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	7. CHỦ NHIỆM ĐỀ TÀI 

           Họ và tên:  Nguyễn Tiến Dũng         

           Chức danh khoa học:                                                  

           Địa chỉ cơ quan:  ĐH Kỹ thuật Công nghiệp                                                                                        

           Điện thoại cơ quan:  (84)2803847145
           Di động: 0915.662.707                                                                    

           E-mail: dungnguyentien@tnut.edu.vn
	Học vị: Thạc sĩ
Năm sinh: 1982
Địa chỉ nhà riêng: Tổ 20, phường Gia Sàng, TP Thái Nguyên
Điện thoại nhà riêng :        

Fax:                  

	8. NHỮNG THÀNH VIÊN THAM GIA NGHIÊN CỨU ĐỀ TÀI

	TT
	Họ và tên
	Đơn vị công tác và

lĩnh vực chuyên môn
	Nội dung nghiên cứu cụ thể   được giao
	Chữ ký

	1

2

3

4

5
	PGS.TS Phạm Hồng Phúc

PGS.TS. Nguyễn Hữu Công

ThS. Vũ Ngọc Kiên
(Nghiên cứu sinh)
ThS. Đinh Quang Ninh

ThS. Nguyễn Trung Thành
	BM Cơ sở thiết kế máy và robot, viện Cơ khí, ĐH Bách khoa Hà Nội

Đại học Thái Nguyên

khoa Điện trường ĐH Kỹ thuật Công nghiệp – ĐH Thái Nguyên 

TT Thực nghiệm trường ĐH Kỹ thuật Công nghiệp – ĐH Thái Nguyên

TT Thí nghiệm trường ĐH Kỹ thuật Công nghiệp – ĐH Thái Nguyên


	Liên hệ với các cơ sở đào tạo nước ngoài để thực hiện chế tạo thử nghiệm sau khi thiết kế, tính toán và mô phỏng.

Liên hệ với các cơ sở giáo dục trong nước để triển khai thí nghiệm, mô phỏng. 

Tính toán động học và động lực học của hệ thống
Tìm hiểu các phần mềm mô phỏng chuyên dụng và thực hiện mô phỏng từng chi tiết và tổng thể hệ thống vi vận chuyển.

Thư ký đề tài, chịu trách nhiệm ghi chép kết quả, tiến độ thực hiện và hoàn tất các thỉ tục cần thiết.
	

	9. ĐƠN VỊ PHỐI HỢP CHÍNH 

	Tên đơn vị

trong và ngoài nước


	Nội dung phối hợp nghiên cứu
	Họ và tên người đại diện đơn vị

	Bộ môn cơ sở thiết kế máy và Robot, việ Cơ khí, ĐH Bách khoa Hà Nội

Viện Kỹ thuật Điều khiển và Tự động hóa ĐH Bách khoa Hà Nội

Viện Khoa học và Kỹ thuật vật liệu

Phòng Thí nghiệm về công nghệ vi cơ điện tử, Đại học Griffith – Úc
	Tổ chức các hội thảo chuyên đề để tìm ra kết cấu phù hợp cho hệ thống 

Tổ chức các hội thảo chuyên đề về xây dựng mô hình toán học, mô phỏng và đánh giá

Xây dựng hệ thống đo đạc của hệ thống sau khi chế tạo thử nghiệm thành công

Chế tạo thử nghiệm hệ thống vi vận chuyển
	TS. Vũ Lê Huy
TS. Nguyễn Quang Địch

PSG.TS. Vũ Ngọc Hùng
TS. Đào Việt Dũng

	10.  TỔNG QUAN TÌNH HÌNH NGHIÊN CỨU THUỘC LĨNH VỰC CỦA ĐỀ TÀI Ở TRONG VÀ NGOÀI NƯỚC 
10.1. Ngoài nước (phân tích, đánh giá tình hình nghiên cứu thuộc lĩnh vực của đề tài trên thế giới, liệt kê danh mục các công trình nghiên cứu, tài liệu có liên quan đến đề tài được trích dẫn khi đánh giá tổng quan)

