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LỜI CAM  ĐOAN 

 

Tên tôi là: Phan Trọng Đạt  

Sinh ngày: Ngày 11 tháng 05 năm 1988 

Học viên lớp cao học khóa K16 - Tự động hóa - Trƣờng Đại Học Kỹ Thuật 

Công Nghiệp - Đại Học Thái Nguyên. 

Hiện đang công tác tại: Ban quản lý dịch vụ công ích đô thị TP Thái 

Nguyên 

Xin cam đoan luận văn “Thiết kế bộ điều khiển cho hệ truyền động tuyến 

tính sử dụng động cơ tuyến tính kích thích vĩnh cửu dạng Polysolenoid ” do 

thầy giáo PGS.TS. Nguyễn Nhƣ Hiển hƣớng dẫn là công trình nghiên cứu của 

riêng tôi. Tất cả các tài liệu tham khảo đều có nguồn gốc, xuất xứ rõ ràng. 

Tôi xin cam đoan tất cả những nội dung trong luận văn đúng nhƣ nội dung 

trong đề cƣơng và yêu cầu của thầy giáo hƣớng dẫn. Nếu có vấn đề gì trong nội 

dung của luận văn, tôi xin hoàn toàn chịu trách nhiệm với lời cam đoan của 

mình.  

HỌC VIÊN 

 

 

Phan Trọng Đạt 
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LỜI CẢM ƠN 

 

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

lớn của nhà trƣờng, 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 Nhƣ 

Hiển, trƣờng Đại học Kỹ thuật Công nghiêp đã tận tình hƣớng 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 – Trƣờng Đại học Kỹ thuật Công nghiệp đã giúp 

đỡ và tạo điều kiện để tác giả hoàn thành 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 đƣợc những ý kiến đóng góp từ các thầy cô giáo và 

các bạn đồng nghiệp để luận văn đƣợc hoàn thiện và có ý nghĩa hơn trong thực tế. 

 

HỌC VIÊN 

 

 

                    Phan Trọng Đạt 
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