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Địa chỉ cơ quan: Số 1 Đại Cồ Việt, Hai Bà Trưng, Hà Nội 

Điện thoại cơ quan: 

Thỉnh giảng tại cơ sở giáo dục đại học (nếu có): 

8. Đã nghỉ hưu từ tháng ... năm ... 

Nơi làm việc sau khi nghỉ hưu (nếu có): 

Tên cơ sở giáo dục đại học nơi hợp đồng thỉnh giảng 3 năm cuối (tính đến thời điểm hết hạn nộp hồ sơ): Đại học 
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Bách Khoa Hà Nội 

9. Trình độ đào tạo: 

- Được cấp bằng ĐH [3] ngày 15 tháng 7 năm 2005, số văn bằng: C619429, ngành: Điện, 

chuyên ngành: Tự động hóa xí nghiệp công nghiệp; Nơi cấp bằng ĐH [3] (trường, nước): Trường Đại học Bách 

Khoa Hà Nội, Việt Nam 

- Được cấp bằng ThS [4] ngày 18 tháng 5 năm 2009, số văn bằng: 003954, ngành: Điện, 

chuyên ngành: Kỹ thuật tự động hóa; Nơi cấp bằng ThS [4] (trường, nước): Trường Đại học Bách Khoa Hà Nội, 

Việt Nam 

- Được cấp bằng TS [5] ngày 15 tháng 02 năm 2013, số văn bằng: 3345, ngành: Điện, 

chuyên ngành: Ứng dụng năng lượng và năng lượng tái tạo; Nơi cấp bằng TS [5] (trường, nước): Đại học 

Dongguk, Hàn Quốc 

10. Đã được bổ nhiệm/công nhận chức danh PGS ngày ... tháng ... năm ..., ngành: ... 

11. Đăng ký xét đạt tiêu chuẩn chức danh Phó giáo sư tại HĐGS cơ sở: Trường Đại học Bách khoa Hà Nội (Hội 

đồng I: Điện, Điện tử) 

12. Đăng ký xét đạt tiêu chuẩn chức danh Phó giáo sư tại HĐGS ngành, liên ngành: Điện-Điện tử-Tự động hóa 

13. Các hướng nghiên cứu chủ yếu: 

Điều khiển truyền động điện và điện tử công suất; Điều khiển robot và các hệ cơ điện tử; Ứng dụng học tăng 

cường trong điều khiển tự động.

14. Kết quả đào tạo và nghiên cứu khoa học: 

- Đã hướng dẫn (số lượng) 0 NCS bảo vệ thành công luận án TS; 

- Đã hướng dẫn (số lượng) 8 HVCH/CK2/BSNT bảo vệ thành công luận văn ThS/CK2/BSNT (ứng viên chức 

danh GS không cần kê khai nội dung này); 

- Đã hoàn thành 1 đề tài NCKH cấp Bộ; 2 đề tài NCKH cấp Cơ sở; 

- Đã công bố (số lượng) 31 bài báo khoa học, trong đó 18 bài báo khoa học trên tạp chí quốc tế có uy tín; 

- Đã được cấp (số lượng) 0 bằng sáng chế, giải pháp hữu ích; 

- Số lượng sách đã xuất bản 3, trong đó 3 thuộc nhà xuất bản có uy tín; 

- Số lượng tác phẩm nghệ thuật, thành tích huấn luyện, thi đấu thể dục, thể thao đạt giải thưởng quốc gia, quốc 

tế: 0 

15. Khen thưởng (các huân chương, huy chương, danh hiệu): 

TT Tên khen thưởng Cấp khen thưởng Năm khen thưởng

1 Chiến sĩ thi đua Cơ sở 2017

2 Chiến sĩ thi đua Cơ sở 2018

3 Bằng khen cấp Bộ Bộ 2019

16. Kỷ luật (hình thức từ khiển trách trở lên, cấp ra quyết định, số quyết định và thời hạn hiệu lực của quyết 



định): 

TT Tên kỷ luật Cấp ra quyết định Số quyết định
Thời hạn 

hiệu lực

Không có

B. TỰ KHAI THEO TIÊU CHUẨN CHỨC DANH GIÁO SƯ/PHÓ GIÁO SƯ

1. Tự đánh giá về tiêu chuẩn và nhiệm vụ của nhà giáo: 

- Về đạo đức lối sống: có phẩm chất đạo đức và lối sống lành mạnh, hòa đồng với bạn bè đồng nghiệp và những 

người xung quanh, trung thực khách quan trong giảng dạy và nghiên cứu khoa học.

