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    Trong thời gian thực hiện đề tài, tác giả đã nhận đƣợc sự quan tâm rất lớn của nhà 

trƣờng, khoa cơ khí, các thầy cô giáo trƣờng Đại Học Kỹ thuật Công Nghiệp Thái 

Nguyên và các bạn cùng lớp. 

    Tác giả xin chân thành cảm ơn Ban giám hiệu, khoa đào tạo Sau đại học, các thầy 

cô giáo tham gia giảng dạy đã tạo điều kiện cho tác giả hoàn thành luận văn này. 

    Tác giả xin bày tỏ lời cảm ơn chân thành nhất đến TS. Phạm Thành Long và tập thể 

cán bộ giảng viên Bộ môn Cơ điện tử đã cho những chỉ dẫn quý báu để hoàn thành 

luận văn này. 

    Tác giả cũng xin chân thành cảm ơn ý kiến đóng góp của các thày giáo thuộc khoa 

cơ khí và các đồng nghiệp tại Trƣờng Đại học Công nghiệp Việt Trì đã tạo điều kiện 

thuận lợi và giúp đỡ tác giả tháo gỡ những khó khăn trong thời gian làm luận văn. 

    Mặc dù đã cố gắng song do kiến thức và kinh nghiệm còn hạn chế nên chắc chắn 

luận văn không tránh khỏi những thiếu sót, tác giả rất mong muốn sẽ nhận đƣợc những 

chỉ dẫn từ các thầy cô giáo và các bạn đồng nghiệp để luận văn đƣợc hoàn thiện và có 

ý nghĩa hơn nữa trong thực tiễn. 
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