Cùng với sự phát triển mạnh mẽ của công nghệ vi cơ điện tử (MEMS), công nghệ NANO các thiết bị ứng dụng trong thực tế ngày càng nhỏ gọn và tinh vi. Để thực hiện việc vận chuyển các vật mẫu, các vi thiết bị, các tế bào sinh học, y sinh [1,2] ... đều cần đến hệ thống vận chuyển. Trên thế giới đã có nhiều nghiên cứu về hệ thống này ứng dụng vào nhiều lĩnh vực khác nhau. Các hệ thống vi vận chuyển cũng rất đa rạng về kích thước, phương pháp tiếp xúc giữa đối tượng vận chuyển với hệ thống, các hệ thống cũng được sử dụng các hiệu ứng vật lý khác nhau để biến đổi, chuyển hóa năng lượng. 
Hệ thống vi vận chuyển dựa trên chất lỏng được áp dụng trong công nghệ sinh học nano [2,3], hệ thống phân tích tổng hợp ((-TAS) hoặc hệ thống vi thể lỏng [4-6] và có thể thao tác (điều khiển) các đối tượng vi chẳng hạn như tế bào sinh học bằng cách đẩy hoặc kéo. nguyên tắc điều khiển thường được sử dụng là hiệu ứng tĩnh điện, điện phân, áp điện, từ tính và hóa chất. Những hệ thống dạng này rất khó để có được độ chính xác cao do tiếp xúc giữa đối tượng và hệ thống thông qua chất lỏng.

Các hệ thống vi vận tải thể khí cũng được tìm thấy trong công nghệ MEMS. Đối tượng được nâng lên và di chuyển bởi lưu lượng khí nén bên dưới [7-11]. Trong các hệ vi vận chuyển được sử dụng khoang khí hoặc hiệu ứng điện từ [12-13] để tạo nên các đệm hơi trên đó các đối tượng được nâng lên. Trong hệ thống này không có sự kết nốt trực tiếp giữa các đối tượng và hệ thống phát động. Lực nâng của các đệm từ tính có thể đạt được nhờ sử dụng các nam châm vĩnh cửu, nam châm điện hoặc các chất nghịch từ. Ưu điểm chính của những loại này là ma sát nhỏ, sự chầy xước và hư hại của các đối tượng có thể được loại bỏ, nhưng mặt hạn chế là nhạy cảm với bề dày của lớp đệm (Phụ thuộc vào tải) Trong khi bề dày của đĩa đệm là rất khó kiểm soát, điều khiển. 

Trong các hệ thống vận chuyển rắn, các đối tượng liên hệ trực tiếp với các thiết bị truyền động rắn để nhận được chuyển động. Phần lớn các hệ thống vi vận chuyển là sử dụng phương thức này. Trong hệ thống vận tải 2-D dựa trên chuyển động tiêm mao (có lông mi, có mao), các đối tượng đã được nâng lên và di chuyển của các màng mỏng [14-21] hoặc các thiết bị truyền động từ pecmaloi [22] bên dưới. Hệ thống vận chuyển trên mặt phẳng XY dựa trên các sóng âm thanh bề mặt chất nền áp điện [23,24], micro băng tải 2-D dựa trên thiết bị truyền động điện [25,26], động cơ chuyển động dạng sâu đo với thiết bị truyền động điện hai chiều XY [27,28], vận chuyển hệ thống dựa rung động của một thanh trượt kết hợp với cơ chế nêm [29],vv

Một số hệ thống truyền động trực tiếp tới các đối tượng bằng hệ thống các chân di động được dựng lên trên bề mặt silicon [15-20], hay thiết bị truyền động ly hợp ổ đĩa trong mặt phẳng [26], hoặc thiết bị truyền động xoắn [27]. Các chân và thiết bị truyền động được phát động bằng cách sử dụng các nguyên tắc khác nhau như nhiệt, bộ chấp hành tĩnh điện từ hoặc áp điện. Trong những trường hợp này, cần một công nghệ điều khiển tương đối phức tạp, đòi hỏi phải có ít nhất hai bộ kích hoạt được điều khiển lệch pha nhau, luân phiên điều khiển các đối tượng. Các hệ thống này có tốc độ cao và thường “trơn” trong quá trình làm việc.
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[8]  S. Konishi and H. Fujita, “A Conveyance System Using Air Flow Based on the Concept of Distributed Micro Motion Systems”,  IEEE Journal of Microelectromechanical Systems, Vol. 3, No. 2, 1994, pp. 54-58. doi:10.1109/84.294321
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10.2. Trong nước (phân tích, đánh giá tình hình nghiên cứu thuộc lĩnh vực của đề tài ở Việt Nam, liệt kê danh mục các công trình nghiên cứu, tài liệu có liên quan đến đề tài được trích dẫn khi đánh giá tổng quan)
Trên thế giới, công nghệ MEMS đã được đi sâu nghiên cứu, khai thác, ứng dụng và chiếm thị phần cao trong những năm gần đây. Tuy nhiên ở Việt Nam công nghệ này vẫn còn là những khái niệm mới lạ. Khoảng 5 năm trở lại đấy mới xuất hiện một số nhóm nghiên cứu về lĩnh vực này (ĐH Công nghệ-ĐH Quốc gia Hà Nội, ĐH Bách khoa TPHCM, ĐH Bách khoa Hà Nội...). Đặc biệt là về lĩnh vực vi động cơ, vi vận chuyển mới chỉ có nhóm nghiên cứu của bộ môn Cơ sở thiết kế máy và robot thuộc trường ĐH Bách khoa Hà Nội, do TS Phạm Hồng Phúc đứng đầu. Nhóm đã đi sâu nghiên cứu cả về lý thuyết và thực nghiệm và bước đầu đã thu được những kết quả rất khả quan.

