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DANH MỤC CÁC CHỮ VIẾT TẮT VÀ CÁC KÝ HIỆU 

 

Các chữ viết tắt: 

 

STT 
Chữ viết 

tắt 
Tiếng Anh Tiếng Việt 

1 ANNC 
Adaptive Neural Network 

Control 
Điều khiển mạng nơ ron thích nghi 

2 SMC Sliding Mode Control Điều khiển trượt 

3 RANNSMC 
Robust Adaptive Neural 

Networks Sliding Mode Control 

Điều khiển trượt nơ ron thích nghi bền 

vững 

4 RAC Robust Adaptive Control Điều khiển thích nghi bền vững 

5 GAS Global Asymptotic Stable Ổn định tiệm cận toàn cục 

6 MNN Multiple Layer Neural Networks Mạng nơ ron nhiều lớp 

7 NN Neural Network Mạng nơ ron 

8 RBF Radial Basis Function Hàm cơ sở xuyên tâm 

9 CLF Control Lyapunov Function Hàm điều khiển Lyapunov 

10 PD Proportional-Derivative Tỷ lệ – Vi phân 

11 PID Proportional-Integral-Derivative Tỷ lệ - Tích phân – Vi phân 

12 SISO Single Input – Single Output Hệ một vào – một ra 

13 MIMO 
Multiple Inputs–Multiple 

Outputs 
Hệ nhiều vào – nhiều ra 

14 EL Euler – Lagrange Euler-Lagrange (tên riêng) 

15 DH Denavit – Hartenberg Denavit – Hartenberg (tên riêng) 

16 3D 3 Dimensions Không gian 3 chiều 

17 DOF Degree - of -  Freedom Bậc tự do 

18 ĐHT  Động học thuận 

19 ĐHN  Động học ngược 

20 ĐLH  Động lực học 

21 BĐK  Bộ điều khiển 

22  .tr   Vết của ma trận 

23  .diag   Ma trận đường chéo 

24  sgn .   Hàm dấu 

25 DSP Digital signal Processor Xử lý tín hiệu số 

26 IPC Inter-Process Communication Máy tính công nghiệp IPC 
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Các ký hiệu: 

 

