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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU, CÁC CHỮ VIẾT TẮT 

      Danh mục các ký hiệu 

 

TD      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 U  vectơ các tác động nhiễu 

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

*

iw ,
*

ijw  
các trọng số lý tƣởng 

ε , ε i  
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 Xf  các hàm cơ sở 

C i , Cij  tâm của hàm cơ sở  

is , ijs  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  

λ , 
0

λ  hệ số dƣơng 0λ> , 0 0λ >  
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nP , 
2n m iP - +  dòng thứ n  và 2n m i- +  của ma trận P  

( ), ( )dk dku t tU  tín hiệu điều khiển 

( ), ( )b bu t tU  tín hiệu điều khiển bù 

( )BR , ( )DR  không gian hạng của ma trận B, D 

X , U  các tập Compact 

h mức dung dịch 

Cb 
nồng độ dung dịch 

l khoảng cách từ van đến thành bình 

T1, T2, T3 
các van điện 

T hằng số thời gian 

mv1, mv2, mv3 lƣu lƣợng của các dung dịch 

K hệ số truyền của van điện 

  góc mở van 

       

  Danh mục các chữ viết tắt 

ARMAX Autoregressive Moving Average with Exogenous 

CSTR Continuous Stirred Tank Reactor 

DMC Dynamic matrix control 

DLP Double-Layer Perceptron feedforward neural network 

EHAC Extended Horizon Adaptive Control 

FIR Finite Impulse Response 

HEICON Hierarchical Constraint Control 

IMPC Internal Model Predictive Control 

GPC Generalized Predictive Control 

LS Least  Squares 

MAC Model Algorithmic Control 

MIMO Multiple Input Multiple Output 

MPC Model Predictive Control 

NAV Nonlinear Absolute Values 
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OPC Optimum Predictive Control 

PFC Predictive Functional Control 

PID Proportional Integral Derivative 

RMPCT Robust MPC Technology 

RBF Radial Basic Funtions 

SMC Sequential Monte Carlo 

SISO Single Input Single Output 
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