HOANG QUOC DONG

Hoc béng sau Tién si trong nudc ndm 2022

HUGNG NGHIEN CUU CHINH

Trong ndm n3m gan day, t6i tap trung chl yéu vao céc
du an thudc linh vuc co dién t& va robot. Cong viéc bao
gom: xay dung mé hinh toan, diéu khién thich nghi bén
vitng két hdp vdi cac ¢ng dung cta Al, md phéng, lap
trinh nhing hé thong. Hau hét cac du 4n xuat phat tir cac
yéu cau thuc tién trong cong nghiép tai cac tap doan ldn
clla Han Quéc nén cé tinh &ng dung cao. Mt khac,
nhifng yéu cau cao vé chat lugng cla san pham doi hoi
phai gidi quyét cac bai toan rat triét dé va cé ham ludng
hoc thuat cao.

THANH TiCH NOI BAT

- Tham gia 2 dé khoa hoc cap nha nudc NAFOSTED, chd
nhiém va tham gia 4 de tai khoa hoc cap ca sé.

- Trong khoang thgi gian hoc tap va nghién c(ru tai Han
Quéc (2018-2022), toi da thuc hién thanh cong hon 10
du an cac loai, trong do co 8 du an Ldn.

- Tac gi cla 14 bai bdo qudc t& va 01 bing sang ché.

CHUYEN NGANH:

Co dién tur

TEN BE TAI NGHIEN CUU:

Nghién cru mé hinh héa va diéu khién
phi tuyén dua trén nén tang thuat toan
dieu

khién trugt cho mét nguyén mau mdi
cGia R6 bot lan dang cau

DBON VI CHU TRI NGHIEN cUU:

Trudgng Dai hoc Hang hai Viét Nam

TOT NGHIEP TIEN ST TAI:
Trudgng Dai hoc Kyung Hee
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