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LỜI CAM ĐOAN 

Tên tôi là: Lê Quang Duy 

Sinh ngày 29 tháng 10 năm 1987 

Học viên lớp cao học khóa 17- Cơ Kỹ thuật - Trường Đại học Kỹ thuật Công 

nghiệp. 

Hiện đang công tác tại Bộ môn Cơ học - Khoa Kỹ thuật Ô tô và Máy động lực 

- Trường Đại học Kỹ thuật Công nghiệp Thái Nguyên. 

Xin cam đoan: Đề tài: “Nghiên cứu tính toán thiết kế và thử nghiệm gối đỡ 

giảm rung động dạng lá xếp lớp” do thầy PGS.TS Ngô Như Khoa hướng 

dẫn là công trình nghiên cứu của riêng tôi. Tất cả các tài liệu tham khảo 

đều có nguồn gốc, xuất xứ rõ ràng. Các số liệu, kết quả trong luận văn là 

hoàn toàn trung thực và chưa từng được ai công bố trong bất cứ công trình 

nào khác. Nếu sai tôi xin hoàn toàn chịu trách nhiệm. 

 

  
Thái Nguyên, ngày… tháng 1 năm 2018 

Học viên 

 

 

 

Lê Quang Duy 
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LỜI CẢM ƠN 

 Sau một thời gian nghiên cứu, làm việc khẩn trương, được sự động viên 

giúp đỡ và hướng dẫn tận tình của thầy giáo PGS.TS Ngô Như Khoa, luận văn 

với đề tài “Nghiên cứu tính toán thiết kế và thử nghiệm gối đỡ giảm rung 

động dạng lá xếp lớp” đã hoàn thành. 

Học viên xin bày tỏ lòng biết ơn sâu sắc đến:  

 Thầy giáo hướng dẫn trực tiếp PGS.TS Ngô Như Khoa - Người đã 

tận tình chỉ dẫn, giúp đỡ và động viên tôi hoàn thành luận văn này.Tổ đào 

tạo sau đại học - Phòng Đào tạo, các thầy cô giáo trong khoa Kỹ thuật Ô tô 

và Máy động lực, khoa Cơ khí Trường Đại học Kỹ thuật Công nghiệp, 

Doanh nghiệp Tư nhân Thái Long - phường Phú Xá - thành phố Thái 

Nguyên đã giúp đỡ học viên trong suốt quá trình học tập cũng như quá trình 

nghiên cứu thực hiện luận văn. 

 Toàn thể các đồng nghiệp, bạn bè, gia đình và người thân đã quan 

tâm động viên, giúp đỡ tác giả trong quá trình học tập và hoàn thành luận 

văn. 

  Trong thời gian thực hiện học tập và nghiên cứu, mặc dù bản thân đã có 

nhiều cố gắng song do kiến thức và kinh nghiệm chuyên môn còn hạn chế nên 

luận văn không tránh khỏi còn nhiều thiếu sót, học viên rất mong được sự đóng 

góp quý báu của quý thầy cô và các bạn đồng nghiệp để luận văn của em được 

hoàn thiện hơn. 

Xin chân thành cảm ơn ! 

 

  

Thái Nguyên, ngày… tháng 1 năm 2018 

Học viên 

 

 

Lê Quang Duy 
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