
Mẫu số 01 

CỘNG HOÀ XÃ HỘI CHỦ NGHĨA VIỆT NAM 

Độc lập - Tự do - Hạnh phúc 

---------------- 

 
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: Điều khiển tự động  

A. THÔNG TIN CÁ NHÂN  

1. Họ và tên người đăng ký: Nguyễn Xuân Chiêm  

2. Ngày tháng năm sinh: 22/6/1983; Nam  ✓ ; Nữ  ✓ ; Quốc tịch: Vietnam;  

Dân tộc: Kinh; Tôn giáo: Không  

3. Đảng viên Đảng Cộng sản Việt Nam:  ✓   

4. Quê quán: xã/phường, huyện/quận, tỉnh/thành phố: Ninh Dân, Thanh Ba, Phú Thọ  

5. Nơi đăng ký hộ khẩu thường trú (số nhà, phố, phường, quận, thành phố hoặc xã, huyện, tỉnh): P606-

CT36B phố Trịnh Đình Cửu, phường Định Công, quận Hoàng Mai, thành phố Hà Nội  

6. Địa chỉ liên hệ (ghi rõ, đầy đủ để liên hệ được qua Bưu điện): P606-CT36B phố Trịnh Đình Cửu, 

phường Định Công, quận Hoàng Mai, thành phố Hà Nội  

Điện thoại nhà riêng: ; Điện thoại di động: 0966040231;  

E-mail: chiemnx@mta.edu.vn  

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

Từ 09/2001 đến 10/2003: Học viên tại Học viên Học viện Kỹ thuật quân sự  

Từ 11/2003 đến 06/2009: Sinh viên tại Học viện Công nghệ quốc gia Voronez  

Từ 07/2009 đến 11/2009: Học viên tốt nghiệp chờ phân công công tác tại Đoàn 871 Bộ Quốc phòng.  

Từ 12/2009 đến 05/2012: Nghiên cứu sinh tại Đại học Tổng hợp kỹ thuật Quốc gia Sông Đông - Liên 

bang Nga  

Từ 08/2012 đến 08/2017: Giảng viên Bộ môn Tự động và Kỹ thuật tính tại Học viên Học viện Kỹ 

thuật quân sự  



Từ 06/2012 đến 07/2012: Học viên tốt nghiệp chờ phân công công tác tại Đoàn 871 Bộ Quốc phòng.  

Từ 09/2017 đến 09/2018: Trợ lý kỹ thuật Phòng kỹ thuật tại Nhà máy A31, Quân chủng Phòng không 

Không quân  

Từ 10/2018 đến 12/2019: Giảng viên, Trưởng phòng thí nghiệm tại Bộ môn Tự động và Kỹ thuật tính, 

Viện Tên lửa và Kỹ thuật điều khiển, Học viện Kỹ thuật quân sự  

Từ 01/2020 đến 06/2022: Giảng viên, Phó Chủ nhiệm Bộ môn tại Bộ môn Tự động và Kỹ thuật tính, 

Viện Tên lửa và Kỹ thuật điều khiển, Học viện Kỹ thuật quân sự  

Từ 07/2022 đến 06/2025: Giảng viên, Chủ nhiệm Bộ môn tại Bộ môn Tự động và Kỹ thuật tính, Viện 

Tên lửa và Kỹ thuật điều khiển, Học viện Kỹ thuật quân sự  

Chức vụ hiện nay: Chủ nhiệm Bộ môn; Chức vụ cao nhất đã qua: Chủ nhiệm Bộ môn  

Cơ quan công tác hiện nay: Bộ môn Tự động và Kỹ thuật tính, Viện Tên lửa và Kỹ thuật điều khiển, 

Học viện Kỹ thuật quân sự  

Địa chỉ cơ quan: 236 Hoàng Quốc Việt, quận Bắc Từ Liêm, thành phố Hà Nội.  

Điện thoại cơ quan: 515344  

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):  

9. Trình độ đào tạo:  

- Được cấp bằng ĐH [3] ngày 30 tháng 6 năm 2009, số văn bằng: дис 0041461, ngành: Kỹ thuật điều 

khiển và Tự động hoá, chuyên ngành: Điều khiển và Tin học trong hệ thống kỹ thuật  

Nơi cấp bằng ĐH [3] (trường, nước): Học viện Công nghệ quốc gia Voronez - Liên bang Nga  

- Được cấp bằng TS [5] ngày 28 tháng 12 năm 2012, số văn bằng: № 173507, ngành: Kỹ thuật điều 

khiển và Tự động hoá, chuyên ngành: Công nghệ và thiết bị gia công cơ khí và vật lý kỹ thuật  

Nơi cấp bằng TS [5] (trường, nước): Đại học Tổng hợp kỹ thuật quốc gia Sông Đông – Liên bang Nga  

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: Học viện Kỹ thuật Quân sự  

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 hợp thể, phi tuyến kết hợp điều khiển thích nghi cho các hệ cơ điện tử. 

- Ứng dụng trí tuệ nhân tạo trong điều khiển các đối tượng kỹ thuật.  

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) 16 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: 6 cấp Cơ sở;  

- Đã công bố (số lượng) 46 bài báo khoa học, trong đó 10 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 3, 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 

1 Danh hiệu Chiến sĩ thi đua Cơ sở (Học viện kỹ thuật quân sự) 2016 - 2017 

2 Danh hiệu Chiến sĩ thi đua Cơ sở (Học viện kỹ thuật quân sự) 2018 - 2019 

3 Danh hiệu Giáo viên dạy giỏi mức 2 Cơ sở (Học viện kỹ thuật quân sự) 2016 - 2017 

4 Danh hiệu Giáo viên dạy giỏi mức 2 Cơ sở (Học viện kỹ thuật quân sự) 2014 - 2015 

5 Danh hiệu Giáo viên dạy giỏi mức 2 Cơ sở (Học viện kỹ thuật quân sự) 2018 - 2019 

6 
Bằng khen hướng dẫn học viên, sinh 

viên NCKH 
Cơ sở (Học viện kỹ thuật quân sự) 2016-2017 

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 thấy đáp ứng tiêu chuẩn và hoàn thành tốt nhiệm vụ của nhà giáo. 