Năm 2010, Tác giả Phạm Hồng Phúc và các đồng nghiệp đã công bố việc thiết kế và chế tạo hệ  thống  mini-r obot (MRS) dùng  để  di  chuyển  micro-container  thông  qua cơ cấu thanh răng cóc  và cơ cấu kích hoạt tĩnh điện kiểu răng lược (electrostatic comb actuator). Các mô đun của MRS  có  kích  thước 6x6 mm2 được chế tạo bởi  công  nghệ  Vi Cơ Điện tử (MEMS), có thể  được lắp ghép để tạo thành một hệ vận tải hoàn chỉnh sử dụng cho nhiều mục đích khác nhau như hệ  phân  tích tổng hợp micro(m-TAS) để vận chuyển và  phân  loại  các vật mẫu có kích thước micromét. Các tính toán về lực trong hệ thống được tiến hành  để xác định điện  áp kích  hoạt  cần thiết khoảng 100V, trong dải tần số từ 1Hz đến 40Hz. Cho đến nay, trong nước vẫn chưa có nhóm nghiên cứu nào công bố các kết quả tiếp theo về hệ vi vận chuyển trong lĩnh vực MEMS.
[30] Vũ Ngọc Hùng, Đặng Bảo Lâm, Phạm Hồng Phúc*; Thiết kế và chế tạo hệ thống Mini-robotvới các Micro-container dựa trên công nghệ Vi Cơ Điện tử (MEMS); Tạpchí Khoa học ĐHQGHN, Khoahọc Tự nhiên và Côngnghệ  26 (2010) 83-88

10.3. Danh mục các công trình đã công bố thuộc lĩnh vực của đề tài của chủ nhiệm và những thành viên tham gia nghiên cứu (họ và tên tác giả; bài báo; ấn phẩm; các yếu tố về xuất bản)
[1]. Pham Hong Phuc, Dinh Khac Toan, Dang Bao Lam,Nguyen Tuan Khoa, Nguyen Tien Dung; Design and fabrication of the trapezoidal electrostatic comb-drive actuator; Vietnam Journal of Mechanics, VAST, Vol. 34, No. 4 (2012), pp. 261 – 269

[2]. Nguyễn Tiến Dũng, Trần Văn Quân, Phạm Hồng Phúc, Nguyễn Quang Địch; Phát triển vi động cơ quay dẫn động bằng bộ kích hoạt nhiệt dựa trên công nghệ MEMS (Development a Rotary Micromotor using Electro-thermal Actuator Based on MEMS Technology); Hội nghị Cơ học kỹ thuật toàn quốc 9/4/14, Hà Nội, Việt Nam
[3]. Trần Văn Quân, Bùi Hữu Nam, Nguyễn Tiến Dũng; Vi mô tơ nhiệt - điện siêu nhỏ chế tạo bằng công nghệ MEMS (Electro - thermal micro-motor fabricated by MEMS technology); Tạp chí Khoa học & Công nghệ DDHTN, Tập 120, số 06, 2014, trang 141-146.

[4]. Phuc Hong Pham, Dzung Viet Dao; Micro Transportation Systems: A Review; Modern Mechanical Engineering, Vol 1, No 2, 2011, pp 31-37.

[5]. Pham Hong Phuc, Dao Viet Dung, Bui Thanh Tung, Susumu Sugiyama, (2008), “A micro rotational motor based on ratchet mechanism and electrostatic comb–drive actuators”, Apcot, Tainan, Taiwan.

