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II- THANH TiCH PAT PUQC
1- Quyén han, nhiém vy dwgce giao hodc dim nhén hodc cdng viéc thuce hién
[a giang vién cao cip. Phé Trudng khoa Khoa Co dién tr, Truong phong thi nghiém
nghién ctru Thiét ké va diéu khién hé théng Co dién tu, Truong Co khi, Dai hoc Bach Khoa
Ha Noi. 161 duoc giao nhiém vu giang day cho cac bac dai hoc va sau dai hoc; quan ly khoa
Khoa Co dién tir; nghién ctru khoa hoc va phat trién chuong trinh dao tao. Trén cuong vi duoc
Truong don vi giao phd, 161 ludn guong mau thuc hién tét céc nhiém vu dugc giao. Bén canh
d. t6i ludn c6 tinh than phdi hop tét véi Ban lanh dao Khoa va cac thiy ¢6 trong khoa, nhom
chuyén mén thuc hién 6t nhiém vu mét cdch nhiét tinh, ning dong, hai hoa, néu cao tinh than

doan két phat huy sitc manh tap thé.



2- Thanh tich dat dwoe ciia ¢4 nhan
2.1. Vé phém chit chinh tri, dgo dire, 161 séng

Ban than ludn chap hanh nghiém tic duong 16 chu truong ctia Dang, phép ludt chinh
sach cua Nha nude, ndi quy quy dinh cua co quan. Hoan thanh xudt séc nhiém vu gidng day,
nghi€n ctru khoa hoc va cac cong tac khac do Dai hoc, Truong, Khoa va nhom chuyén mén
giao cho.

Vé tiéu chudn dao dic va 16i séng: Lubn gitr gin dao duc, nhan cach va 16i séng lanh
manh. trong sang cua gidng vién; dugc su tin nhiém trong déng nghiép, sinh vién, hoc vién;
¢6 tinh than doan két, tinh trung thuc trong cong tac; quan hé, hop tac tbt véi dong nghiép;
théi d6 phuc vu x& hoi cong déng tét. Khong ngtmg hoc tép, rén luyén dé nang cao phdm chét
dao duc, trinh d9 chinh tri, chuyén mén, nghiép vu, déi mai phuong phdp giang day, néu
guong tot cho ngudi hoc, Déng thoi, tmg vién chép hanh duong 16i, cht truong cua Dang,
chinh sach. phap luat cua Nha nude.

2.2. Cong tic dao tao va giang day

- Hoan thanh nhiém vu cta giang vién theo quy dinh hién hanh: Hoan thanh tét cac cong
tac giang day. nghién ctru khao hoc, cong tdc sinh vién va cic cong tic khac duoce phén céng
dam nhiém.

- Nang luc giang day: C6 nang luc chuyén mén viing, nghiép vu su pham va ning luc
NCKH t6t, phuc vu cho cOng tac giang day.

-Y kién phan héi cua ngudi hoe trong 3 ndm gan nhit: Chuyén mén viing vang, phuong
phap sur pham tét, truyén dat néi dung dé hiéu, tao htmg tht cho nguoi hoc. Tan tdm, ton trong
va ddi xt cong bang ddi vai sinh vién.

- Pht trién chuong trinh dao tao hodc chuong trinh/dy 4n/dé tai nghién ctru, mg dung
KHCN: Tham ra xay dung dé cuong chi tiét céc hoc phan giang day, tham gia xdy dung va
hoan thién chuong trinh dao tao Co dién tir hgp tdc véi truong dai hoc Leibniz Hannover,
CHLB brc

- Déng gop khac trong cong tac dao tao: Tham gia viét dé cuong/bai giang cac mon hoc
theo chuong trinh cép nhap. Cép nhdp chuong trinh dao tao theo hudng hdi nhap véi céac
chuong trinh cua cac truong Pai hoc trong khu vue, quéc té, giang day bing tiéng Viét va
tiéng Anh. Thue hién tdt cong téc cb van hoc tap va gido vién quan 1y 16p. Ung vién tham gia
xdy dung cac bai thi nghiém va la thanh vién chinh vao viéc xiy dung phong thi nghiém
nghién ctru trong cta Du 4n Nang cao chét lugng gido duc (SAHEP) do Ngén hang Thé gisi
tai trg. Dic biét, Ung vién da thue hién xdy dung phong lab trang bi co s& vét chét va thiét bi
cho sinh vién thue hanh lam d6 an tét nghiép. tich cue xtc tién mo rong quan hé hop tac véi
doanh nghi¢p va céc vién nghién ctru trong va ngoai nudc trong viéc chuyén giao cong nghé
va tao diéu kién thue tédp cho sinh vién.



2.3. Nghién cteu khoa hoc

C6 nang dinh hurong nghién ctru va trién khai cong tdc NCKIL. Thu hién céc dé tai cap co
80 ¢6 tinh khoa hoc va thyc tién duoc nghiém thu voi két qua tbt. La tdc gid chinh/ddng tac
gia ctia nhiéu cong trinh khoa hoc trén ca tap chi/hdi nghi trong nuéce va quic té co uy tin.
Thuc hién tr vén va chuyén giao cong nghé vé hé co dién tir va cdc may gia cong tu doéng va
céc phin mém thiét ké, gia cong céc san pham.