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: 12 năm 11 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 2019-2020   3 3 180 165 TrPtn: 345/637.5/230 

2 2020-2021   1 2 180 195 TrPtn: 375/590/230 

3 2021-2022   2 4 135 90 PCNBM:225/460/216 

03 năm học cuối  

4 2022-2023   1 2 225 90 CNBM: 315/455/216 

5 2023-2024    2 345 90 CNBM: 435/510/216 

6 2024-2025    1 150 90 CNBM: 240/310/216 

(*) - 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 Nga  

a) Được đào tạo ở nước ngoài  ✓ :  

- Học ĐH  ✓ ; Tại nước: Liên Bang Nga; Từ năm 2003 đến năm 2009  

- Bảo vệ luận văn ThS  ✓  hoặc luận án TS  ✓  hoặc TSKH  ✓ ; Tại nước: Liên Bang Nga năm 2012  

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): B2 Aptis  

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 Phan Văn Đạt  X X  

11/2013 

đến 

04/2014 

Học 

viện 

Kỹ 

thuật 

quân 

sự 

11/02/2015 

2 Vũ Trung Thành  X X  

07/2014 

đến 

02/2015 

Học 

viện 

Kỹ 

thuật 

quân 

sự 

11/02/2015 

3 Trần Anh Phương  X X  

09/2015 

đến 

02/2016 

Học 

viện 

Kỹ 

thuật 

quân 

sự 

19/4/2016 

4 Trần Sơn Nam  X X  

09/2015 

đến 

02/2016 

Học 

viện 

Kỹ 

thuật 

quân 

sự 

19/4/2016 



5 Đặng Văn Bích  X X  

07/2016 

đến 

02/2017 

Học 

viện 

Kỹ 

thuật 

quân 

sự 

20/4/2017 

6 Nguyễn Trung Hiếu  X X  

07/2016 

đến 

02/2017 

Học 

viện 

Kỹ 

thuật 

quân 

sự 

20/04/2017 

7 Cao Lê Hưng  X X  

07/2017 

đến 

03/2018 

Học 

viện 

Kỹ 

thuật 

quân 

sự 

07/6/2018 

8 Nguyễn Đình Nam  X X  

10/2017 

đến 

03/2018 

Học 

viện 

Kỹ 

thuật 

quân 

sự 

07/6/2018 

9 Trần Xuân Đỉnh  X  X 

09/2018 

đến 

03/2019 

Học 

viện 

Kỹ 

thuật 

quân 

sự 

27/5/2019 

10 Hoàng Đức Long  X X  

09/2019 

đến 

03/2020 

Học 

viện 

Kỹ 

thuật 

quân 

sự 

08/6/2020 



11 Nguyễn Tiến Thành  X X  

09/2019 

đến 

05/2020 

Học 

viện 

Kỹ 

thuật 

quân 

sự 

06/8/2020 

12 Hoàng Lệ Thủy  X X  

09/2019 

đến 

05/2020 

Học 

viện 

Kỹ 

thuật 

quân 

sự 

06/8/2020 

13 Phạm Đức Thuận  X X  

09/2020 

đến 

03/2021 

Học 

viện 

Kỹ 

thuật 

quân 

sự 

06/7/2021 

14 Cấn Văn Sao  X X  

09/2021 

đến 

03/2022 

Học 

viện 

Kỹ 

thuật 

quân 

sự 

03/6/2022 

15 Nguyễn Xuân Tuấn  X X  

09/2021 

đến 

03/2022 

Học 

viện 

Kỹ 

thuật 

quân 

sự 

03/6/2022 

16 Trần Văn Sơn  X X  

09/2022 

đến 

03/2023 

Học 

viện 

Kỹ 

thuật 

quân 

sự 

02/6/2023 



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 
Giáo trình Cơ sở hệ thống 

điều khiển thông minh  
GT 

QĐND, 

năm 2017  
3  VC  

(- 

Chương 

4 (từ 

trang 72 

đến 

trang 

96) - 

Chương 

5 (từ 

trang 97 

đến 

trang 

132))  

457/GCN-HV 

2 
Giáo trình Hệ thống tự 

động thủy khí  
GT 

QĐND, 

năm 2020  
4  VC  

(- 

Chương 

5 (từ 

trang 

117 đến 

trang 

155) -

Phụ lục 

(từ trang 

275 đến 

trang 

283))  

483/GCN-HV 

3 
Giáo trình Thiết kế và lập 

trình các hệ thống nhúng  
GT 

QĐND, 

năm 2024  
3  CB  

(- 

Chương 

1 (từ 

448/GCN-HV 



trang 11 

đến 

trang 

43) - 

Chương 

4,5,6,7,8 

(từ trang 

119 đến 

trang 

315))  

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 

Nghiên cứu, phát triển và xây dựng 

hệ thống điều khiển cho hệ con lắc 

ngược phục vụ trong công tác đào 

tạo 

CN 
92/QĐ-HV, 

cấp Cơ sở 

10/1/2017 đến 

10/1/2018 

26/12/2017, 

xếp loại xuất 

sắc 

2 

Nghiên cứu và tổng hợp luật điều 

khiển cận tối ưu theo tác động nhanh 

cho hệ bóng và thanh 

CN 

4187/QĐ-

HV, cấp Cơ 

sở 

5/11/2019 đến 

5/11/2020 

10/06/2020, 

xếp loại xuất 

sắc 

3 

Tổng hợp bộ điều khiển có cấu trúc 

thay đổi dựa trên hàm Lyapunov cho 

hệ con lắc ngược xoay. 