[6]. Phuc Hong Pham, Dzung Viet Dao, Lam Bao Dang, Susumu Sugiyama, “Single mask, simple structure micro rotational motor driven by electrostatic comb-drive actuators”, J. Micromech. Microeng., 22 (2012)

[7].  P. H. Pham, L. B. Dang and H. N. Vu, “Micro Robot System with Moving MicroCar Driven by Electrostatic Comb-Drive Actuators”  Microsystem Technologies, Vol. 16, No. 4, 2010, pp. 505-510.



	11. TÍNH CẤP THIẾT CỦA ĐỀ TÀI

Các hệ thống vận tải thường được sử dụng trong giao thông hoặc chuyên chở hành khách, đồ vật, dụng cụ, máy móc… từ địa điểm này đến địa điểm khác. Hệ thống vận chuyển rất quan trọng trong đời sống hàng ngày, con người thường xuyên phải di chuyển để làm việc, nghiên cứu hoặc mua sắm… Hàng hóa được vận chuyển từ nơi sản xuất tới kho hoặc nơi tiêu thụ. Một vài ví dụ về hệ thống vận chuyển như mạng lưới xe cộ trong thành phố có kích cỡ vài km, hệ thống tự động vận chuyển trong nhà máy với kích cỡ vài mét, trong lắp giáp tự động... 

Chúng ta hãy xem xét tới trường hợp, đối tượng vận chuyển chỉ vài miromet, nanomet như: tế bào sinh học, DNA, mẫu bệnh phẩm, các hạt micro/nano, ống nano cacbon… Rõ ràng, để vận chuyển hoặc chuyển tải những mẫu nhỏ có hiệu quả, nó là cần thiết để phát triển hệ thống vận tải có kích thước tương ứng với kích thước của các đối tượng vận chuyển. Những hệ thống vận tải đó được gọi là hệ vi vận chuyển (Micro transportation systems). 

Cùng với sự phát triển của các ngành y học, y sinh học, vi sinh, công nghệ vật liệu… các thiết bị được tạo ra từ công nghệ vi cơ điện tử (MEMS), công nghệ nano đang được phát triển và ứng dụng rộng rãi. Việc nghiên cứu và phát triển các hệ thống vi vận chuyển nhằm ứng dụng trong các ngành khoa học khác là rất cấp thiết, nhất là ở Việt Nam, khi các công trình nghiên cứu về lĩnh vực này còn rất hạn chế.



	12. MỤC TIÊU ĐỀ TÀI

Nghiên cứu, thiết kế, chế tạo một hệ thống vi vận chuyển kích thước vài mm2, sử dụng hiệu ứng giãn nở nhiệt có thể ứng dụng trong y sinh và các lĩnh vực tương tự.

Hệ thống vi vận chuyển có công nghệ chế tạo đơn giản, điện áp thấp, ít gây tổn hao nặng lương và có thể ứng dụng trong nhiều lĩnh vực khác nhau.   

	13. ĐỐI TƯỢNG, PHẠM VI NGHIÊN CỨU

13.1. Đối tượng nghiên cứu
Các hệ thống vi vận chuyển sử hiệu ứng giãn nở nhiệt
13.2. Phạm vi nghiên cứu
Các hệ thống vi vận chuyển, hiệu ứng giãn nở nhiệt, công nghệ vi cơ điện tử, công nghệ gia công khối

	14. CÁCH TIẾP CẬN, PHƯƠNG PHÁP NGHIÊN CỨU

14.1. Cách tiếp cận
- Kết hợp giữa phân tích lý thuyết, mô phỏng tối ưu kết cấu. Thiết kế bản vẽ và hợp tác quốc tế để chế tạo thử nghiệm hệ thống, đo đạc đánh giá các đặc tính.

14.2. Phương pháp nghiên cứu
Kết hợp lý thuyết và thực nghiệm.

- Lý thuyết: 

+ Vật lý: Dựa trên các lý thuyết về tĩnh điện, nhiệt động học là cơ sở để thiết kế nguyên lý làm việc của hệ thống vi vận chuyển.

+ Cơ học: Phân tích lực, kết cấu, tính toán động học và lực học cho hệ thống.

+ Mạch điện: Các lý thuyết về mạch điện, điện tử thiết kế mạch điều khiển hệ thống theo yêu cầu.

