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LỜI CAM ĐOAN 

 

Tên tôi là: Nguyễn Hoàng Việt 

Sinh ngày 12 tháng 7 năm 1986 

Học viên lớp cao học khoá 16 CH.TĐH 01 - Trường Đại học Kỹ thuật Công 

nghiệp Thái Nguyên. 

Hiện đang công tác tại:  Bộ môn Kỹ thuật điện tử, Khoa Điện tử, Trường Đại học 

Kỹ thuật Công nghiệp Thái Nguyên. 

Tôi xin cam đoan luận văn “Thiết kế bộ điều khiển tối ưu LQG cho hệ giảm 

chấn tích cực có sử dụng bộ lọc biến trạng thái” do thầy giáo TS Nguyễn Văn Chí 

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. 

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

đề cương và yêu cầu của thầy giáo hướng 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.  

   

           Thái Nguyên, ngày 30 tháng 5 năm 2016 

                     Học viên 

 

 

                                Nguyễn Hoàng Việt 
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LỜI CẢM ƠN 

 

 Sau thời gian nghiên cứu, làm việc khẩn trương và được sự hướng dẫn tận tình 

giúp đỡ của thầy giáo TS Nguyễn Văn Chí, luận văn với đề tài “ Thiết kế bộ điều 

khiển tối ưu LQG cho hệ giảm chấn tích cực có sử dụng bộ lọc biến trạng thái” đã 

được hoàn thành.  

Tác giả xin bày tỏ lòng biết ơn sâu sắc tới thầy giáo hướng dẫn TS Nguyễn Văn 

Chí đã tận tình chỉ dẫn, giúp đỡ tác giả hoàn thành luận văn. Các thầy cô giáo Bộ môn 

Đo lường Điều khiển, Trường Đại học Kỹ thuật Công nghiệp Thái Nguyên và các 

đồng nghiệp đã quan tâm động viên, giúp đỡ tác giả trong suốt quá trình học tập để 

hoàn thành luận văn này.   

Mặc dù đã cố gắng hết sức, tuy nhiên do điều kiện thời gian và kinh nghiệm thực 

tế của bản thân còn ít, cho nên đề tài không thể tránh khỏi thiếu sót. Vì vậy, tác giả 

mong nhận được sự đóng góp ý kiến của các thầy giáo, cô giáo và các bạn bè đồng 

nghiệp cho luận văn của tôi được hoàn thiện hơn. 

Tôi xin chân thành cảm ơn! 

           Thái Nguyên, ngày 30 tháng 5 năm 2016 

                     Học viên 

 

 

                                Nguyễn Hoàng Việt 
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Từ viết tắt Tên tiếng anh Tên tiếng việt 

LQR Linear Quadratic Regulator 
Bộ điều chỉnh toàn phương 

tuyến tính 

LQG Linear Quadratic Gaussian 
Bộ điều khiển tuyến tính 

toàn phương Gaussian 

PID 
Proportional- Intergral- 

Derivative 
Tỷ lệ – Tích phân- Đạo hàm 

LBM 
Linear Brushless Permanent 

Magnet Motor Động cơ tuyến tính 
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