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LỜI CẢM ƠN 

 

Trong thời gian thực hiện luận văn, tác giả đã nhận được sự quan tâm 

rất lớn của nhà trường, các khoa, phòng ban chức năng, các thầy cô giáo, 

gia đình và đồng nghiệp. 

Tác giả xin bày tỏ lời cảm ơn chân thành nhất đến PGS.TS. Nguyễn 

Như Hiển, trường Đại học Kỹ thuật Công nghiêp đã  tận tình hướng dẫn 

trong quá trình thực hiện luận văn. 

Tác giả xin chân thành cảm ơn đến các thầy cô ở Khoa Điện, phòng 

thí nghiệm Khoa Điện - Điện tử – Trường Đại học Kỹ thuật Công nghiệp 

đã giúp đỡ và tạo điều kiện để tác giả hoàn thành thí nghiệm trong điều 

kiện tốt nhất. 

Mặc dù đã rất cố gắng, song do điều kiện về thời gian và kinh nghiệm 

nghiên cứu của bản thân còn hạn chế nên luận văn không tránh khỏi những 

thiếu xót. Tác giả rất mong nhận được những ý kiến đóng góp từ các thầy 

cô giáo và các bạn đồng nghiệp để luận văn được hoàn thiện và có ý nghĩa 

hơn trong thực tế. 
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