- Thực nghiệm: 

+ Nghiên cứu qui trình gia công công nghệ MEMS

+ Tiến hành chế tạo thử (Có thể ở nước ngoài)

+ Thiết kế và chế tạo mạch điều khiển trong nước

+ Tiến hành đo đạc thử các đặc tính của hệ thống (Thiết lập hệ đo và các thiết bị đo)



	15. NỘI DUNG NGHIÊN CỨU VÀ TIẾN ĐỘ THỰC HIỆN

15.1.  Nội dung nghiên cứu (trình bày dưới dạng đề cương nghiên cứu chi tiết)
 - Tìm hiểu kỹ về công nghệ vi cơ điện tử, những điều kiện chế tạo tại Việt Nam và các nước tiên tiến trên thế giới, nắm bắt được công nghệ vi cơ điện tử.

- Lý thuyết: Nắm vững lý thuyết truyền nhiệt, giãn nở nhiệt, các lý thuyết về cơ khí, điện – điện tử, nhằm mục đích ứng dụng tính toán thiết kế hệ thống vi vận chuyển.

- Trên cơ sở tham khảo các hệ thống vi vận chuyển của các tác giả đi trước (trong nước và thế giới) sẽ đề xuất một hệ thống vi vận chuyển mới với nhũng ưu điểm nổi trội như:

+ Kích thước nhỏ gọn hơn.

+ Công nghệ gia công đơn giản tỷ lệ thành công cao.

+ Tiết kiệm năng lượng và nâng cao hiệu suất của hệ thống
- Thiết lập bản vẽ chế tạo trên cơ sở mô phỏng tính toán tối ưu các kết cấu của hệ thống vi vận chuyển .

- Hợp tác với trường Đại học Ritsumeikan – Nhật Bản hoặc trường Đại học Griffith – Úc để chế tạo tạo thử nghiệm một số mẫu vi vận chuyển dựa trên công nghệ gia công vi cơ khối (Bulk - micromachining fabrication).
15.2. Tiến độ thực hiện

	STT


	Các nội dung, công việc

thực hiện
	Sản phẩm


	Thời gian

(bắt đầu-kết thúc)
	Người thực hiện

	1

2

3

4

5

6

7

8
9
10
	Tìm hiểu tổng quan về hệ vi vận chuyển và công nghệ vi cơ điện tử

Đề xuất thiết kế các mẫu hệ vi vận chuyển
Tính toán động học và động lực học cho từng mẫu thiết kế

Trên cơ sở các kết quả tính toán, đề xuất cải tiến kết cấu của vi động cơ

Mô phỏng đánh giá kết quả so với kết quả tính toán
Tối ưu hóa kích thước và công suất dẫn từ mô phỏng

Xây dựng quy trình chế tạo chuẩn 

Chế tạo thử nghiệm

Xây dựng hệ thống đo đạc và đánh giá kết quả

Tổng hợp kết quả viết báo cáo, nghiệm thu.
	Báo cáo tổng quan

Bản vẽ chi tiết, mô tả nguyên lý làm việc

Bản vẽ và kết quả tính toán

Bản vẽ chi tiết, mô tả nguyên lý làm việc

Phần mềm mô phỏng và các đồ thị, bảng biểu
Bộ thông số tối ưu của hệ thống
Quy trình chết tạo

Mẫu hệ thống vi vận chuyển
Hệ thống đo và các kết quả thực tế

Bản thuyết minh chi tiết
	01/16-03/16
03/16-05/16
06/16-08/16
08/16-09/16
09/16-10/16
11/16-12/16
01/17-03/17
04/17-07/17
08/17-10/17
10/17-11/17

	Nguyễn Tiến Dũng

Phạm Hồng Phúc
Nguyễn Tiến Dũng

Vũ Ngọc Kiên
Nguyễn Tiến Dũng

Vũ Ngọc Kiên
Nguyễn Hữu Công

Đinh Quang Ninh

Đinh Quang Ninh

Nguyễn Tiến Dũng

Phạm Hồng Phúc

Nguyễn Tiến Dũng

Phạm Hồng Phúc

Nguyễn Tiến Dũng

Phạm Hồng Phúc

Nguyễn Tiến Dũng

Nguyễn Hữu Công

Nguyễn Tiến Dũng

Nguyễn Trung Thành
Nguyễn Tiến Dũng

	16. SẢN PHẨM  

16.1.  Sản phẩm khoa học

              Sách chuyên khảo                               Bài báo đăng tạp chí nước ngoài

              Sách tham khảo                                  Bài báo đăng tạp chí trong nước 

              Giáo trình                                           Bài đăng kỷ yếu hội nghị, hội thảo quốc tế