- Két qua cong b va xudt ban: Pa cong b6 dugce 43 cong trinh va bai bao khoa hoc trong céc
tap chi hoi nghi uy tin trong va ngoai nude, trong dé ¢6 bai thude danh muc ISI/Scopus (Q1,
Q2). va hoi thao thude danh muc Web of Science/Scopus

- T6 chire nghién ctru: C6 nang luc dinh hudng nghién ciru, t6 chire din dit va trién khai cac
nhom nghién ctu phit hop véi chuyén nganh Co dién tir va cac nghién ciru cd tinh chét lién
nganh

- T6 chirc hoi nghi, héi thao khoa hoe: Tham gia ban té chite cac hdi nghi quéc té uy tin bao
gdm: the first international conference on material, machines and methods for sustanable
development (MMMS 2018), Physics and Mechanics of new Materials and Their
Applications (Phenma 2019). La thu ky khoa hoc cua hoi nghi the second international
conference on material, machines and methods for sustanable development (MMMS 2020,
2022, 2024). La thanh vién hoi déng khoa hoc cua hoi nghi The International Conference on
Advanced Mechanical Engineering, Automation and Sustainable Development 2021 (AMAS
2021). Béng thoi lam chu tich mot tiéu ban trong hdi nghi qudc té International Conference
on Engineering Research and Applications 2018 (ICERA 2018).
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Rén canh do, t6i ciing 1a Chii nhiém cua cac dé tai dugc trinh bay chi tiét trong Bang 2.

Bang 2. Cdc dé tai/dw dn nghién citu khoa hoc da va dang tham gia

—
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Nghién ciru phét trién hé thong diéu Dé tai, nhiém
khi¢n PC-based tich hop thuét toan tai 01/2025 - vu B6 GDDT Dang
1 tao chuyén dong hd tro giam triéu 01/2027 Khoa hoc k§ | thuc hién
ching say xe cua nguoi lai tren cac hé | thuét va cong
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o I
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hoa tham sb cac thudt toan loc chuyén 09/2020 - Dé tai Co so nohiém
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trong dao tao phén céap thu
* | Xdy dung giao dién diéu khién mdi cho - ‘ Da
- | hé diéu khién s6 EMC2 Ung dung cho 2009-2010 bétai Cosd | nghiém
may phay CNC 3 truc trén hé diéu hanh phan cap thu
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Trong qua trinh nghién ctru nghién ctu phét trién, toi c6 tham du mét sb du an va chuyén giao céng
ngh¢ cho céc cong ty va du an hop téc céng nghé quédc té nhu Bang 3

Béng 3. Thanh tuu hoat dong KH&CN vi sin xuit kinh doanh khic

| STT | Thoi gian Cic hoat dong nghién ciru
1 | 2007 Thiét ké va lap trinh phan mém quan ly gia cong ctia nhiéu may
CNC tai nha may nhura Ha Noi
2 | 2010 |- Ung dung hé théng diéu khién LNC cho may CNC toe do cao
tai cong ty BKMECH
. - Tham gia du 4n Vlir — HUT, “Tich hop dau do vao may phay
| CNC”
3 2010- Tham g1a Du 4n B6 Gido duc: xem xét cac thuat toan va co sd dit
2011 liéu trong b6 diéu khién 6 va dp dung ching vao cac hé théng
Co dién tir
4 2018 | -Chuyén giao cong nghé thiét bi do ludng théng minh 3D cia
2019 cong ty BSR vao san xuét hé théng do ludng

- Nghién ctru cho cong ty VP9 phat trién camera 3D ung dung
trong nhar nhan dang khu6n mit.

5 | 2019- rchu\ '€n giao cong nghe tai tao quet 3D, k§ thuat gia cong gd bang
2021 may CNC 3 truc, may phay va mdy tién cho céng ty Long Quang
va Truong Mdc
6 | 2021- | 'Chuﬁe_ﬁ]— D_Eéﬁilop tac védi Samsung vé tich hop hé didu khién
2022 robot ROS va céc thudt toan diéu khién nham chuyén d6i AGV

chay line tir thanh AMR sur dung cam bién lidar.

7 | 2022- | Cha nhiém du én hO'p tac cua Samsung vé thiét ké va ché tao va
2023 tich hop hé diéu khién ROS2 cho AMR véi banh xe mecanum

8 | 2023- |cCh huyén g_136 cgn_gT\EnH Vil vé pHan mém diéu khién AMR
2024 clia robot Autoxing két néi voi hé thong quan ly nha may

9 | 303:1-;_urrlrrfciﬁénﬁcr_l.ég_g)fl—g_t; Minh Vi hé diéu khién robot tu hanh tich
2025 hop cho robot ché hang cta Samsung két ndi véi hé théng quan

l 1\ nha mav

2.4. Chirc danh a’wp’c cong nhgm

(1) Puoc Hoi déng Gido su Nha nude cong nhan dat tiéu chuén chice danh Pho Gido su
nam 2022

(2) Duoc Truong Pai hoc Bach khoa bé nhiém chirc danh khoa hoc Phé Gido su nim
2022
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(3) Dugc Bo Gido duc va Dao tao bd nhiém chirc danh nghé nghiép giang vién cao cap
(hang I) nam 2023

I1I- CAC HINH THUC KHEN THUONG
1. Danh hiéu thi dua:

| -

2018-2019 Chién s§ thi dua co 58

2023-2024 Chién sy thi dua co s&

XAC NHAN CUA TRUONG CO KHM-V NGUOI BAO CAO
(Ky, ghi r6 ho tén) (K¥, ghi rd ho tén)

Deds

PGS.TS Pham Pirc An

HIEU TRUONG TRUONG CO x,ng
. & 4 LN (1 B
PGS.TS. { ueong M c(mﬁ Yon

XAC NHAN CUA CO QUAN CONG TAC
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