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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU VIẾT TẮT, CÁC CHỮ VIẾT TẮT 

Các ký hiệu: 

Ký hiệu 9 biến ngôn ngữ  

Âm nhiều NB (Negative Big) 

 Âm vừa  NM (Negative Medium) 

 Âm ít  NS (Negative Slow) 

 Âm rất ít  NVS (Negative Very Slow) 

 Không ZE (Zero) 

 Dƣơng rất ít  PVS (Positive Very Slow) 

 Dƣơng ít  PS (Positive Slow) 

 Dƣơng vừa PM (Positive Medium) 

 Dƣơng nhiều  PB ((Positive Big) 

Các chữ viết tắt: 

ĐTĐK : Đối tƣợng điều khiển 

ĐKTĐ: Điều khiển tự động 

BĐK:  Bộ điều khiển 

TBĐK : Thiết bị điều khiển 

QTQĐ : Quá trình quá độ 

FLC (Fuzzy Logic Control): Điều khiển logic mờ 

DCS (Distributed control system ): Hệ thống điều khiển phân tán 

PLC (Programmable logic controller): Thiết bị điều khiển lập trình 

PID (Proportional-Integral-Derivative): Bộ điều khiển tỷ lệ - tích - vi phân  

SISO  (Single Input – Single Output): Đầu vào đơn - đầu ra đơn 
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DAC (Digital-to-analog converter): Analog chuyển đổi 

ADC (Analog-to-digital converter): Kỹ thuật số chuyển đổi 

µP (microprocessor ): Vi xử lý 

µC (microcontroller) : Vi điều khiển  

µA: hàm thuộc của tập hợp A 

DSP (digital signal processor ): Vi xử lý tín hiệu 

F-PID: Bộ điều khiển mờ lai  

LQR (Linear-quadratic regulator): Phƣơng pháp điều chỉnh tuyến tính bậc hai 

CNC (Computer(ized) Numerical(ly) Control(led): Điều khiển bằng máy tính 

MRAS (Middle River Aircraft Systems): Phƣơng pháp điều khiển thích nghi 

tham chiếu theo mô hình MRAS 

HAC (home access center): Bộ điều khiển truy cập trung tâm 
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