu i  

TT Ma trận nghịch đảo của ma trận T  

TN Ma trận chuyền từ khâu n về khâu 0  
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