CN 
20.1.075, 

cấp Cơ sở 

14/11/2020 

đến 

14/11/2021 

17/06/2021, 

xếp loại xuất 

sắc 

4 

Thiết kế hệ thống điều khiển cho hệ 

con nêm ngược dựa trên hướng tiếp 

cận hợp thể 

CN 
21.1.39, cấp 

Cơ sở 

3/8/2021 đến 

3/8/2022 

29/06/2022, 

xếp loại xuất 

sắc 



5 

Thiết kế hệ thống điều khiển cho 

khớp nối mềm dựa trên các đa tạp 

bất biến có tính đến động lực học 

đối tượng 

CN 
22.1.46, cấp 

Cơ sở 

04/8/2022 đến 

04/8/2023 

16/08/2023, 

xếp loại xuất 

sắc 

6 

Điều khiển dựa trên đa tạp phi tuyến 

phân tầng cho hệ thống động cơ 

cánh quạt đôi (TRMS) có tính đến 

thời gian ổn định 

CN 
23.1.52, cấp 

Cơ sở 

27/6/2023 đến 

27/6/2024 

26/8/2024, 

xếp loại đạt 

- 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 

Моделирование 

деформационных 

смещений 

инструмента 

относительно 

заготовки при 

точении  

3 Không 

Advanced 

Engineering 

Research (Rostov-

on-Don)/ ISSN 

2687-1653 

- Hệ thống 

CSDL quốc 

tế khác  

 

10, 7, 

1005-

1015  

08/2010 

2 

Моделирование 

и идентификация 

инерционных и 

диссипативных 

свойств 

подсистем 

режущего 

инструмента и 

заготовки при 

точении  

3 Không 

Advanced 

Engineering 

Research (Rostov-

on-Don)/ ISSN 

2687-1653 

- Hệ thống 

CSDL quốc 

tế khác  

 

10, 8, 

1165-

1178  

09/2010 

https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1068
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1068
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1068
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1068
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1068
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1068
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1068
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1088
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1088
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1088
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1088
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1088
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1088
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1088
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1088
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1088
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/1088


3 

Математическое 

моделирование и 

параметрическая 

идентификация 

динамических 

свойств 

подсистем 

инструмента и 

заготовки при 

точении.  

3 Không 

Известия вузов. 

Северо-Кавказский 

регион. 

Технические 

науки/ ISSN 0321-

2653 

- Hệ thống 

CSDL quốc 

tế khác  

 2, 38-46  04/2011 

4 

Моделирование 

динамической 

связи, 

формируемой 

процессом 

точения,в 

задачах 

динамики 

процесса резания 

(скоростная 

связь)  

4 Không 

Advanced 

Engineering 

Research (Rostov-

on-Don)/ ISSN 

2687-1653 

- Hệ thống 

CSDL quốc 

tế khác  

 
11, 2, 

137-146  
03/2011 

5 

Моделирование 

динамической 

связи, 

формируемой 

процессом 

точения,в 

задачах 

динамики 

процесса резания 

(позиционная 

связь)  

4 Không 

Advanced 

Engineering 

Research (Rostov-

on-Don)/ ISSN 

2687-1653 

- Hệ thống 

CSDL quốc 

tế khác  

 
11, 3, 

301-311  
04/2011 

6 

Влияние 

скоростных 

связей на 

устойчивость 

равновесия 

динамической 

системы резания  

3 Không 

Advanced 

Engineering 

Research (Rostov-

on-Don)/ ISSN 

2687-1653 

- Hệ thống 

CSDL quốc 

tế khác  

 

11, 8-1, 

1169-

1179  

09/2011 

https://cyberleninka.ru/article/n/matematicheskoe-modelirovanie-i-parametricheskaya-identifikatsiya-dinamicheskih-svoystv-podsistem-instrumenta-i-zagotovki-pri/viewer
https://cyberleninka.ru/article/n/matematicheskoe-modelirovanie-i-parametricheskaya-identifikatsiya-dinamicheskih-svoystv-podsistem-instrumenta-i-zagotovki-pri/viewer
https://cyberleninka.ru/article/n/matematicheskoe-modelirovanie-i-parametricheskaya-identifikatsiya-dinamicheskih-svoystv-podsistem-instrumenta-i-zagotovki-pri/viewer
https://cyberleninka.ru/article/n/matematicheskoe-modelirovanie-i-parametricheskaya-identifikatsiya-dinamicheskih-svoystv-podsistem-instrumenta-i-zagotovki-pri/viewer
https://cyberleninka.ru/article/n/matematicheskoe-modelirovanie-i-parametricheskaya-identifikatsiya-dinamicheskih-svoystv-podsistem-instrumenta-i-zagotovki-pri/viewer
https://cyberleninka.ru/article/n/matematicheskoe-modelirovanie-i-parametricheskaya-identifikatsiya-dinamicheskih-svoystv-podsistem-instrumenta-i-zagotovki-pri/viewer
https://cyberleninka.ru/article/n/matematicheskoe-modelirovanie-i-parametricheskaya-identifikatsiya-dinamicheskih-svoystv-podsistem-instrumenta-i-zagotovki-pri/viewer
https://cyberleninka.ru/article/n/matematicheskoe-modelirovanie-i-parametricheskaya-identifikatsiya-dinamicheskih-svoystv-podsistem-instrumenta-i-zagotovki-pri/viewer
https://cyberleninka.ru/article/n/matematicheskoe-modelirovanie-i-parametricheskaya-identifikatsiya-dinamicheskih-svoystv-podsistem-instrumenta-i-zagotovki-pri/viewer
https://cyberleninka.ru/article/n/matematicheskoe-modelirovanie-i-parametricheskaya-identifikatsiya-dinamicheskih-svoystv-podsistem-instrumenta-i-zagotovki-pri/viewer
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/702
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/702
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/702
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/702
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/702
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/702
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/702
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/702
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/702
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/702
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/702
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/725
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/725
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/725
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/725
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/725
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/725
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/725
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/725
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/725
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/725
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/725
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/842
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/842
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/842
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/842
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/842
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/842
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/842


7 

Потеря 

устойчивости 

равновесия 

динамической 

системы 

процесса 

точения за счет 

позиционных 

связей процесса 

обработки.  