16.2.  Sản phẩm đào tạo

                                                           Nghiên cứu sinh                               Cao học

16.3.  Sản phẩm ứng dụng

Mẫu 

  Vật liệu                       

         Thiết bị máy móc            

Giống cây trồng       

   Giống vật nuôi          

          Qui trình công nghệ        

Tiêu chuẩn               

  Qui phạm                 

         Sơ đồ, bản thiết kế                               

Tài liệu dự báo         

  Đề án                       

          Luận chứng kinh tế   

Phương pháp

  Chương trình máy tính      
         Bản kiến nghị                        
Dây chuyền công nghệ

  Báo cáo phân tích

         Bản quy hoạch

16.4.  Các sản phẩm khác

16.5.  Tên sản phẩm, số lượng và yêu cầu khoa học đối với sản phẩm

	Stt
	Tên sản phẩm
	Số lượng
	Yêu cầu khoa học

	1

2

3


	Hệ thống vi vận chuyển

Bản thuyết minh 

Quy trình chế tạo
	01

01

01
	Có thể đo đạc được các thông số, đặc tính phục vụ các nghiên cứu tiếp theo.

Đầy đủ lý thuyết, các bản vẽ, bảng biểu tính toán cụ thể. Làm tài liệu tham khảo hữu ích cho sinh viên và học viên cao học các chuyên ngành: Cơ khí, cơ điện tử, điều khiển tự động...

Đáp ứng quy trình chế tạo MEMS tiêu chuẩn. Làm cơ sở để xây dựng quy trình chế tạo hàng loạt.

	17. HIỆU QUẢ (giáo dục và đào tạo, kinh tế - xã hội)

- Giáo dục, đào tạo: Bản thuyết minh đề tài, các công trình khoa học công bố kèm theo là các tài liệu tham khảo quan trọng, hữu ích cho sinh viên, học viên cao học và NCS trong lĩnh vực vi cơ điện tử.

- Kinh tế, xã hội: Tạo cơ sở khoa học để chế tạo các sản phẩm siêu nhỏ mang lại hiệu quả kinh tế cao trong nhiều lĩnh vực như y học, công nghệ vật liệu …
18. PHƯƠNG THỨC CHUYỂN GIAO KẾT QUẢ NGHIÊN CỨU VÀ ĐỊA CHỈ ỨNG DỤNG



	19. KINH PHÍ THỰC HIỆN ĐỀ TÀI VÀ NGUỒN KINH PHÍ

Tổng kinh phí: 300.000.000 (đồng)
Trong đó:

    Ngân sách Nhà nước: 300.000.000 (đồng)               Các nguồn kinh phí khác: 

Nhu cầu kinh phí từng năm:

 - Năm 2016:  150.000.000 (đồng)                         - Năm 2017: 150.000.000 (đồng)
Dự trù kinh phí theo các mục chi (phù hợp với nội dung nghiên cứu):                             Đơn vị tính: triệu đồng

	Stt
	Khoản chi, nội dung chi
	Thời gian thực hiện
	Tổng kinh phí
	Nguồn kinh phí
	Ghi chú

	
	
	
	
	Kinh phí từ NSNN
	Các nguồn khác
	

	I
	Chi công lao động tham gia trực tiếp thực hiện đề tài
	
	
	
	
	

	
	Chi công lao động của cán bộ khoa học, nhân viên kỹ thuật trực tiếp tham gia thực hiện đề tài
	30
	2016-2017
	30
	
	

	
	Chi công lao động khác phục vụ triển khai đề tài
	10
	2016-2017
	10
	
	

	II
	Chi mua nguyên nhiên vật liệu
	
	
	
	
	

	
	Chi mua vật tư, nguyên, nhiên, vật liệu, tài liệu, tư liệu, số liệu, sách, tạp chí tham khảo, tài liệu kỹ thuật, bí quyết công nghệ, tài liệu chuyên môn, các xuất bản phẩm, dụng cụ bảo hộ lao động phục vụ công tác nghiên cứu
	200
	2016

2017
	200
	
	

	III
	Chi sửa chữa, mua sắm tài sản cố định
	
	
	
	
	

	IV
	Chi khác
	
	
	
	
	

	
	Công tác phí
	10
	2016-2017
	10
	
	

	
	Đoàn ra, đoàn vào
	
	
	
	
	

	
	Hội nghị, hội thảo khoa học
	20
	2016-2017
	20
	
	

	
	Văn phòng phẩm, in ấn, dịch tài liệu
	5
	2016-2017
	5
	
	

	
	Quản lý chung của cơ quan chủ trì
	15
	2017
	15
	
	

	
	Nghiệm thu cấp cơ sở
	5
	2017
	5
	
	

	
	Phí xác lập quyền sở hữu trí tuệ
	
	
	
