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LỜI CAM ĐOAN 

Tôi xin cam đoan: luận án “Nghiên cứu thuật toán giảm bậc mô hình và 

ứng dụng cho bài toán điều khiển” là công trình nghiên cứu của riêng tôi được 

hoàn thành dưới sự chỉ bảo tận tình của hai thầy giáo hướng dẫn.  

Các kết quả nghiên cứu trong luận án là trung thực, một phần được công 

bố trên các tạp chí khoa học chuyên ngành với sự đồng ý của các đồng tác giả, 

phần còn lại chưa được ai công bố trong bất kỳ công trình nào khác.  

 

Thái nguyên, ngày ..... tháng ..... năm 2015 

Tác giả luận án 

 

 

Vũ Ngọc Kiên 
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LỜI CẢM ƠN 

Trước tiên, tôi xin bày tỏ lòng biết ơn sâu sắc đến PGS.TS. Nguyễn Hữu 

Công - Đại học Thái Nguyên và PGS.TS. Bùi Trung Thành – Trường Đại học 

Sư Phạm Kỹ thuật Hưng Yên đã tận tình hướng dẫn, tạo mọi điều kiện thuận lợi, 

giúp tôi thực hiện và hoàn thành luận án này.  

Tôi xin trân trọng cảm ơn các thầy cô giáo, đồng nghiệp trong bộ môn 

Thiết bị điện - Khoa Điện - Trường Đại học Kỹ thuật Công nghiệp đã tạo điều 

kiện giúp đỡ tôi trong thời gian thực hiện luận án, tham gia sinh hoạt khoa học.  

Xin được gửi lời cảm ơn chân thành tới các thầy cô, anh chị, bạn bè và 

đồng nghiệp Khoa Điện, Khoa Điện tử, Phòng đào tạo, các đơn vị chức năng  

Trường Đại học Kỹ thuật công nghiệp, các ban chức năng Đại học Thái Nguyên  

đã chia sẻ, đóng góp ý kiến, giúp đỡ, động viên tôi vượt qua mọi khó khăn để 

hoàn thành tốt công việc nghiên cứu của mình. 

Xin gửi lời cám ơn chân thành tới TS. Hà Bình Minh – Trường Đại học 

Bách Khoa Hà nội đã tạo điều kiện giúp đỡ tôi trong thời gian thực hiện luận án. 

Cuối cùng, tôi biết ơn bố mẹ và những người thân trong gia đình đã luôn 

quan tâm, động viên và tạo điều kiện thuận lợi nhất để tôi có thể hoàn thành bản 

luận án. Xin dành những lời yêu thương nhất cho vợ và hai con trai yêu quý đã 

cùng tôi vượt qua những khó khăn, vất vả trong cuộc sống và trong quá trình 

nghiên cứu để tôi hoàn thành bản luận án. 

Một lần nữa xin chân thành cám ơn ! 

Thái nguyên, ngày ..... tháng ..... năm 2015 

Tác giả luận án 

 

 

Vũ Ngọc Kiên 
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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU VÀ CHỮ VIẾT TẮT 

Các ký hiệu: 

AT  Chuyển vị của ma trận A  

*A  Chuyển vị liên hợp của ma trận A  

  Tập số phức 


  Tập hợp các hệ tuyến tính liên tục ổn định -   

  Tập số thực 

  Điểm cực có phần thực dương lớn nhất của hệ tuyến tính không ổn 

định 

  Giá trị chuyển đổi giữa hệ tuyến tính liên tục ổn định -  và hệ 

tuyến tính ổn định 

Các chữ viết tắt: 

ADI Alternating Direction Implicit: Xen kẽ hướng ngầm 

BT Balanced Truncation : Chặt cân bằng 

CARE Control Algebraic Riccati Equation: Phương trình Riccati điều 

khiển 

COM Computer Output on Micro : Cổng giao tiếp nối tiếp trên máy tính 

EEPROM Electrically Erasable Programmable Read-Only Memory: Bộ nhớ 

ROM lập trình/ghi/nạp lại/xóa được 

FARE Filter Algebraic Riccati Equation: Phương trình Riccati lọc 

GA Genetic Algorithm (Giải thuật di truyền) 

I/O  Input/Output: Cổng nhập/xuất 

KMs Krylov Methods: Phương pháp không gian con Krylov 

LCD Liquid Crystal Display : Màn hình tính thể lỏng 

LQG Linear Quadratic Gaussian: Tuyến tính bậc hai Gaussian  
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MA Modal Analysis: Phân tích phương thức 

MEMS Microelectromechanical Systems : Hệ thống vi cơ điện tử 

MM Moment Matching: Phù hợp thời điểm 

OLED Organic Light-emitting Diode : diode hữu cơ phát quang 

 PC  Personal Computer): Máy tính cá nhân. 

POD Proper Orthogonal Decomposition: Phân tích trực giao thích hợp 

PSO Particle Swarm Optimization: Thuật toán tối ưu hóa bầy đàn 

PWM  Pulse Width Modulation – Điều chế độ rộng xung 

SISO Single Input Single Output: Một vào một ra 

SPA Singular Perturbations Analysis : Phân tích nhiễu loạn suy biến  

SPI Serial Peripheral Interface: Giao diện ngoại vi nối tiếp 

SRAM Static Random Access Memory: Bộ nhớ tĩnh truy cập ngẫu nhiên 

SVD  Singular Value Decomposition: Phân tích giá trị suy biến 

TWI 

(I2C) 

Two-Wire Serial Intereafce (Inter-Integrated Circuit ): giao tiếp 

đồng bộ hai dây nối tiếp  

RAM Random Access Memory: Bộ nhớ truy cập ngẫu nhiên 

ROM Read Only Memory: Bộ nhớ chỉ đọc, không thể ghi – xóa 

RS-232  Recommended Standard 232: Chuẩn giao tiếp 232 

UART Universal Asynchronous Receiver Transmitter: Bộ truyền nhận nối 

tiếp không đồng bộ 

USB Universal Serial Bus: Chuẩn truyền dữ liệu cho BUS (Thiết bị) 

ngoại vi 