3 Không 

Advanced 

Engineering 

Research (Rostov-

on-Don)/ ISSN 

2687-1653 

- Hệ thống 

CSDL quốc 

tế khác  

 

11, 8-2, 

1335-

1343  

10/2011 

Sau khi bảo vệ học vị tiến sĩ  

8 

1/3 subharmonic 

response of 

duffing oscillator 

under periodic 

and random 

excitations  

4 Không 

Advanced 

Engineering 

Research (Rostov-

on-Don)/ ISSN 

2687-1653 

- Hệ thống 

CSDL quốc 

tế khác  

 
14, 4, 39-

49  
05/2014 

9 

Building 

embedded quasi-

time-optimal 

controller for 

twowheeled self-

balancing robot  

2 Không 

XIII International 

Scientific-Technical 

Conference 

“Dynamic of 

Technical Systems” 

(DTS-2017)/ E-

ISSN: 2261-236X 

- Scopus   
132, 

2005  
10/2017 

10 

Design controler 

of the quasitime 

optimization 

approach for 

stabilizing and 

trajectory tracking 

of inverted 

pendulum  

2 Có 

XIV International 

Scientific-Technical 

Conference 

“Dynamic of 

Technical Systems” 

(DTS-2018)/ E-

ISSN: 2261-236X 

- Scopus   
226, 

02007  
11/2018 

11 

Building quasi-

time-optimal 

control laws for 

ball and beam 

system  

6 Có 

2019 3rd 

International 

Conference on 

Recent Advances in 

Signal Processing, 

Telecommunications 

- Scopus  13 30-32  03/2019 

https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/862
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/862
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/862
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/862
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/862
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/862
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/862
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/862
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/862
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/862
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/348
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/348
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/348
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/348
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/348
https://www.vestnik-donstu.ru/jour/article/view/348
https://doi.org/10.1051/matecconf/201713202005
https://doi.org/10.1051/matecconf/201713202005
https://doi.org/10.1051/matecconf/201713202005
https://doi.org/10.1051/matecconf/201713202005
https://doi.org/10.1051/matecconf/201713202005
https://doi.org/10.1051/matecconf/201713202005
https://doi.org/10.1051/matecconf/201822602007
https://doi.org/10.1051/matecconf/201822602007
https://doi.org/10.1051/matecconf/201822602007
https://doi.org/10.1051/matecconf/201822602007
https://doi.org/10.1051/matecconf/201822602007
https://doi.org/10.1051/matecconf/201822602007
https://doi.org/10.1051/matecconf/201822602007
https://doi.org/10.1051/matecconf/201822602007
https://ieeexplore.ieee.org/document/8696198
https://ieeexplore.ieee.org/document/8696198
https://ieeexplore.ieee.org/document/8696198
https://ieeexplore.ieee.org/document/8696198
https://ieeexplore.ieee.org/document/8696198


& Computing 

(SigTelCom)/ ISBN: 

9781538679647 

12 

An energy saving 

method of stable 

control of inverted 

pendulum system 

when affected by 

external 

interference using 

auxiliary 

pendulum  

3 Có 

International 

Conference “Energy 

Efficiency and 

Energy Saving in 

Technical Systems” 

(EEESTS-2019) 

eISSN: 2267-1242 

- Scopus   
104, 

01015  
06/2019 

13 

Design of an 

embedded control 

system based on 

the quasi-time 

optimal control 

law when limiting 

the control signal 

for the ball and 

beam system  

6 Có 

XV International 

Scientific-Technical 

Conference 

“Dynamics of 

Technical Systems” 

(DTS-2019)/ E-

ISSN: 2267-1242 

- Scopus  6 2188, 1  09/2019 

14 

Modeling and 

synthesizing 

quasi-time control 

laws for two 

degrees of 

freedom robotic 

arm  

6 Có 

XV International 

Scientific-Technical 

Conference 

“Dynamics of 

Technical Systems” 

(DTS-2019) E-

ISSN: 2267-1242 

- Scopus  2 2188, 1  09/2019 

15 

Synthesis 

nonlinear control 

law for magnetic 

levitation system  

4 Có 

Международная 

научная 

конференция 

Математические 

методы в технике и 

технологиях/ISSN 

2587 - 9049 

- Hệ thống 

CSDL quốc 

tế khác  

 12 88-91  11/2019 

16 

Thiết kế luật điều 

khiển phi tuyến 

cho hệ nâng từ 

5 Có 

Hội nghị - triển lãm 

quốc tế lần thứ 5 Về 

điều khiển và tự 

  64-69  09/2019 

https://doi.org/10.1051/e3sconf/201910401015
https://doi.org/10.1051/e3sconf/201910401015
https://doi.org/10.1051/e3sconf/201910401015
https://doi.org/10.1051/e3sconf/201910401015
https://doi.org/10.1051/e3sconf/201910401015
https://doi.org/10.1051/e3sconf/201910401015
https://doi.org/10.1051/e3sconf/201910401015
https://doi.org/10.1051/e3sconf/201910401015
https://doi.org/10.1051/e3sconf/201910401015
https://doi.org/10.1063/1.5138400
https://doi.org/10.1063/1.5138400
https://doi.org/10.1063/1.5138400
https://doi.org/10.1063/1.5138400
https://doi.org/10.1063/1.5138400
https://doi.org/10.1063/1.5138400
https://doi.org/10.1063/1.5138400
https://doi.org/10.1063/1.5138400
https://doi.org/10.1063/1.5138400
https://doi.org/10.1063/1.5138402
https://doi.org/10.1063/1.5138402
https://doi.org/10.1063/1.5138402
https://doi.org/10.1063/1.5138402
https://doi.org/10.1063/1.5138402
https://doi.org/10.1063/1.5138402
https://doi.org/10.1063/1.5138402
https://www.elibrary.ru/item.asp?id=41468911
https://www.elibrary.ru/item.asp?id=41468911
https://www.elibrary.ru/item.asp?id=41468911
https://www.elibrary.ru/item.asp?id=41468911


trường có tính tác 

động nhanh  

động hóa VCCA-

2019/ ISBN: 978-

604-95-0875-2 

17 

Synthesis of a 

nonlinear control 

law with 

efficiency energy 

for the self-

balancing two 

wheeled vehicle  

4 Có 

International 

Conference "Energy 

efficiency and 

energy saving in 

technical systems" 