	
	

	
	Chi khác liên quan trực tiếp đến đề tài
	5
	2016-2017
	
	
	

	
	Tổng cộng
	300
	
	300
	
	

	Ngày…tháng…năm……

Cơ quan chủ trì

(ký, họ và tên, đóng dấu)
Ngày…tháng…năm……

Chủ nhiệm đề tài

(ký, họ và tên)
Ngày…tháng…năm……
Cơ quan chủ quản duyệt

TL. BỘ TRƯỞNG BỘ GIÁO DỤC VÀ ĐÀO TẠO

VỤ TRƯỞNG VỤ KHOA HỌC, CÔNG NGHỆ VÀ MÔI TRƯỜNG




TIỀM LỰC KHOA HỌC CỦA TỔ CHỨC, CÁ NHÂN 

THỰC HIỆN ĐỀ TÀI KH&CN CẤP BỘ

(Kèm theo Thuyết minh đề tài KH&CN cấp Bộ)

A. Thông tin về chủ nhiệm và các thành viên tham gia nghiên cứu đề tài: 

1. Chủ nhiệm đề tài:

1.1.  Các hướng nghiên cứu khoa học chủ yếu (Đối với chủ nhiệm đề tài là NCS cần ghi rõ tên đề tài luận án, nơi đào tạo) 

· Thiết bị điện

· Kỹ thuật điều khiển và tự động hóa

· Thiết bị và hệ thống điều khiển tự động

· Công nghệ vi cơ điện tử (MEMS)

· Đề tài Nghiên cứu sinh: “Thiết kế, chế tạo vi động cơ và hệ điều khiển”

· Nơi đào tạo: Viện Kỹ thuật Điều khiển & Tự động hóa, ĐH Bách khoa Hà Nội.

1.2.  Kết quả nghiên cứu khoa học trong 5 năm gần đây:
· Chủ nhiệm hoặc tham gia Chương trình, Đề tài NCKH đã nghiệm thu (chỉ nêu tối đa 5 Chương trình/Đề tài  tiêu biểu nhất): 

	Stt
	Tên chương trình, 

đề tài
	Chủ nhiệm
	Tham gia
	Mã số và cấp quản lý
	Thời gian thực hiện
	Kết quả

nghiệm thu

	
	Nghiên cứu thiết kế bộ điều khiển thích nghi cho hệ cực trị - ứng dụng cho các công nghệ có sử dụng dầu đốt FO
	
	Tham gia
	B2009 – TN 02 - 03
Cấp bộ
	2009- 2011
	Khá

	
	Ứng dụng PLC và các mạch phụ trợ thiết kế chế tạo mô hình bãi đỗ xe tự động
	
	HD
	KĐ-SV2012-88

Cấp trường
	2011
	Khá

	
	Thiết kế chế tạo mạch chống trôm cảnh báo qua điện thoại di động
	
	HD
	KĐ-SV2012-89

Cấp trường
	2011
	Khá

	
	Nghiên cứu chế tạo modul thu thập dữ liệu thông qua cổng nối tiếp đa năng USB, ứng dụng trong đo lường và điều khiển
	
	HD
	SV2013 – 16

Cấp trường
	2013
	Khá

	
	
	
	
	
	
	


· Công trình khoa học đã công bố (chỉ nêu tối đa 5 công trình tiêu biểu nhất):

	Stt
	Tên công trình 

khoa học
	Tác giả/Đồng tác giả
	Địa chỉ công bố
	Năm

công bố

	1
	Thiết kế bộ điều khiển thích nghi cho các công nghệ sử dụng nhiên liệu lỏng (Designing the adaptive control unit for technologies using liquid fuels)


	Đồng tác giả
	Tạp chí Khoa học và công nghệ 6 trường Đại học Kỹ thuật, tập 75, 2009, trang 25-30.
	2009

	2
	Research and Development of an adaptive control system for extremal systems
	Đồng tác giả
	The 2009 International Forum On Strategic Technologies (IFOST 2009); October 21 – 23, 2009 – Ho Chi Minh city, Vietnam; Session 5 - Renewable Energy and Energy Conservation, page 235 - 238.
	2009

	3
	Design and fabrication of the trapezoidal electrostatic comb-drive actuator; 
	Đồng tác giả
	Vietnam Journal of Mechanics, VAST, Vol. 34, No. 4 (2012), pp. 261 – 269
	2012

