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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU, VIẾT TẮT 

, ,X Y Z  Các ngoại lực tác dụng lên AUV (N) 

, ,K M N  Các mô men ngoại lực tác dụng lên AUV (Nm) 

, ,u v w  Các thành phần vận tốc chiếu lên các trục hệ tọa độ gắn liền (m/s) 

, ,c c cu v w  Các thành phần vận tốc dòng chảy đối với hệ tọa độ gắn liền (m/s) 

, ,p q r  Các thành phần vận tốc góc chiếu lên hệ tọa độ gắn liền (rad/s)  

, ,x y z  Vị trí AUV trong hệ tọa độ địa lý (m) 

, ,    Các góc Ơle (rad)  

uX    Hệ số lực khối nước kèm (kg) 

, , ,wq qq vr rrX X X X  Hệ số lực khối nước kèm chéo trục (kg/rad) 

| | | |,u u v vX X  Hệ số lực cản theo trục bX  của hệ tọa độ gắn liền (kg/m) 

| | , ,w w uv uwX X X  Hệ số lực cản theo trục bX  của hệ tọa độ gắn liền (kg/m) 

upX  Hệ số lực bánh lái (kg/rad) 

luuX   Hệ số lực của bánh lái (kg/m.rad) 

plX  Lực đẩy động cơ  (N) 

,v rY Y    Hệ số lực khối nước kèm (kg) 

| |v vY  Hệ số lực cản  (kg/m) 

,wp pqY Y  Hệ số lực khối nước kèm chéo trục bY  (kg/rad) 

uvY  Hệ số khối nước kèm chéo trục, lực nâng và lực cản (kg/rad) 

urY  Hệ số khối nước kèm chéo trục, lực nâng (kg/rad) 

huuY   Hệ số lực của bánh lái (kg/m.rad) 

,w qZ Z   Hệ số lực khối nước kèm (kg) 

| |w wZ  Hệ số lực cản (kg/m) 

uqZ  Hệ số lực khối nước kèm chéo trục và lực nâng (kg/rad) 

,vp rpZ Z  Hệ số lực khối nước kèm chéo trục (kg/rad) 

uwZ  Hệ số lực khối nước kèm chéo trục, lực nâng và lực cản (kg/rad) 
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suuZ   Hệ số lực của bánh lái (kg/m.rad) 

pK    Hệ số mô men khối nước kèm (kg.m2/rad2) 

luuK   Hệ số mô men bánh lái đối với hệ tọa độ gắn liền (kg/rad) 

uuK  Hệ số mô men khối nước kèm (kg/rad) 

upK  Hệ số mô men khối nước kèm chéo trục (kg/rad) 

,q wM M    Hệ số mô men khối nước kèm (kg.m2/rad2) 

uwM    Hệ số mô men thân và thành phần bánh lái (kg) 

rpM    Hệ số mô men khối nước kèm chéo trục (kg.m2/rad2) 

uqM  Hệ số mô men khối nước kèm chéo trục và lực nâng (kg.m/rad) 

vpM  Hệ số mô men khối nước kèm chéo trục (kg.m/rad) 

suuM   Hệ số mô men bánh lái (kg/rad) 

,v rN N     Hệ số mô men khối nước kèm (kg.m2/rad2) 

urN  Hệ số mô men khối nước kèm chéo trục và lực nâng (kg.m/rad) 

uvN  Hệ số mô men thân và bánh lái (kg) 

,wp pqN N  Hệ số mô men khối nước kèm chéo trục (kg.m/rad)   

huuN   Hệ số mô men bánh lái (kg/rad) 

B  Lực nổi (lực Acsimet) (N) 

W  Lực trọng lực (N) 

D  Lực cản (N) 

L  Lực nâng (N) 

  Mật độ nước (kg/m3)   

fA  Tổng diện tích bề mặt theo hướng vận tốc AUV (m2) 

,   Các góc tấn công và góc trượt ngang của AUV (rad) 

blS  Diện tích bề mặt của bánh lái (m2) 

e  Góc ảnh hưởng của bánh lái (rad) 

blx  Khoảng cách từ trục các bánh lái đến tâm trọng lực (m) 

1 2,h h   Góc quay các bánh lái hướng (rad) 
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1 2,s s   Góc quay các bánh lái sâu (rad) 

h  Tổng góc bẻ lái điều khiển theo góc hướng (rad)  

l  Tổng góc bẻ lái điều khiển theo góc lắc (rad) 

s  Tổng góc bẻ lái điều khiển theo góc chúc ngóc (rad) 

RBM  Ma trận quán tính của AUV 

RBC  Ma trận hướng tâm Coriolis của AUV 

RB  Véc tơ ngoại lực và mô men ngoại lực tác động lên thân AUV 

bG  Tâm khối của AUV trong hệ tọa độ gắn liền  

0I  Ma trận mô men đường chéo theo các trục hệ tọa độ gắn liền 

AM  Ma trận quán tính khối nước kèm 

( )AC   Ma trận hướng tâm Coriolis khối nước kèm 

( )D   Ma trận lực và mô men thủy động 

( )g   Véc tơ lực và mô men liên quan đến trọng lực và lực nổi 

( )L   Ma trận thông số lực và mô men của bánh lái 

bl   Véc tơ lực và mô men của bánh lái 

pl  Véc tơ lực và mô men của động cơ đẩy 

fC  Tâm nổi của AUV 

R , lR  Bán kính cong của trái đất theo tham chiếu Ellip  

R  Bán kính của trái đất khi xem trái đất là hình cầu  

V  Véc tơ vận tốc dài trong hệ tọa độ gắn liền  

  Véc tơ vận tốc góc trong hệ tọa độ gắn liền  

  Véc tơ vận tốc góc tuyệt đối của hệ tọa độ địa lý  

U   Véc tơ vận tốc góc trái đất 

   Véc tơ vận tốc đối tượng đối với hệ tọa độ cố định tâm trái đất 

  Véc tơ vận tốc dài và vận tốc góc trong hệ tọa độ gắn liền 

  Véc tơ vị trí và góc Ơle trong hệ tọa độ địa lý 

,l    Kinh độ, vĩ độ 


