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BẢN ĐĂNG KÝ XÉT CÔNG NHẬN ĐẠT TIÊU CHUẨN  

CHỨC DANH: Phó giáo sư  

Mã hồ sơ:.............  

 

(Nội dung đúng ở ô nào thì đánh dấu vào ô đó: ✓  ; Nội dung không đúng thì để trống:  ✓ )  

Đối tượng đăng ký: Giảng viên  ✓ ; Giảng viên thỉnh giảng  ✓   

Ngành: Tự động hoá; Chuyên ngành: Kỹ thuật điều khiển  

A. THÔNG TIN CÁ NHÂN  

1. Họ và tên người đăng ký: Phạm Thanh Tùng  

2. Ngày tháng năm sinh: 01/01/1982; Nam  ✓ ; Nữ  ✓ ; Quốc tịch: Việt Nam;  

Dân tộc: Kinh; Tôn giáo: Không  

3. Đảng viên Đảng Cộng sản Việt Nam:  ✓   

4. Quê quán: xã/phường, huyện/quận, tỉnh/thành phố: ấp Hòa An, xã Hòa Lộc, huyện Tam Bình, 

tỉnh Vĩnh Long  

5. Nơi đăng ký hộ khẩu thường trú (số nhà, phố, phường, quận, thành phố hoặc xã, huyện, tỉnh): 

259/100A, Khóm 4, Phạm Hùng, P9, Tp Vĩnh Long, tỉnh Vĩnh Long  

6. Địa chỉ liên hệ (ghi rõ, đầy đủ để liên hệ được qua Bưu điện): Khoa Điện-Điện tử, trường Đại học 

Sư phạm Kỹ Thuật Vĩnh Long, số 73, Nguyễn Huệ, P2, Tp Vĩnh Long, tỉnh Vĩnh Long  

Điện thoại nhà riêng: ; Điện thoại di động: 0906295268;  

E-mail: tungpt@vlute.edu.vn  

7. Quá trình công tác (công việc, chức vụ, cơ quan):  

Từ tháng, năm 07,2004 đến tháng, năm 06,2015: Giảng viên tại Trường Đại học dân lập Cửu Long  

Từ tháng, năm 08,2015 đến tháng, năm 10,2019: Giảng viên tại Trường Đại học Sư phạm Kỹ thuật 

Vĩnh Long  

Từ tháng, năm 10,2019 đến tháng, năm 10,2020: Phụ trách Bộ môn tại Trường Đại học Sư phạm Kỹ 

thuật Vĩnh Long  

Từ tháng, năm 11,2020 đến tháng, năm 08,2022: Trưởng Bộ môn tại Trường Đại học Sư phạm Kỹ 

thuật Vĩnh Long  



Từ tháng, năm 08,2022 đến tháng, năm 03,2023: Phụ trách Trung tâm đào tạo sau đại học và Bồi 

dưỡng chuyên môn tại Trường Đại học Sư phạm Kỹ thuật Vĩnh Long  

Từ tháng, năm 04,2023 đến tháng, năm 06,2023: Phó trưởng khoa tại Trường Đại học Sư phạm Kỹ 

thuật Vĩnh Long  

Chức vụ hiện nay: Phó trưởng khoa; Chức vụ cao nhất đã qua: Phụ trách Trung tâm đào tạo sau đại 

học và Bồi dưỡng chuyên môn.  

Cơ quan công tác hiện nay: Trường Đại học Sư phạm Kỹ thuật Vĩnh Long  

Địa chỉ cơ quan: Số 73, Nguyễn Huệ, P2, Tp Vĩnh Long, tỉnh Vĩnh Long  

Điện thoại cơ quan: 02703822141  

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): Không có  

9. Trình độ đào tạo:  

- Được cấp bằng ĐH [3] ngày 09 tháng 10 năm 2004, số văn bằng: B563795, ngành: Điện - Điện tử, 

chuyên ngành: Điện - Điện tử  

Nơi cấp bằng ĐH [3] (trường, nước): trường Đại học dân lập Cửu Long, Việt Nam.  

- Được cấp bằng ThS [4] ngày 17 tháng 11 năm 2010, số văn bằng: 010903, ngành: Tự động hóa, 

chuyên ngành: Tự động hóa  

Nơi cấp bằng ThS [4] (trường, nước): trường Đại học Giao thông Vận tải Tp Hồ Chí Minh, Việt 

Nam.  