	4
	Phát triển vi động cơ quay dẫn động bằng bộ kích hoạt nhiệt dựa trên công nghệ MEMS (Development a Rotary Micromotor using Electro-thermal Actuator Based on MEMS Technology);
	Đồng tác giả
	Hội nghị Cơ học kỹ thuật toàn quốc 9/4/14, Hà Nội, Việt Nam
	2014

	5
	Vi mô tơ nhiệt - điện siêu nhỏ chế tạo bằng công nghệ MEMS (Electro - thermal micro-motor fabricated by MEMS technology)
	Đồng tác giả
	Tạp chí Khoa học & Công nghệ DDHTN, Tập 120, số 06, 2014, trang 141-146.
	2014


1.3.   Kết quả đào tạo trong 5 năm gần đây:
· Hướng dẫn thạc sỹ, tiến sỹ: 

	Stt
	Tên đề tài luận văn, luận án
	Đối tượng
	Trách nhiệm
	Cơ sở

đào tạo
	Năm

bảo vệ

	
	
	Nghiên cứu sinh
	Học viên cao học
	Chính
	Phụ
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	


· Biên soạn sách phục vụ đào tạo đại học và sau đại học:

	Stt
	Tên sách
	Loại sách
	Nhà xuất bản và năm xuất bản
	Chủ biên hoặc tham gia

	
	
	
	
	


2. Các thành viên tham gia nghiên cứu (mỗi thành viên chỉ nêu tối đa 3 công trình tiêu biểu nhất):
	Stt
	Họ tên

thành viên
	Tên công trình khoa học
	Địa chỉ công bố
	Năm

công bố

	1
	PGS. TS. Phạm Hồng Phúc
	Fluidic   device   with  pumping and sensing functions for precise flow control
	Sensors and Actuators B (SCI), Vol.

150, Issue 2 (2010), pp 819-824. ISSN: 0925-4005
	2010

	
	
	  A Novel Micro Transportation System with Fast Movement of a Micro Container Based on Electrostatic Actuation and a Ratchet Mechanism
	Journal of Micromechanics and Microengineering (SCI), Vol. 20, No. 11 (2010)

ISSN: 0960-1317
	2010

	
	
	Multimodule   Micro   Transportation  System Based on Electrostatic Comb-Drive

Actuator   and   Ratchet   Mechanism
	Journal of Micro electromechanical Systems (SCI), Vol. 20, No. 1 (2011), pp 140-149. ISSN: 1057-7157
	2011

	2
	PGS.TS. Nguyễn Hữu Công
	A Research on Parabolic Trough Solar Collector System Control based on Hedge Algebra 

	The Eleventh International Conference on Control, Automation, Robotics and Vision (ICARCV 2010)
(Hội nghị được xếp hạng ISI)
	2010

	
	
	Designing controller by state space techniques using reduced order model algorithm
	fourth International Conference on Intelligent Computation Technology and Automation(ICICTA 2011)
	2011

	
	
	Research on the application of genetic algorithm combined with the “cleft-overstep” algorithm for improving learning process of MLP neural network with special error surface  
	Natural Computation (ICNC), 2011 Seventh International Conference on Issue Date: 26-28 July 2011; On page(s): 222 – 227 (Hội nghị được xếp hạng ISI)
	2011

	
	
	Nghiên cứu thuật toán giảm bậc mô hình theo phương pháp cân bằng
	Tạp chí Khoa học và công nghệ các trường Đại học Kỹ thuật, số 80, 2011
	2011

	
	
	Ứng dụng thuật toán giảm bậc mô hình cho bài toán điều khiển cân bằng robot di động hai bánh
	Hội nghị toàn quốc lần thứ 6 về Cơ Điện tử - VCM-2012
	2012

	3
	ThS.Vũ Ngọc Kiên

(Nghiên cứu sinh)
	Model reduction based on triangle realization with pole retention
	Applied Mathematical Sciences
	2015

	
	
	Research to Improve the Model Order Reduction Algorithm
	Tạp chí khoa học công nghệ các trường đại học kỹ thuật
	2013

	
	
	Researching model order reduction based on Schur analysis
	Cybernetics and Intelligent Systems (CIS), IEEE Conference on
	2013


B. Tiềm lực về trang thiết bị của cơ quan chủ trì để thực hiện đề tài:

	Stt
	Tên trang thiết bị
	Thuộc phòng thí nghiệm
	Mô tả vai trò của thiết bị 

đối với đề tài
	Tình trạng

	
	
	
	
	


                                                                                                  Ngày       tháng       năm

	Xác nhận của cơ quan chủ trì
	Chủ nhiệm đề tài 