16-17 June 

2020,Rostov-on-

Don, Russian 

Federation/ ISSN: 

1757-8981 E-ISSN: 

1757-899X 

- Scopus  5 
900, 

01202  
09/2020 

18 

Design embedded 

control system 

based controller 

of the quasi time 

optimization 

approach for a 

magnetic 

levitation system  

5 Có 

Dynamics of 

Technical Systems 

(DTS 2020) 11-13 

September 2020, 

Rostov-on-Don, 

Russia/ ISSN: 1757-

8981 E-ISSN: 1757-

899X 

- Scopus  5 
1029, 

012020  
01/2021 

19 

Design of control 

laws for rotary 

inverted 

pendulum based 

on LQR and 

Lyapunov 

function  

4 Có 

Dynamics of 

Technical Systems 

(DTS 2020) 11-13 

September 2020, 

Rostov-on-Don, 

Russia/ ISSN: 1757-

8981 E-ISSN: 1757-

899X 

- Scopus  6 
1029, 

012021  
01/2021 

20 

The design of a 

quasi-time 

optimal cascade 

controller for ball 

and beam system  

4 Có 

Dynamics of 

Technical Systems 

(DTS 2020) 11-13 

September 2020, 

Rostov-on-Don, 

Russia/ ISSN: 1757-

8981 E-ISSN: 1757-

899X 

- Scopus  6 
1029, 

012022  
01/2021 

https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/900/1/012002/meta
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/900/1/012002/meta
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/900/1/012002/meta
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/900/1/012002/meta
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/900/1/012002/meta
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/900/1/012002/meta
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/900/1/012002/meta
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012020
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012020
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012020
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012020
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012020
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012020
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012020
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012020
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012021
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012021
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012021
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012021
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012021
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012021
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012021
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012022
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012022
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012022
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012022
https://iopscience.iop.org/article/10.1088/1757-899X/1029/1/012022


21 

Synthesis of non-

linear controller to 

energy efficiency 

for damped-

elastic-jointed 

inverted 

pendulum  

6 Có 

International 

Conference “Energy 

Efficiency and 

Energy Saving in 

Technical Systems” 

(EEESTS-2021)/ 

eISSN: 2267-1242 

- Scopus  2 
279, 

01020  
07/2021 

22 

Design control 

system for Pan-

Tilt Camera for 

Visual Tracking 

based on ADAR 

method taking 

into account 

energy output  

6 Có 

International 

Conference “Energy 

Efficiency and 

Energy Saving in 

Technical Systems” 

(EEESTS-2021)/ E-

ISSN: 2267-1242 

- Scopus  5 
279, 

02003  
07/2021 

23 

Tổng hợp bộ điều 

khiển hợp thể ổn 

định cân bằng vị 

trí TOP cho hệ 

pendubot  

3 Có 

Hội nghị - Triển lãm 

quốc tế lần thứ 6 về 

Điều khiển và Tự 

động hoá VCCA-

2021/ ISBN: 978-

604-95-0875-2 

  342-349  04/2022 

24 

Design depth 

controller for 

autonomous 

underwater 

vehicle using 

virtual system and 

diffeomorphism  

2 Có 

XVII International 

Scientific-Technical 

Conference 

”Dynamics of 

Technical Systems” 

(DTS-2021)/ ISSN: 

0094-243X E-ISSN: 

1551-7616 

- Scopus   
2507, 

030004  
06/2023 

25 

Design of 

nonlinear 

controller based 

on ADAR method 

for wedge 

balancing  

2 Có 

2022 The 22nd 

International 

Conference on 

Control, Automation 

and Systems 

(ICCAS 2022) 

/ISBN: 

9798350345674 

- Scopus   
1372-

1377  
11/2022 

https://doi.org/10.1051/e3sconf/2021279010
https://doi.org/10.1051/e3sconf/2021279010
https://doi.org/10.1051/e3sconf/2021279010
https://doi.org/10.1051/e3sconf/2021279010
https://doi.org/10.1051/e3sconf/2021279010
https://doi.org/10.1051/e3sconf/2021279010
https://doi.org/10.1051/e3sconf/2021279010
https://doi.org/10.1051/e3sconf/202127902007
https://doi.org/10.1051/e3sconf/202127902007
https://doi.org/10.1051/e3sconf/202127902007
https://doi.org/10.1051/e3sconf/202127902007
https://doi.org/10.1051/e3sconf/202127902007
https://doi.org/10.1051/e3sconf/202127902007
https://doi.org/10.1051/e3sconf/202127902007
https://doi.org/10.1051/e3sconf/202127902007
https://doi.org/10.1063/5.0109850
https://doi.org/10.1063/5.0109850
https://doi.org/10.1063/5.0109850
https://doi.org/10.1063/5.0109850
https://doi.org/10.1063/5.0109850
https://doi.org/10.1063/5.0109850
https://doi.org/10.1063/5.0109850
https://ieeexplore.ieee.org/document/10003732
https://ieeexplore.ieee.org/document/10003732
https://ieeexplore.ieee.org/document/10003732
https://ieeexplore.ieee.org/document/10003732
https://ieeexplore.ieee.org/document/10003732
https://ieeexplore.ieee.org/document/10003732