STT Ký hiệu Ý nghĩa 

1    Véc tơ mô men tác dụng lên các khớp quay của robot 

2 d  Véc tơ nhiễu tác động lên hệ thống 

3 F   Véc tơ lực tác dụng lên các khớp tịnh tiến của robot 

4 H   Ma trận quán tính 

5 Ĥ  Ma trận quán tính ước lượng 

6 C   Ma trận tương hỗ và ly tâm 

7 Ĉ   Ma trận tương hỗ và ly tâm ước lượng 

8 G   Véc tơ lực trọng trường 

9 Ĝ  Véc tơ lực trọng trường ước lượng 

10 N   Ma trận đối xứng lệch 

11 N  Ma trận tương hỗ, ly tâm và trọng trường 

12 N̂  Ma trận ước lượng của N  

13 q   Véc tơ vị trí góc các khớp robot 

14 q  Véc tơ tốc độ góc các khớp robot 

15 q  Véc tơ gia tốc góc các khớp robot 

16 dq   Véc tơ vị trí góc đặt các khớp robot 

17 dq  Véc tơ tốc độ góc đặt các khớp robot 

18 dq  Véc tơ gia tốc góc đặt các khớp robot 

19 W   Ma trận hồi quy 

20 p   Véc tơ tham số động lực học robot 

21 p̂   Véc tơ ước lượng p  

22 V  Hàm Lyapunov 

23 X   Véc tơ quỹ đạo trong không gian làm việc 

24 X   Véc tơ vận tốc trong không gian làm việc 

25 X  Véc tơ gia tốc trong không gian làm việc 

26 dX   Véc tơ quỹ đạo đặt trong không gian làm việc 

27 dX   Véc tơ vận tốc đặt trong không gian làm việc 

28 dX  Véc tơ gia tốc đặt trong không gian làm việc 

29 J   Ma trận Jacobi 

30 Ĵ   Ma trận Jacobi ước lượng 

31 , ,P I DK K K   Hệ số tỷ lệ, tích phân, vi phân 

32 L  Hàm Lagrange 

33 K   Hàm tổng động năng  

34 P   Hàm tổng thế năng 
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35 A   Hàm năng lượng  

36 dF  Véc tơ lực ma sát 

37 ,u U   Tín hiệu điều khiển và véc tơ tín hiệu điều khiển 

38 ,e E   Sai lệch và véc tơ sai lệch 

39 ,e E   Đạo hàm sai lệch và véc tơ đạo hàm sai lệch 

40 I   Mô men quán tính 

41 l   Chiều dài cánh tay robot 

42 m   Khối lượng cánh tay robot 

43 ,x x   Biến trạng thái và véc tơ trạng thái 

44 ,x x   Đạo hàm biến trạng thái và đạo hàm véc tơ biến trạng thái 

45 ,x x   
Đạo hàm bậc 2 của biến trạng thái và đạo hàm bậc 2 của véc tơ biến trạng 

thái 

46 ˆˆ,x x   Biến trạng thái và véc tơ biến trạng thái ước lượng 

47 ,d dx x  Tín hiệu đặt và véc tơ tín hiệu đặt 

48 dx  Véc tơ đạo hàm tín hiệu đặt 

49 dx  Véc tơ đạo hàm bậc 2 của tín hiệu đặt 

51 ...fL   Đạo hàm Lie 

52 r   Bậc tương đối của hệ 

53 , ,z Z Z   
Tín hiệu vào, véc tơ tín hiệu vào, véc tơ tín hiệu vào có thành phần đỡ của 

mạng nơron nhân tạo 

54 y   Tín hiệu đầu ra 

55 dy   Tín hiệu ra mong muốn 

56 R   Bộ điều khiển gán điểm cực 

57 ( )W s   Hàm truyền đạt 

58 S   Mặt trượt 

59 W,V   Ma trận trọng số của mạng nơ ron 

60 S  Thành phần phi tuyến của mạng nơ ron 

61 * *W ,V  Ma trận trọng số lý tưởng 

62 ˆ ˆW,V  Ma trận trọng số ước lượng 

63 W,V  Ma trận sai số 

64 ˆ ˆ,W V   Ma trận đạo hàm của ma trận ˆ ˆ,W V  

65 W  Đạo hàm của ma trận sai số 

66 ,w v    Ma trận hằng số 

67 z   Tập compact 

68 A  Ma trận hệ thống 

69 B   Ma trận quan sát 
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70 C   Ma trận điều khiển 

71 mA  Ma trận hệ thống mẫu 

72 mB   Ma trận quan sát mẫu 

73 mC   Ma trận điều khiển mẫu 

74 z  Véc tơ trạng thái sau phép đổi trục 

75  Số nơ ron trong một lớp 

76 T   Véc tơ tham số động học 

77 T̂   Véc tơ tham số động học ước lượng 

78    Hàm ước lượng sai lệch của mạng nơ ron 

79 ( )F x   Hàm phi tuyến, bất định 

80 ˆ ( )F x  Hàm ước lượng ( )F x  

81 ( )F x  Véc tơ hàm phi tuyến, bất định 

82 ˆ ( )F x  Véc tơ hàm ước lượng ( )F x  

83 ( )F x  Véc tơ hàm sai lệch 

84    Hàm cơ sở xuyên tâm của mạng nơ ron RBF 

85 (.)f   Hàm phi tuyến trơn bất định 

86 ˆ (.)f  Hàm ước lượng của (.)f  

 

DANH MỤC CÁC BẢNG 

 Bảng 2.1: Thông số động học của tay máy 1 DOF 

 Bảng 2.2: Thông số động học của Robot 2 DOF 

 Bảng 3.1: Thông số động học DH Robot Scara 3 DOF 

 Bảng 3.2: Thông số động học của Robot Scara 3 DOF 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