- Phẩm chất chính trị: tư tưởng chính trị vững vàng trong sáng, không vi phạm pháp luật và các quy định của tổ 

chức.

- Năng lực chuyên môn: có đủ năng lực chuyên môn theo quy định để tham gia đào tạo đại học và sau đại học; 

có khả năng thực hiện các công trình công bố quốc tế; khiêm tốn học hỏi từ đồng nghiệp, sách vở, mạng internet 

để đáp ứng được với sự thay đổi của khoa học công nghệ.

- Nhiệm vụ nhà giáo: tôi đã hoàn thành đầy đủ khối lượng công việc được giao (cả về giảng dạy và nghiên cứu 

khoa học) trong các năm làm việc tại cơ sở; giao tiếp công bằng cởi mở với sinh viên; luôn trau dồi bản thân cả 

về phẩm chất và chuyên môn để đáp ứng được các yêu cầu đối với một nhà giáo theo quy định.

Bản thân tôi tự nhận thấy mình đáp ứng đầy đủ các tiêu chuẩn và trách nhiệm của nhà giáo. 

2. Thời gian, kết quả tham gia đào tạo, bồi dưỡng từ trình độ đại học trở lên: 

- Tổng số 08 năm. 

- Khai cụ thể ít nhất 06 năm học, trong đó có 03 năm học cuối liên tục tính đến ngày hết hạn nộp hồ sơ (ứng 

viên GS chỉ khai 3 năm cuối liên tục sau khi được công nhận PGS): 

TT Năm học

Số lượng 

NCS đã 

hướng dẫn
Số lượng 

ThS/CK2/BSNT 

đã hướng dẫn

Số đồ 

án, 

khóa 

luận 

tốt 

nghiệp 

ĐH đã 

HD

Số lượng 

giờ giảng 

dạy trực 

tiếp trên lớp

Tổng số giờ 

giảng trực 

tiếp/Số giờ quy 

đổi/Số giờ định 

mức(*)
Chính Phụ ĐH SĐH

1 2015-2016 38 179 30 209/435.8/280



2 2016-2017 1 3 51 287 64 351/896.55/270

3 2017-2018 99 380 77 457/1448.38/270

03 năm học cuối

4 2018-2019 3 53 375 34 409/805.19/270

5 2019-2020 2 53 347 30 377/707.25/270

6 2020-2021 76 229 68 297/715.5/270

(*) - Trước ngày 25/3/2015, theo Quy định chế độ làm việc đối với giảng viên ban hành kèm theo Quyết định 

số 64/2008/QĐ-BGDĐT ngày 28/11/2008, được sửa đổi bổ sung bởi Thông tư số 36/2010/TT-BGDĐT ngày 

15/12/2010 và Thông tư số 18/2012/TT-BGDĐT ngày 31/5/2012 của Bộ trưởng Bộ GD&ĐT. 

- Từ 25/3/2015 đến nay, theo Quy định chế độ làm việc đối với giảng viên ban hành kèm theo Thông tư số 

47/2014/TT-BGDĐT ngày 31/12/2014 của Bộ trưởng Bộ GD&ĐT. 

- Từ ngày 11/9/2020 đến nay, theo Quy định chế độ làm việc của giảng viên cơ sở giáo dục đại học ban hành 

kèm theo Thông tư số 20/2020/TT-BGDĐT ngày 27/7/2020 của Bộ trưởng Bộ GD&ĐT; định mức giờ chuẩn 

giảng dạy theo quy định của thủ trưởng cơ sở giáo dục đại học, trong đó định mức của giảng viên thỉnh 

giảng được tính trên cơ sở định mức của giảng viên cơ hữu. 