26 

Synthesis of 

control laws for 

magnetic 

levitation systems 

based on serial 

invariant 

manifolds  

2 Có 

IAES International 

Journal of Robotics 

and Automation 

(IJRA)/ ISSN 2089-

4856, e-ISSN 2722-

2586 

- Hệ thống 

CSDL quốc 

tế khác  

2 
11, 2, 

333-342  
10/2022 

27 

Synthesis of 

sliding mode 

control for 

flexible-joint 

manipulators 

based on serial 

invariant 

manifolds  

4 Có 

Bulletin of Electrical 

Engineering and 

Informatics/ 

ISSN:2089-3191E-

ISSN:2302-9285 

có - Scopus 

IF: Q3  
5 

12, 1, 98-

108  
02/2023 

28 

Control Law 

Synthesis for 

Flexible Joint 

Manipulator 

Based on 

Synergetic 

Control Theory  

3 Có 

Mekhatronika, 

Avtomatizatsiya, 

Upravlenie /ISSN: 

1684-6427 E-ISSN: 

2619-1253 

có - Scopus 

IF: Q4  
 

24, 8, 

395-402  
05/2023 

29 

Synthesis of 

stable control law 

for ball and beam 

system robust to 

disturbances 

based on 

synergetic control 

theory  

3 Có 

International 

Conference on 

Control, Automation 

and Information 

Sciences (ICCAIS)/ 

ISBN: 

9798350328790 

- Scopus   466-470  11/2023 

30 

An Adaptive 

Sliding-mode 

Controller for 

Flexible-joint 

Manipulator  

4 Có 

International 

Conference on 

Control, Automation 

and Information 

Sciences (ICCAIS)/ 

ISBN: 

9798350328790 

- Scopus   513-518  11/2023 

http://doi.org/10.11591/ijra.v11i4.pp333-342
http://doi.org/10.11591/ijra.v11i4.pp333-342
http://doi.org/10.11591/ijra.v11i4.pp333-342
http://doi.org/10.11591/ijra.v11i4.pp333-342
http://doi.org/10.11591/ijra.v11i4.pp333-342
http://doi.org/10.11591/ijra.v11i4.pp333-342
http://doi.org/10.11591/ijra.v11i4.pp333-342
https://doi.org/10.11591/eei.v12i1.4363
https://doi.org/10.11591/eei.v12i1.4363
https://doi.org/10.11591/eei.v12i1.4363
https://doi.org/10.11591/eei.v12i1.4363
https://doi.org/10.11591/eei.v12i1.4363
https://doi.org/10.11591/eei.v12i1.4363
https://doi.org/10.11591/eei.v12i1.4363
https://doi.org/10.11591/eei.v12i1.4363
https://mech.novtex.ru/jour/article/view/1416/0
https://mech.novtex.ru/jour/article/view/1416/0
https://mech.novtex.ru/jour/article/view/1416/0
https://mech.novtex.ru/jour/article/view/1416/0
https://mech.novtex.ru/jour/article/view/1416/0
https://mech.novtex.ru/jour/article/view/1416/0
https://mech.novtex.ru/jour/article/view/1416/0
https://ieeexplore.ieee.org/document/10382309
https://ieeexplore.ieee.org/document/10382309
https://ieeexplore.ieee.org/document/10382309
https://ieeexplore.ieee.org/document/10382309
https://ieeexplore.ieee.org/document/10382309
https://ieeexplore.ieee.org/document/10382309
https://ieeexplore.ieee.org/document/10382309
https://ieeexplore.ieee.org/document/10382309
https://ieeexplore.ieee.org/document/10382364
https://ieeexplore.ieee.org/document/10382364
https://ieeexplore.ieee.org/document/10382364
https://ieeexplore.ieee.org/document/10382364
https://ieeexplore.ieee.org/document/10382364


31 

Synthesis of 

Adaptive Sliding 

Mode Control for 

Twin Rotor 

MIMO System 

with Mass 

Uncertainty based 

on Synergetic 

Control Theory  

3 Có 

International Journal 

of Robotics and 

Control Systems/ 

ISSN 2775-2658 

có - Scopus 

IF: Q3  
 

4, 1, 174-

187  
03/2024 

32 

Tổng hợp bộ điều 

khiển trượt cho hệ 

thống trực thăng 

2-DOF dựa trên 

phương pháp 

ADAR và đa tạp 

tuần tự  

3 Có 

Hội nghị - Triển lãm 

quốc tế lần thứ 7 về 

Điều khiển và Tự 

động hoá (VCCA-

2024)/ ISBN: 978-

604-937-357-2 

  22-27  05/2024 

33 

Synthesis of an 

Orbit Tracking 

Controller for a 

2DOF Helicopter 

based on 

Sequential 

Manifolds with 

Stabilization Time 

in the Presence of 

Disturbances  

2 Có 

Engineering, 

Technology & 

Applied Science 

Research/ ISSN: 

15083-15089 

có - Scopus 

IF: Q2  
 

14, 4, 

15083-

15089  

07/2024 

34 

Synthesis of 

Active 

Disturbance 

Rejection 

Controller via 

Extended State 

Observer 

Combined with 

LQR Controller 

for Two-Wheeled 

Line Tracking 

Robot  

3 Có 

Journal of Robotics 

and Control (JRC) 