- Được cấp bằng TS [5] ngày 21 tháng 02 năm 2020, số văn bằng: GTS-TS 000003, ngành: Kỹ thuật 

điều khiển và tự động hóa, chuyên ngành: Kỹ thuật điều khiển  

Nơi cấp bằng TS [5] (trường, nước): trường Đại học Giao thông Vận tải Tp Hồ Chí Minh, Việt Nam  

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 Cần Thơ, 

Hội đồng 2: Kỹ thuật, Công nghệ, Xây dựng, Kinh tế, Luật  

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:  

- Lý thuyết điều khiển 

- Điều khiển trượt. 

- Nghiên cứu các giải thuật điều khiển thông minh và ứng dụng. 



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) 2 HVCH/CK2/BSNT bảo vệ thành công luận án ThS/CK2/BSNT (ứng 

viên chức danh GS không cần kê khai nội dung này);  

- Đã hoàn thành đề tài NCKH từ cấp cơ sở trở lên: 2 cấp Cơ sở;  

- Đã công bố (số lượng) 45 bài báo khoa học, trong đó 8 bài báo khoa học trên tạp chí quốc tế có uy 

tín;  

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

- Số lượng sách đã xuất bản 2, trong đó 2 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 

Không có 

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:  

- Ứng viên không vi phạm đạo đức nhà giáo, không đang trong thời gian bị kỷ luật từ hình thức 

khiển trách trở lên hoặc thi hành án hình sự; 

- Ứng viên luôn trung thực, khách quan trong đào tạo, nghiên cứu khoa học và các hoạt động chuyên 

môn khác; 

- Ứng viên đã có 17 năm 05 tháng liên tục làm nhiệm vụ đào tạo trình độ đại học, trong đó có 5 năm 

(2019-2023) làm nhiệm vụ đào tạo cao học tại Trường Đại học Sư phạm Kỹ thuật Vĩnh Long. Ứng 

viên luôn hoàn thành nhiệm vụ được giao và thực hiện đủ số giờ chuẩn giảng dạy theo quy định của 

Bộ trưởng Bộ Giáo dục và Đào tạo. 

- Ứng viên sử dụng thành thạo tiếng Anh để phục vụ cho công tác chuyên môn và giao tiếp thông 

thường. 

- Ứng viên có đủ các công trình khoa học (nghiên cứu khoa học, sách, báo, hướng dẫn cao học...) 

quy đổi tối thiểu theo quy định đối với chức danh PGS. 



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

- Tổng số năm thực hiện nhiệm vụ đào tạo: 17 năm 05 tháng  

- 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 giờ chuẩn 

gd trực tiếp 

trên lớp 

Tổng số giờ chuẩn 

gd trực tiếp trên 

lớp/số giờ chuẩn 

gd quy đổi/số giờ 

chuẩn định mức (*) 
Chính Phụ ĐH SĐH 

1 2017-2018     345  345/338.5/270 

2 2018-2019    1 285  285/279/270 

3 2019-2020     360 45 405/468/216 

03 năm học cuối  

4 2020-2021     390 270 660/798.5/216 

5 2021-2022   2 2 330 90 420/481.5/216 

6 2022-2023    4 270 210 480/651/216 

(*) - 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: năm  

b) Được đào tạo ngoại ngữ trong nước  ✓ :  



- Trường ĐH cấp bằng tốt nghiệp ĐH ngoại ngữ: trường Đại học Cần Thơ số bằng: 0008363; năm 

cấp: 2017  

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): Bằng Cử nhân Ngôn ngữ Anh  

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 Trần Thị Thùy Trang  X X  

08/2021 

đến 

02/2022 

Trường 

Đại học Sư 

phạm Kỹ 

thuật Vĩnh 

Long 

04/7/2022 

2 Nguyễn Minh Hùng  X X  

08/2021 

đến 

02/2022 

trường Đại 

học Sư 

phạm Kỹ 

thuật Vĩnh 

Long 

04/7/2022 

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

5. Biên soạn sách phục vụ đào tạo đại học và sau 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 
Lý thuyết điều khiển hiện 

đại  

GT 
NXB Khoa 

học Kỹ 
3  CB  

(5 - 

213)  

Số 21/XN-

ĐHSPKTVL ngày 

22/5/2023 

https://drive.google.com/file/d/1--ZcqIPzMDPwqwIVxyOhQ6rgsSZfUlEY/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/1--ZcqIPzMDPwqwIVxyOhQ6rgsSZfUlEY/view?usp=share_link


thuật, năm 

2021  

2 
Điều khiển hệ thống phi 

tuyến  

GT 

NXB Khoa 

học Kỹ 

thuật, năm 

2023  

3  CB  

(13 - 

47; 84 

- 184)  

