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LỜI CAM ĐOAN 

 

Tên tôi là Bùi Văn Cƣờng - Nghiên cứu sinh chuyên ngành Khoa học 

hàng hải và tác giả luận án tiến sĩ: “Nghiên cứu tác động của tổ hợp chân vịt - 

bánh lái đến điều khiển hướng đi tàu thủy trên tuyến luồng Hải Phòng”, dƣới 

sự hƣớng dẫn của tập thể ngƣời hƣớng dẫn khoa học: Thầy NGND. GS. TS. 

Lƣơng Công Nhớ và thầy PGS. TS. Phạm Kỳ Quang, thực hiện tại Trƣờng 

Đại học Hàng hải Việt Nam. 

Bằng danh dự của bản thân, nghiên cứu sinh cam đoan rằng:  

- Luận án này là công trình nghiên cứu của riêng nghiên cứu sinh, 

không có phần nội dung nào đƣợc sao chép một cách bất hợp pháp, từ công 

trình nghiên cứu của tác giả hay nhóm tác giả khác; 

- Các số liệu, kết quả nghiên cứu đƣợc nêu trong luận án, chƣa đƣợc ai 

công bố trong bất kỳ công trình nghiên cứu nào khác trƣớc đó;  

- Các thông tin, số liệu trích dẫn, tài liệu tham khảo trong luận án đều 

đƣợc chỉ rõ về xuất xứ, nguồn gốc và đảm bảo tính trung thực./. 

         Hải Phòng, ngày 28 tháng 3 năm 2018 

                                                   Nghiên cứu sinh  

                                                             (Đã ký) 

 

                                                   Bùi Văn Cƣờng 
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LỜI CẢM ƠN 

 

Với sự nỗ lực không ngừng của bản thân trong quá trình học tập, 

nghiên cứu, tìm tòi tài liệu, vận dụng kiến thức đã học trong Nhà trƣờng và 

trải qua thực tiễn công tác. Mặt khác, đƣợc sự giúp đỡ tận tình, chu đáo của 

các thầy hƣớng dẫn khoa học, nhà khoa học, thầy  cô giáo, đồng nghiệp và gia 

đình, đến nay đề tài luận án tiến sĩ của nghiên cứu sinh đã đƣợc hoàn thành. 

Có đƣợc kết quả này, trƣớc tiên, nghiên cứu sinh xin trân trọng và bày 

tỏ sự tri ân đến thầy NGND. GS. TS. Lƣơng Công Nhớ, thầy PGS. TS. Phạm 

Kỳ Quang, đã hƣớng dẫn trách nhiệm, tận tình suốt quá trình học tập, nghiên 

cứu và thực hiện đề tài luận án tiến sĩ tại Trƣờng Đại học Hàng hải Việt Nam.  

Nghiên cứu sinh trân trọng cám ơn, sự động viên và tạo mọi điều kiện 

thuận lợi nhất của Tổng Liên đoàn Lao động Việt Nam, Trƣờng Đại học Hàng 

hải Việt Nam, Khoa Hàng hải, Viện Đào tạo sau đại học, Lãnh đạo các Ban, 

Ngành liên quan, Viện nghiên cứu, các đơn vị, công ty vận tải biển, cảng vụ 

Hàng hải,… trong quá trình học tập và nghiên cứu tại Nhà trƣờng. 

Nghiên cứu sinh trân trọng cám ơn và cầu thị tiếp thu các ý kiến đóng 

góp và nhận xét từ các nhà khoa học, chuyên gia, giảng viên, cán bộ công 

nhân viên trong và ngoài Nhà trƣờng. 

Nghiên cứu sinh chân thành cảm ơn cán bộ, chuyên viên của Viện Đào 

tạo sau đại học, Khoa Hàng hải, các Phòng, Ban chức năng của Nhà trƣờng, 

của các Công ty,... đã tạo điều kiện thuận lợi, động viên, giúp đỡ  trong quá 

trình học tập, thực hiện và hoàn thành luận án tiến sĩ tại Nhà trƣờng.  

Nghiên cứu sinh bày tỏ lòng biết ơn đến gia đình, ngƣời thân, bạn bè và 

đồng nghiệp, đã giúp đỡ, động viên và tạo mọi điều kiện tốt nhất, trong suốt 

thời gian làm nghiên cứu sinh. 

Rất mong tiếp tục nhận đƣợc sự đóng góp ý kiến cho luận án, từ các 

nhà khoa học, các thầy cô giáo, cán bộ, giảng viên và đồng nghiệp./. 

           Nghiên cứu sinh: Bùi Văn Cƣờng 
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DANH MỤC CÁC CHỮ VIẾT TẮT VÀ KÝ HIỆU 

Chữ viết tắt Giải thích ý nghĩa 

BEM Phƣơng pháp phần tử biên 

c Chiều dài dây cung (m). 

CD Hệ số lực cản 

CFD Tính toán động lực học dòng chảy 

CL Hệ số lực nâng 

Cp Hệ số phân bố áp suất 

CT Hệ số mô men 

D Đƣờng kính chân vịt (m) 

F Lực khối đơn vị (N) 

Fn Số Froude 

IMO Tổ chức Hàng hải thế giới  

J Hệ số tiến chân vịt 

KQ Hệ số mô men chân vịt 

KT Hệ số lực đẩy 

n Số vòng quay chân vịt (rpm) 

NCS Nghiên cứu sinh 

P Áp suất, áp lực (N/m
2
);  

pa Áp suất khí quyển (N/m
2
) 

pbh Áp suất hơi bão hòa của chất lỏng (N/m
2
) 

Q Lƣu lƣợng (m
3
/s) 

R Lực bẻ lái (N) 

Re Số Rây nôn 

t Thời gian (s) 

T Lực đẩy (N) 

V Vận tốc tuyệt đối (m/s) 
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Vp Vận tốc tiến của tàu (knot, m/s) 

Vtb Vận tốc trung bình dọc trục tại mặt chuyển tiếp (m/s) 

 Góc bẻ lái (độ) 

 Khối lƣợng riêng của chất lỏng (kg/m
3
) 

 Trọng lƣợng riêng của chất lỏng 

 Hiệu suất 
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