p-ISSN: 2715-5056, 

e-ISSN: 2715-5072 

có - Scopus 

IF: Q2  
 

6, 2, 677-

685  
03/2025 

https://pubs2.ascee.org/index.php/IJRCS/article/view/1307
https://pubs2.ascee.org/index.php/IJRCS/article/view/1307
https://pubs2.ascee.org/index.php/IJRCS/article/view/1307
https://pubs2.ascee.org/index.php/IJRCS/article/view/1307
https://pubs2.ascee.org/index.php/IJRCS/article/view/1307
https://pubs2.ascee.org/index.php/IJRCS/article/view/1307
https://pubs2.ascee.org/index.php/IJRCS/article/view/1307
https://pubs2.ascee.org/index.php/IJRCS/article/view/1307
https://pubs2.ascee.org/index.php/IJRCS/article/view/1307
https://doi.org/10.48084/etasr.7512
https://doi.org/10.48084/etasr.7512
https://doi.org/10.48084/etasr.7512
https://doi.org/10.48084/etasr.7512
https://doi.org/10.48084/etasr.7512
https://doi.org/10.48084/etasr.7512
https://doi.org/10.48084/etasr.7512
https://doi.org/10.48084/etasr.7512
https://doi.org/10.48084/etasr.7512
https://doi.org/10.48084/etasr.7512
https://doi.org/10.18196/jrc.v6i2.24754
https://doi.org/10.18196/jrc.v6i2.24754
https://doi.org/10.18196/jrc.v6i2.24754
https://doi.org/10.18196/jrc.v6i2.24754
https://doi.org/10.18196/jrc.v6i2.24754
https://doi.org/10.18196/jrc.v6i2.24754
https://doi.org/10.18196/jrc.v6i2.24754
https://doi.org/10.18196/jrc.v6i2.24754
https://doi.org/10.18196/jrc.v6i2.24754
https://doi.org/10.18196/jrc.v6i2.24754
https://doi.org/10.18196/jrc.v6i2.24754
https://doi.org/10.18196/jrc.v6i2.24754


35 

Cascade Control 

for Trajectory-

Tracking Mobile 

Robots Based on 

Synergetic 

Control Theory 

and Lyapunov 

Functions  

1 Có 

Control Systems and 

Optimization 

Letters, ISSN: 2985-

6116 

- Hệ thống 

CSDL quốc 

tế khác  

 
3, 1, 14-

19  
04/2025 

36 

Adaptive finite-

time synergetic 

control for 

flexible-joint 

robot manipulator 

with disturbance 

inputs  

2 Có 

Electrical 

Engineering & 

Electromechanics, 

ISSN 2074-272X 

(Print), ISSN 2309-

3404 (Online 

có - ESCI 

IF: 1.6, Q3  
 3, 45-52  05/2025 

37 

Algorithm for 

Finite-Time 

Tracking Control 

of Quadcopter 

Motion Using the 

Lyapunov 

Function Method  

2 Có 

Mekhatronika, 

Avtomatizatsiya, 

Upravlenie / ISSN: 

1684-6427 E-ISSN: 

2619-1253 

có - Scopus 

IF: Q4  
 

26, 6, 

306-315  
06/2025 

38 

A Finite-time 

Controller Design 

Based on Strick-

feedback System 

for Flexible Joint 

Manipulator  

2 Có 

International Journal 

of Control, 

Automation, and 

Systems ISSN:1598-

6446 eISSN:2005-

4092 

có - SCIE 

IF: 2.5, Q2  
 

23, 6, 

1829-

1838  

06/2025 

39 

Advance in the 

efficiency of type 

2 fuzzy controller 

in embedded 

systems and 

application for 

control two-wheel 

self-balancing 

robot  

6 Có 

E-journal 

“Engineering 

journal of Don”/ 

ISSN 2073-8633 

- Hệ thống 

CSDL quốc 

tế khác  

 3  11/2018 

https://doi.org/10.59247/csol.v3i1.169
https://doi.org/10.59247/csol.v3i1.169
https://doi.org/10.59247/csol.v3i1.169
https://doi.org/10.59247/csol.v3i1.169
https://doi.org/10.59247/csol.v3i1.169
https://doi.org/10.59247/csol.v3i1.169
https://doi.org/10.59247/csol.v3i1.169
https://doi.org/10.59247/csol.v3i1.169
https://doi.org/10.20998/2074-272X.2025.3.07
https://doi.org/10.20998/2074-272X.2025.3.07
https://doi.org/10.20998/2074-272X.2025.3.07
https://doi.org/10.20998/2074-272X.2025.3.07
https://doi.org/10.20998/2074-272X.2025.3.07
https://doi.org/10.20998/2074-272X.2025.3.07
https://doi.org/10.20998/2074-272X.2025.3.07
https://mech.novtex.ru/jour/article/view/1772
https://mech.novtex.ru/jour/article/view/1772
https://mech.novtex.ru/jour/article/view/1772
https://mech.novtex.ru/jour/article/view/1772
https://mech.novtex.ru/jour/article/view/1772
https://mech.novtex.ru/jour/article/view/1772
https://mech.novtex.ru/jour/article/view/1772
http://dx.doi.org/10.1007/s12555-024-0939-4
http://dx.doi.org/10.1007/s12555-024-0939-4
http://dx.doi.org/10.1007/s12555-024-0939-4
http://dx.doi.org/10.1007/s12555-024-0939-4
http://dx.doi.org/10.1007/s12555-024-0939-4
http://dx.doi.org/10.1007/s12555-024-0939-4
http://www.ivdon.ru/en/magazine/archive/n3y2018/5220
http://www.ivdon.ru/en/magazine/archive/n3y2018/5220
http://www.ivdon.ru/en/magazine/archive/n3y2018/5220
http://www.ivdon.ru/en/magazine/archive/n3y2018/5220
http://www.ivdon.ru/en/magazine/archive/n3y2018/5220
http://www.ivdon.ru/en/magazine/archive/n3y2018/5220
http://www.ivdon.ru/en/magazine/archive/n3y2018/5220
http://www.ivdon.ru/en/magazine/archive/n3y2018/5220
http://www.ivdon.ru/en/magazine/archive/n3y2018/5220


40 

Design real-time 

embedded optimal 

PD fuzzy 

controller by PSO 

algorithm for 

autonomous 

vehicle mounted 

camera  

6 Có 

International 

Scientific-Technical 

Conference 

“Dynamics of 

Technical Systems” 