Số 32/XN-

ĐHSPKTVL ngày 

23/6/2023 

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: 

0 ()  

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 
Điều khiển PID-mờ robot 

3 bánh đa hướng 
CN 

NCKH.2017.18, 

cấp Cơ sở 

25/5/2017 đến 

23/11/2020 
07/12/2020/tốt   

2 
Thiết kế và thi công board 

mạch thực tập PLD/FPGA 
CN 

2021.Đ.ĐT.05, cấp 

Cơ sở 

03/02/2021 đến 

09/02/2023 
20/02/2023/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  

https://drive.google.com/file/d/1btza-c_h_DeHSrthwRb53CVTgGUMCgKa/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/1btza-c_h_DeHSrthwRb53CVTgGUMCgKa/view?usp=sharing


1 

Optimizing the 

Structure of 

RBF Neural 

Network-Based 

Controller for 

Omnidirectional 

Mobile Robot 

Control  

5 Có 

2017 International 

Conference on 

Systems Science 

and Engineering 

(ICSSE) 

 2 313-318  07/2017 

2 

Comparison of 

SMC and RBF-

SMC on mobile 

robot control 

system  

4 Có 

2017 Asia Maritime 

and Fisheries 

Universities Forum 

(AMFUF) 

  325-339  11/2017 

3 

Online Training 

the Radial Basis 

Function Neural 

Network Based 

on Quasi-

Newton 

Algorithm for 

Omni-

Directional 

Mobile Robot 

Control  

4 Có 

AETA 2017 - 

Recent Advances in 

Electrical 

Engineering and 

Related Sciences: 

Theory and 

Application 

  
465 607-

616  
11/2017 

4 

Nhận dạng hệ 

thống phi tuyến 

mimo sử dụng 

mạng nơ-ron 

RBF  

3 Có 

Tạp chí khoa học 

Công Nghệ Giao 

Thông Vận Tải 

  20, 31-35  08/2016 

5 

Adaptive 

sliding mode 

control with 

RBF neural 

networks for 

Omni-

6 Có 
Journal of Technical 

Education Science 
  49, 80-87  09/2018 

https://ieeexplore.ieee.org/document/8030888
https://ieeexplore.ieee.org/document/8030888
https://ieeexplore.ieee.org/document/8030888
https://ieeexplore.ieee.org/document/8030888
https://ieeexplore.ieee.org/document/8030888
https://ieeexplore.ieee.org/document/8030888
https://ieeexplore.ieee.org/document/8030888
https://ieeexplore.ieee.org/document/8030888
https://link.springer.com/chapter/10.1007/978-3-319-69814-4_58
https://link.springer.com/chapter/10.1007/978-3-319-69814-4_58
https://link.springer.com/chapter/10.1007/978-3-319-69814-4_58
https://link.springer.com/chapter/10.1007/978-3-319-69814-4_58
https://link.springer.com/chapter/10.1007/978-3-319-69814-4_58
https://link.springer.com/chapter/10.1007/978-3-319-69814-4_58
https://link.springer.com/chapter/10.1007/978-3-319-69814-4_58
https://link.springer.com/chapter/10.1007/978-3-319-69814-4_58
https://link.springer.com/chapter/10.1007/978-3-319-69814-4_58
https://link.springer.com/chapter/10.1007/978-3-319-69814-4_58
https://link.springer.com/chapter/10.1007/978-3-319-69814-4_58
https://sti.vista.gov.vn/file_DuLieu/dataTLKHCN/CVv391/2016/CVv391S202016031.pdf
https://sti.vista.gov.vn/file_DuLieu/dataTLKHCN/CVv391/2016/CVv391S202016031.pdf
https://sti.vista.gov.vn/file_DuLieu/dataTLKHCN/CVv391/2016/CVv391S202016031.pdf
https://sti.vista.gov.vn/file_DuLieu/dataTLKHCN/CVv391/2016/CVv391S202016031.pdf
https://sti.vista.gov.vn/file_DuLieu/dataTLKHCN/CVv391/2016/CVv391S202016031.pdf
https://jte.edu.vn/index.php/jte/article/view/310
https://jte.edu.vn/index.php/jte/article/view/310
https://jte.edu.vn/index.php/jte/article/view/310
https://jte.edu.vn/index.php/jte/article/view/310
https://jte.edu.vn/index.php/jte/article/view/310
https://jte.edu.vn/index.php/jte/article/view/310


