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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU VÀ CHỮ VIẾT TẮT 

MSE Sai lệch bình phƣơng cực tiểu, viết tắt của (Mean Square Error) 

ANN Mạng nơron nhân tạo (Artificial Neural network ) 

LM Thuật toán  Leveber – Marquart 

BIBO Tín hiệu vào ra có giới hạn, viết tắt của (Bound Input Bound Output) 

MISO Hệ nhiều đầu vào một đầu ra, viết tắt của (Multi Inputs Single Output) 

MRAC Model Referance Adaptive Control 

MRC Model Referance Control 
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BẢNG KÝ HIỆU 

1.  A =  aij  : ma trận mxn chiều. 

2.  A
T
 : ma trận chuyển vị của A. 

3.  A  : ma trận liên hợp của A 

4.  A
*
 : ma trận chuyển vị liên hợp của A  

5.   A
-1

 : ma rrận nghịch đảo của A 

6.  A : ma trận với các giá trị tuyệt đối 

7.  A : chuẩn ma trận 

8.  x : chuẩn véc tơ 

9.  diag(a1,....., ai) : ma trận đƣờng chéo với các phần tử ai 

10.  g(.) : hàm quan hệ phi tuyến vào ra 

11.  R
n
 : không gian thực n chiều 

12.  W=[wij] : ma trận trọng liên kết nxm chiều 

13.  (
T
) : ký hiệu chuyển vị 

14.  x = [x1,......, xn]
T
  R : véc tơ cột x 

15.  g(x)/x : đạo hàm riêng 
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