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LỜI CAM ĐOAN 

  

Tôi xin cam đoan đây là công trình nghiên cứu của tôi . Các kết quả, số 

liệu nêu trong luận văn là trung thực và chưa từng được công bố trong bất kỳ 

công trình nào khác. 

                                             Tác giả luận văn 

                                   

                                                        

          Nguyễn Đại Tùng  
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2.3.1 Giới thiệu  ............................................................................ 32 
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