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HƯỚNG NGHIÊN CỨU CHÍNH 

THÀNH TÍCH NỔI BẬT 

Trong năm năm gần đây, tôi tập trung chủ yếu vào các 

dự án thuộc lĩnh vực cơ điện tử và robot. Công việc bao 

gồm: xây dựng mô hình toán, điều khiển thích nghi bền 

vững kết hợp với các ứng dụng của AI, mô phỏng, lập 

trình nhúng hệ thống. Hầu hết các dự án xuất phát từ các 

yêu cầu thực tiễn trong công nghiệp tại các tập đoàn lớn 

của Hàn Quốc nên có tính ứng dụng cao. Mặt khác, 

những yêu cầu cao về chất lượng của sản phẩm đòi hỏi 

phải giải quyết các bài toán rất triệt để và có hàm lượng 

học thuật cao. 

- Tham gia 2 đề khoa học cấp nhà nước NAFOSTED, chủ 

nhiệm và tham gia 4 đề tài khoa học cấp cơ sở. 

- Trong khoảng thời gian học tập và nghiên cứu tại Hàn 

Quốc (2018-2022), tôi đã thực hiện thành công hơn 10 

dự án các loại, trong đó có 8 dự án lớn. 

- Tác giả của 14 bài báo quốc tế và 01 bằng sáng chế. 
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Cơ điện tử 
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Nghiên cứu mô hình hóa và điều khiển 

phi tuyến dựa trên nền tảng thuật toán 

điều 

khiển trượt cho một nguyên mẫu mới 

của Rô bốt lăn dạng cầu 
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