directional 

mobile robot  

6 

Đánh giá hiệu 

quả của giải 

thuật Quasi-

Newton trong 

điều khiển trượt 

thích nghi sử 

dụng mạng nơ-

ron RBF  

6 Có 

Tạp chí Khoa học 

Trường Đại học Cần 

Thơ 

  
54, 7, 27-

34  
10/2018 

7 

Training the 

RBF Neural 

Network-Based 

Adaptive 

Sliding Mode 

Control by 

BFGS 

Algorithm for 

Omni-

Directional 

Mobile Robot  

5 Không 

International Journal 

of Mechanical 

Engineering and 

Robotics Research 

có - Scopus  2 
7, 4, 367-

373  
07/2018 

8 

Radial Basis 

Function Neural 

Network and 

Genetic 

Algorithm in 

Trajectory 

Tracking 

Control of The 

Omni-

Directional 

Mobile Robot  

5 Không 

International Journal 

of Mechanical 

Engineering & 

Technology 

(IJMET) 

có - Scopus  2 
9 670-

683  
11/2018 

9 

Mô hình hóa và 

điều khiển 

robot ba bánh 

đa hướng  

5 Không 

Hội nghị toàn quốc 

lần thứ 8 về Cơ 

Điện tử 

  517-523  11/2016 

https://jte.edu.vn/index.php/jte/article/view/310
https://jte.edu.vn/index.php/jte/article/view/310
https://ctujsvn.ctu.edu.vn/index.php/ctujsvn/article/view/3093
https://ctujsvn.ctu.edu.vn/index.php/ctujsvn/article/view/3093
https://ctujsvn.ctu.edu.vn/index.php/ctujsvn/article/view/3093
https://ctujsvn.ctu.edu.vn/index.php/ctujsvn/article/view/3093
https://ctujsvn.ctu.edu.vn/index.php/ctujsvn/article/view/3093
https://ctujsvn.ctu.edu.vn/index.php/ctujsvn/article/view/3093
https://ctujsvn.ctu.edu.vn/index.php/ctujsvn/article/view/3093
https://ctujsvn.ctu.edu.vn/index.php/ctujsvn/article/view/3093
http://www.ijmerr.com/uploadfile/2018/0709/20180709110338523.pdf
http://www.ijmerr.com/uploadfile/2018/0709/20180709110338523.pdf
http://www.ijmerr.com/uploadfile/2018/0709/20180709110338523.pdf
http://www.ijmerr.com/uploadfile/2018/0709/20180709110338523.pdf
http://www.ijmerr.com/uploadfile/2018/0709/20180709110338523.pdf
http://www.ijmerr.com/uploadfile/2018/0709/20180709110338523.pdf
http://www.ijmerr.com/uploadfile/2018/0709/20180709110338523.pdf
http://www.ijmerr.com/uploadfile/2018/0709/20180709110338523.pdf
http://www.ijmerr.com/uploadfile/2018/0709/20180709110338523.pdf
http://www.ijmerr.com/uploadfile/2018/0709/20180709110338523.pdf
http://www.ijmerr.com/uploadfile/2018/0709/20180709110338523.pdf
https://iaeme.com/MasterAdmin/Journal_uploads/IJMET/VOLUME_9_ISSUE_11/IJMET_09_11_067.pdf
https://iaeme.com/MasterAdmin/Journal_uploads/IJMET/VOLUME_9_ISSUE_11/IJMET_09_11_067.pdf
https://iaeme.com/MasterAdmin/Journal_uploads/IJMET/VOLUME_9_ISSUE_11/IJMET_09_11_067.pdf
https://iaeme.com/MasterAdmin/Journal_uploads/IJMET/VOLUME_9_ISSUE_11/IJMET_09_11_067.pdf
https://iaeme.com/MasterAdmin/Journal_uploads/IJMET/VOLUME_9_ISSUE_11/IJMET_09_11_067.pdf
https://iaeme.com/MasterAdmin/Journal_uploads/IJMET/VOLUME_9_ISSUE_11/IJMET_09_11_067.pdf
https://iaeme.com/MasterAdmin/Journal_uploads/IJMET/VOLUME_9_ISSUE_11/IJMET_09_11_067.pdf
https://iaeme.com/MasterAdmin/Journal_uploads/IJMET/VOLUME_9_ISSUE_11/IJMET_09_11_067.pdf
https://iaeme.com/MasterAdmin/Journal_uploads/IJMET/VOLUME_9_ISSUE_11/IJMET_09_11_067.pdf
https://iaeme.com/MasterAdmin/Journal_uploads/IJMET/VOLUME_9_ISSUE_11/IJMET_09_11_067.pdf
https://iaeme.com/MasterAdmin/Journal_uploads/IJMET/VOLUME_9_ISSUE_11/IJMET_09_11_067.pdf