3. Ngoại ngữ 

3.1. Ngoại ngữ thành thạo phục vụ chuyên môn: Tiếng Anh 

a) Được đào tạo ở nước ngoài ✓: 

- Học ĐH ; Tại nước: ; Từ năm đến năm 

- Bảo vệ luận văn ThS  hoặc luận án TS ✓ hoặc TSKH ; Tại nước: Hàn Quốc năm 2013 

b) Được đào tạo ngoại ngữ trong nước : 

- Trường ĐH cấp bằng tốt nghiệp ĐH ngoại ngữ: số bằng: ; năm cấp: 

c) Giảng dạy bằng tiếng nước ngoài : 

- Giảng dạy bằng ngoại ngữ: 

- Nơi giảng dạy (cơ sở đào tạo, nước): 

d) Đối tượng khác ; Diễn giải: 

3.2. Tiếng Anh (văn bằng, chứng chỉ): 

4. Hướng dẫn NCS, HVCH/CK2/BSNT đã được cấp bằng/có quyết định cấp bằng 

TT Họ tên NCS 

hoặc HVCH/ 

CK2/ BSNT
Đối tượng

Trách nhiệm 

hướng dẫn

Thời gian 

hướng dẫn từ 

... đến ...

Cơ sở 

đào 

tạo

Ngày, 

tháng, 

năm được 

cấp 

bằng/có 

quyết 

định cấp 

bằng



NCS
HVCH/ CK2/ 

BSNT
Chính Phụ

1 Đoàn Ngọc Anh X X
08/2015 đến 

10/2016

Trường 

Đại 

học 

Bách 

Khoa 

Hà Nội

27/12/2016

2 Đặng Đức Tuấn X X
08/2015 đến 

10/2016

Trường 

Đại 

học 

Bách 

Khoa 

Hà Nội

27/12/2016

3
Phạm Việt 

Cường
X X

08/2015 đến 

04/2017

Trường 

Đại 

học 

Bách 

Khoa 

Hà Nội

03/7/2017

4
Nguyễn Văn 

Thành
X X

08/2017 đến 

10/2018

Trường 

Đại 

học 

Bách 

Khoa 

Hà Nội

14/12/2018

5 Nguyễn Tự Nam X X
08/2017 đến 

04/2019

Trường 

Đại 

học 

Bách 

Khoa 

Hà Nội

09/7/2019



6 Phạm Thu Hằng X X
10/2017 đến 

04/2019

Trường 

Đại 

học 

Bách 

Khoa 

Hà Nội

09/7/2019

7 Trần Tiến Dũng X X
04/2018 đến 

10/2019

Trường 

Đại 

học 

Bách 

Khoa 

Hà Nội

30/12/2019

8 Chử Sơn Tùng X X
04/2018 đến 

10/2019

Trường 

Đại 

học 

Bách 

Khoa 

Hà Nội

30/12/2019

Ghi chú: Ứng viên chức danh GS chỉ kê khai thông tin về hướng dẫn NCS. 

5. Biên soạn sách phục vụ đào tạo từ trình độ đại học trở lên 

TT Tên sách

Loại 

sách 

(CK, 

GT, TK, 

HD)

Nhà xuất 

bản và 

năm xuất 

bản

Số 

tác 

giả

Chủ 

biên 

Phần 

biên 

soạn 

(từ 

trang 

... đến 

trang)

Xác nhận của cơ 

sở GDĐH (Số 

văn bản xác 

nhận sử dụng 

sách)

Sau khi bảo vệ học vị tiến sĩ

1

Học tăng cường trong 

điều khiển tự động với 

Matlab/Simulink

TK

Nhà xuất 

bản Bách 

Khoa Hà 

Nội, năm 

2020

3 CB

(Không 

phân 

chia số 

trang 

cụ thể)

Xác nhận sử dụng 

sách tham khảo 

của Viện Điện, 

Trường Đại học 

Bách Khoa Hà Nội



2

Robust adaptive 

control of 3D overhead 

crane system

TK

Nhà Xuất 

bản 

IntechOpen, 

năm 2018

4 CB

(Không 

phân 

chia số 

trang 

cụ thể)

Xác nhận sử dụng 

sách tham khảo 

của Viện Điện, 

Trường Đại học 

Bách Khoa Hà Nội

3

On robust control of 

permanent magnet 

synchronous generators 

using robust integral of 

error sign

TK
Springer, 

năm 2020
4 VC

(Không 

phân 

chia số 

trang 

cụ thể)

Xác nhận sử dụng 

sách tham khảo 

của Viện Điện, 

Trường Đại học 

Bách Khoa Hà Nội

Trong đó, số lượng (ghi rõ các số TT) sách chuyên khảo do nhà xuất bản có uy tín xuất bản và chương sách do 

nhà xuất bản có uy tín trên thế giới xuất bản, mà ứng viên là chủ biên sau PGS/TS: 2 ( [1] [2] ) 

Lưu ý:

- Chỉ kê khai các sách được phép xuất bản (Giấy phép XB/Quyết định xuất bản/số xuất bản), nộp lưu chiểu, 

ISBN (nếu có). 