(DTS-2019)/ ISSN: 

0094-243X E-ISSN: 

1551-7616 

- Scopus   2188, 1  11/2019 

41 

Thiết kế hệ thống 

điều khiển nhúng 

cho xe hai bánh tự 

cân bằng trên cơ 

sở tập mờ Type 2 

và thuật toán BAT  

6 Có 

Hội nghị - triển lãm 

quốc tế lần thứ 5 Về 

điều khiển và tự 

động hóa VCCA-

2019/ ISBN: 978-

604-95-0875-2 

  97-102  09/2019 

42 

Synthesis PD 

controller with 

optimal 

parameters by bat 

algorithm for 

magnetic 

levitation system  

5 Có 

Международная 

научная 

конференция 

Математические 

методы в технике и 

технологиях/ ISSN 

2587 - 9049 

- Hệ thống 

CSDL quốc 

tế khác  

 5 8-11  06/2020 

43 

Synthesis of 

feedback 

linearization 

controller with 

parameters 

optimization 

based on BAT 

algorithm for a 

magnetic 

levitation system  

6 Có 

LQDTU Journal of 

Science & 

Technique 

(LQDTU-JST)/ 

ISSN: 1859-0209 

- Hệ thống 

CSDL quốc 

tế khác  

1 
16, 3, 

123-139  
09/2021 

44 

Design of state 

feedback 

controller with 

optimal 

parameters using 

BAT algorithm 

for reaction wheel 

pendulum  

2 Có 

International 

Conference on 

Advanced 

Technologies for 

Communications 

(ATC)/ ISBN: 978-

1-6654-3378-5 

- Scopus  2 172-177  10/2021 

https://doi.org/10.1063/1.5138401
https://doi.org/10.1063/1.5138401
https://doi.org/10.1063/1.5138401
https://doi.org/10.1063/1.5138401
https://doi.org/10.1063/1.5138401
https://doi.org/10.1063/1.5138401
https://doi.org/10.1063/1.5138401
https://doi.org/10.1063/1.5138401
https://www.elibrary.ru/item.asp?id=42820059
https://www.elibrary.ru/item.asp?id=42820059
https://www.elibrary.ru/item.asp?id=42820059
https://www.elibrary.ru/item.asp?id=42820059
https://www.elibrary.ru/item.asp?id=42820059
https://www.elibrary.ru/item.asp?id=42820059
https://www.elibrary.ru/item.asp?id=42820059
https://jst.lqdtu.edu.vn/index.php/jst/article/view/283
https://jst.lqdtu.edu.vn/index.php/jst/article/view/283
https://jst.lqdtu.edu.vn/index.php/jst/article/view/283
https://jst.lqdtu.edu.vn/index.php/jst/article/view/283
https://jst.lqdtu.edu.vn/index.php/jst/article/view/283
https://jst.lqdtu.edu.vn/index.php/jst/article/view/283
https://jst.lqdtu.edu.vn/index.php/jst/article/view/283
https://jst.lqdtu.edu.vn/index.php/jst/article/view/283
https://jst.lqdtu.edu.vn/index.php/jst/article/view/283
https://jst.lqdtu.edu.vn/index.php/jst/article/view/283
https://ieeexplore.ieee.org/document/9598306
https://ieeexplore.ieee.org/document/9598306
https://ieeexplore.ieee.org/document/9598306
https://ieeexplore.ieee.org/document/9598306
https://ieeexplore.ieee.org/document/9598306
https://ieeexplore.ieee.org/document/9598306
https://ieeexplore.ieee.org/document/9598306
https://ieeexplore.ieee.org/document/9598306


45 

Synthesis of 

Hybrid Fuzzy 

Logic Law for 

Stable Control of 

Magnetic 

Levitation System  

2 Có 

Journal of Robotics 

and Control (JRC) 

p-ISSN: 2715-5056, 

e-ISSN: 2715-5072 

có - Scopus 

IF: Q3  
3 

4, 2, 141-

148  
03/2023 

46 

Synthesis of LQR 

Controller Based 

on BAT 

Algorithm for 

Furuta Pendulum 

Stabilization  

2 Có 

Journal of Robotics 

and Control (JRC) 

p-ISSN: 2715-5056, 

e-ISSN: 2715-5072 

có - Scopus 

IF: Q3  
 

4, 5, 662-

669  
09/2023 

- 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: 10 ([27] [28] [31] [33] [34] [36] [37] [38] [45] [46])  

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  

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:  

https://doi.org/10.18196/jrc.v4i2.17537
https://doi.org/10.18196/jrc.v4i2.17537
https://doi.org/10.18196/jrc.v4i2.17537
https://doi.org/10.18196/jrc.v4i2.17537
https://doi.org/10.18196/jrc.v4i2.17537
https://doi.org/10.18196/jrc.v4i2.17537
https://doi.org/10.18196/jrc.v4i5.19661
https://doi.org/10.18196/jrc.v4i5.19661
https://doi.org/10.18196/jrc.v4i5.19661
https://doi.org/10.18196/jrc.v4i5.19661
https://doi.org/10.18196/jrc.v4i5.19661
https://doi.org/10.18196/jrc.v4i5.19661


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 

1 

Chuyên ngành 

Điều khiển & Tin 

học trong các Hệ 

thống kỹ thuật, 

Ngành Kỹ thuật 

Điều khiển và Tự 

động hóa 

Tham gia 
QĐ 1761/QĐ-HV 

ngày 19/05/2022 

Đang thực 

hiện 

Đang thực 

hiện 

Tham gia 

(Ủy viên) 

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.  

 thành phố Hà Nội , ngày 24 tháng 06 năm 2025  
 Người đăng ký 

 

(Ký và ghi rõ họ tên) 

 

 

 

 

 

 

 

Nguyễn Xuân Chiêm 

 

 

 


