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LỜI CAM ĐOAN 
 

 

Tôi tên là Lê thị Huyền Linh, tôi xin cam đoan đây là công trình nghiên 

cứu của cá nhân tôi dƣới sự hƣớng dẫn của tập thể các nhà khoa học và các tài 

liệu tham khảo đã trích dẫn. Kết quả nghiên cứu là trung thực và chƣa đƣợc công 

bố trên bất cứ một công trình nào khác. 

  

                                                                                Tác giả luận án 

 

                                                                              Lê Thị Huyền Linh 
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LỜI CẢM ƠN 

Trong suốt quá trình làm luận án, thực sự đã có những lúc khó khăn, 

tƣởng chừng nhƣ không thể tiếp tục, nhờ nhận đƣợc sự động viên, giúp đỡ của 

ngƣời thân, bạn bè đồng nghiệp, thầy giáo hƣớng dẫn và tập thể các nhà khoa 

học, tôi đã có đƣợc kết quả hôm nay. Từ sâu thẳm, tôi xin đƣợc trân trọng gửi lời 

cảm ơn đến tất cả. Cảm ơn những ngƣời thầy, ngƣời bạn đã đồng hành, giúp đỡ, 

chia sẽ cùng tôi trong giai đoạn khó khăn, vất vả nhất của chặng đƣờng luận án. 

Qua đây, tôi xin đƣợc bày tỏ lòng biết ơn chân thành đến thầy giáo 

hƣớng dẫn PGS. TS. Lại Khắc Lãi đã tận tình, dìu dắt và định hƣớng cho tôi 

trong suốt thời gian qua. Tôi cũng xin đƣợc gửi lời cảm ơn sâu sắc và kính trọng 

đến các thầy cô giáo, các đồng nghiệp trong Khoa Điện, tập thể các nhà khoa 

học, đã đóng góp những ý kiến quý báu về chuyên môn, quan tâm, tạo điều kiện 

thuận lợi, giúp đỡ về công việc và thời gian. Cảm ơn Bộ môn Kỹ thuật Điện, 

Khoa Điện, các Phòng ban của Trƣờng Đại học Kỹ thuật Công nghiệp, Đại học 

Thái Nguyên đã nhiệt tình, tạo điều kiện trong suốt quá trình thực hiện luận án.  

Từ sâu tận đáy lòng, tôi muốn đƣợc nói lời cảm tạ đến bố mẹ, chị gái, 

chồng và con gái bé bỏng đã luôn luôn bên tôi, hết lòng thƣơng yêu, quan tâm, sẻ 

chia, ủng hộ, động viên tinh thần, tình cảm, tạo điều kiện giúp tôi có nghị lực để 

hoàn thành quyển luận án này. 

     Tác giả luận án 

 

      Lê Thị Huyền Linh 
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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU, CÁC CHỮ VIẾT TẮT 

      Danh mục các ký hiệu 

 

T      thời gian trích mẫu 

( )ktX  trạng thái tại thời điểm tk 

1 2( ), ( ),...k kt tX X  trạng thái thại thời điểm tk+1, tk+2 

( )x t  đầu ra của đối tƣợng điều khiển 

( )u t , ( )tU  tác động điều khiển 

τ  thời gian trễ 

ia  các thông số đặc trƣng cho động học của đối tƣợng 

( )f  , ( )F X  vectơ các tác động nhiễu 

ˆ ( )f X , ˆ ( )F X  hàm đánh giá của ( )f X  

*

iw ,
*

ijw  
các trọng số lý tƣởng 

ε , εi  sai số xấp xỉ 

εM  số nhỏ nhất bất kỳ cho trƣớc 

*ε , 
*εi  sai số xấp xỉ lý tƣởng 

ˆ
iw , ˆ ijw  các trọng số đánh giá 

iw , ijw  sai lệch trọng số đánh giá 

, ,A B D   các ma trận thông số đặc trƣng của đối tƣợng 

O  ma trận với tất cả các thành phần bằng không 

mI  ma trận đơn vị 

( )i X  các hàm cơ sở 

Ci , Cij  tâm của hàm cơ sở  

i , ij  độ trải rộng của hàm cơ sở 

( )e t , ( )tE  sai số trạng thái đầu ra 

( )f X  sai số nhiễu đối tƣợng thực và nhiễu đánh giá 

P , Q  ma trận đối xứng xác định dƣơng 

min( )r Q , ax ( )mr Q  giá trị riêng nhỏ nhất, lớn nhất của ma trận Q  

 hệ số dƣơng 0  