- Các chữ viết tắt: CK: sách chuyên khảo; GT: sách giáo trình; TK: sách tham khảo; HD: sách hướng dẫn; phần 

ứng viên biên soạn cần ghi rõ từ trang…. đến trang…… (ví dụ: 17-56; 145-329). 

6. Thực hiện nhiệm vụ khoa học và công nghệ đã nghiệm thu 

TT

Tên nhiệm 

vụ khoa học 

và công 

nghệ (CT, 

ĐT...)

CN/PCN/TK
Mã số và 

cấp quản lý

Thời gian thực 

hiện

Thời gian 

nghiệm thu 

(ngày, tháng, 

năm) / Kết quả

Sau khi bảo vệ học vị tiến sĩ



1

Nghiên cứu, 

thiết kế hệ 

thống tự xác 

định quỹ đạo 

mẫu theo 

môi trường 

làm việc trên 

cơ sở tự học 

cho các máy 

hỗ trợ khai 

thác, vận 

chuyển than 

trong hầm mỏ

CN

B2018-

BKA-70, 

cấp Bộ

01/01/2018 đến 

30/12/2019
(30/9/2020)/Đạt

2

Ứng dụng 

logic mờ 

trong nhận 

dạng và điều 

khiển hệ 

thống phát 

điện sức gió

CN
T2014-77, 

cấp Cơ sở

03/06/2014 đến 

15/12/2014
(15/12/2014)/Tốt

3

Xây dựng 

bàn thí 

nghiệm các 

thuật toán 

điều khiển 

cần cẩu treo

CN

T2016-PC-

107, cấp Cơ 

sở

01/8/2016 đến 

01/7/2017
(09/6/2017)/Tốt

- Các chữ viết tắt: CT: Chương trình; ĐT: Đề tài; CN: Chủ nhiệm; PCN: Phó chủ nhiệm; TK: Thư ký. 

7. Kết quả nghiên cứu khoa học và công nghệ đã công bố (bài báo khoa học, báo cáo khoa học, sáng chế/giải 

pháp hữu ích, giải thưởng quốc gia/quốc tế): 

7.1.a. Bài báo khoa học, báo cáo khoa học đã công bố: 



TT

Tên bài 

báo/báo cáo 

KH

Số 

tác 

giả

Là 

tác 

giả 

chính

Tên tạp chí hoặc 

kỷ yếu khoa 

học/ISSN hoặc 

ISBN

Loại Tạp 

chí quốc 

tế uy tín: 

ISI, 

Scopus 

(IF, Qi)

Số 

lần 

trích 

dẫn 

(không 

tính 

tự 

trích 

dẫn)

Tập, 

số, 

trang

Tháng, 

năm 

công 

bố

Trước khi bảo vệ học vị tiến sĩ

1

Nonlinear 

speed control 

of PM 

synchronous 

motor with 

extended 

Kalman filter 

observer 

2 Có

Journal of the 

Korean Institute of 

Illuminating and 

Electrical 

Installation 

Engineers, ISSN: 

2287-5034

- Hệ 

thống 

CSDL 

quốc tế 

khác

vol. 25, 

no. 3, 

pp. 15-

23

03/2011

2

Digital 

implementation 

of an 

adaptive 

speed 

regulator for 

a PMSM 

3 Không

IEEE Transactions 

on Power 

Electronics, ISSN: 

0885-8993

Q1 - SCI 

IF: 6.153
130

vol. 26, 

no. 1, 

pp. 3-8

01/2011

3

Robust 

speed control 

method for 

permanent 

magnet 

synchronous 

motor 

4 Có

IET Electric Power 
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- Trong đó, số lượng và thứ tự bài báo khoa học đăng trên tạp chí khoa học quốc tế uy tín mà ƯV là tác giả 

chính sau khi được công nhận PGS hoặc được cấp bằng TS: 10 ( [7] [11] [12] [13] [14] [15] [16] [17] [18] [19] ) 