10 

Điều khiển 

robot 3 bánh đa 
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Thử nghiệm bộ 
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2017 
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4 Không 
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- Trong đó: Số lượng (ghi rõ các số TT) bài báo khoa học đăng trên tạp chí khoa học quốc tế có uy 

tín mà ƯV là tác giả chính sau PGS/TS: 5 ( [14] [15] [16] [17] [18] )  

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)  

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 

Thuộc danh 

mục tạp chí 

uy tín của 

ngành  

Tập, số, 

trang 

Tháng, 

năm 

công bố 

Không có 

- Trong đó: Số lượng (ghi rõ các số TT) bài báo khoa học đăng trên tạp chí khoa học uy tín của 

ngành mà ƯV là tác giả chính sau PGS/TS: 0  
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7.2. Bằng độc quyền sáng chế, giải pháp hữu ích  

TT 
Tên bằng độc quyền sáng chế, giải 

pháp hữu ích 

Tên cơ quan 

cấp 

Ngày tháng 

năm cấp 

Tác giả 

chính/ đồng 

tác giả 

Số tác 

giả 

Không có 

- Trong đó: Số lượng (ghi rõ các số TT) bằng độc quyền sáng chế, giải pháp hữu ích được cấp, là tác 

giả chính sau PGS/TS:  

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

quốc tế (đối với ngành Văn hóa, nghệ thuật, thể dục thể thao)  

TT 

Tên tác phẩm nghệ thuật, 

thành tích huấn luyện, thi 

đấu TDTT 

Cơ quan/tổ 

chức công 

nhận 

Văn bản công nhận 

(số, ngày, tháng, 

năm) 

Giải thưởng cấp 

Quốc gia/Quốc tế 

Số tác 

giả 

Không có 

- Trong đó: Số lượng (ghi rõ các số TT) tác phẩm nghệ thuật, thành tích huấn luyện, thi đấu đạt giải 

thưởng quốc tế, là tác giả chính/hướng dẫn chính sau PGS/TS:  

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:  

TT 

Chương trình đào 

tạo, chương trình 

nghiên cứu ứng 

dụng KHCN  

Vai trò ƯV 

(Chủ trì/ 

Tham gia) 

Văn bản giao 

nhiệm vụ (số, 

ngày, tháng, năm) 

Cơ quan thẩm 

định, đưa vào 

sử dụng 

Văn bản đưa 

vào áp dụng 

thực tế  

Ghi Chú 

Không có    

9. Các tiêu chuẩn không đủ so với quy định, đề xuất công trình khoa học (CTKH) thay thế*:  

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 chuẩn giảng dạy trực tiếp trên lớp không đủ, còn thiếu (năm học/số giờ thiếu):  

+ Giờ chuẩn giảng dạy quy đổi không đủ, còn 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:  

Chú ý: Đối với các chuyên ngành bí mật nhà nước thuộc ngành KH An ninh và KH Quân sự, các 

tiêu chuẩn không đủ về hướng dẫn, đề tài khoa học và công trình khoa học sẽ được bù bằng điểm từ 

các bài báo khoa học theo quy định tại Quyết định số 25/2020/QĐ-TTg.  

d) Biên soạn sách phục vụ đào tạo (đối với ứng viên GS)  

- Không đủ điểm biên soạn sách phục vụ đào tạo:  

- Không đủ điểm biên soạn giáo trình và sách chuyên khảo:  

C. CAM ĐOAN CỦA NGƯỜI ĐĂNG KÝ XÉT CÔNG NHẬN ĐẠT TIÊU CHUẨN CHỨC 

DANH:  

Tôi cam đoan những điều khai trên là đúng, nếu sai tôi xin chịu trách nhiệm trước pháp luật.  

 tỉnh Vĩnh Long, ngày 06 tháng 07 năm 2023  
 Người đăng ký 
 (Ký và ghi rõ họ tên) 

 