7.1.b. Bài báo khoa học, báo cáo khoa học đã công bố (Dành cho các chuyên ngành thuộc ngành KH An ninh 

và KH Quân sự được quy định tại Quyết định số 25/2020/QĐ-TTg)
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- Trong đó, số lượng và thứ tự bài báo khoa học đăng trên tạp chí khoa học uy tín của ngành mà ƯV là tác giả 

chính sau PGS/TS: 

7.2. Bằng độc quyền sáng chế, giải pháp hữu ích 
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- Trong đó, số bằng độc quyền sáng chế, giải pháp hữu ích được cấp, là tác giả chính sau khi được công nhận 

PGS hoặc được cấp bằng TS (ghi rõ số thứ tự): 

7.3. Tác phẩm nghệ thuật, thành tích huấn luyện, thi đấu thể dục thể thao đạt giải thưởng quốc gia, quốc tế 
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Không có

- Trong đó, số tác phẩm nghệ thuật, thành tích huấn luyện, thi đấu đạt giải thưởng quốc tế, là tác giả 

chính/hướng dẫn chính sau khi được công nhận PGS hoặc được cấp bằng TS (ghi rõ số thứ tự): 

8. Chủ trì hoặc tham gia xây dựng, phát triển chương trình đào tạo hoặc chương trình/dự án/đề tài nghiên cứu, 

ứng dụng khoa học công nghệ của cơ sở giáo dục đại học đã được đưa vào áp dụng thực tế: 
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9. Các tiêu chuẩn còn thiếu so với quy định cần được thay thế bằng bài báo khoa học quốc tế uy tín*: 

a) Thời gian được bổ nhiệm PGS 

Được bổ nhiệm PGS chưa đủ 3 năm: thiếu (số lượng năm, tháng): 

b) Hoạt động đào tạo 

- Thâm niên đào tạo chưa đủ 6 năm (ƯV PGS), còn thiếu (số lượng năm, tháng): 

- Giờ giảng dạy 

+ Giờ giảng dạy trực tiếp trên lớp không đủ: thiếu (năm học/số giờ thiếu): 

+ Giờ chuẩn giảng dạy không đủ: thiếu (năm học/số giờ thiếu): 

- Hướng dẫn chính NCS/HVCH,CK2/BSNT: 

+ Đã hướng dẫn chính 01 NCS đã có Quyết định cấp bằng TS (ƯV chức danh GS) 

Đề xuất CTKH để thay thế tiêu chuẩn hướng dẫn 01 NCS được cấp bằng TS bị thiếu: 

+ Đã hướng dẫn chính 01 HVCH/CK2/BSNT đã có Quyết định cấp bằng ThS/CK2/BSNT (ƯV chức danh PGS) 

Đề xuất CTKH để thay thế tiêu chuẩn hướng dẫn 01 HVCH/CK2/BSNT được cấp bằng ThS/CK2/BSNT bị 

thiếu: 

c) Nghiên cứu khoa học 

- Đã chủ trì 01 nhiệm vụ KH&CN cấp Bộ (ƯV chức danh GS) 

Đề xuất CTKH để thay thế tiêu chuẩn chủ trì 01 nhiệm vụ KH&CN cấp Bộ bị thiếu: 

- Đã chủ trì không đủ 01 nhiệm vụ KH&CN cấp cơ sở (ƯV chức danh PGS) 

Đề xuất CTKH để thay thế tiêu chuẩn chủ trì 01 nhiệm vụ KH&CN cấp cơ sở bị thiếu: 

- Không đủ số CTKH là tác giả chính sau khi được bổ nhiệm PGS hoặc được cấp bằng TS: 

+ Đối với ứng viên chức danh GS, đã công bố được: 03 CTKH ; 04 CTKH 

Đề xuất sách CKUT/chương sách của NXB có uy tín trên thế giới là tác giả chính thay thế cho việc ƯV không 

đủ 05 CTKH là tác giả chính theo quy định: 

+ Đối với ứng viên chức danh PGS, đã công bố được: 02 CTKH 

Đề xuất sách CKUT/chương sách NXB có uy tín trên thế giới là tác giả chính thay thế cho việc ƯV không đủ 03 

CTKH là tác giả chính theo quy định: 
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