I. NHẬN XÉT CỦA PHẢN BIỆN 1
The author should revise the following points before their paper can be accepted for publication (and can also see the highlights in the attachment file):
1- The first, second, and third paragraphs have no citations; the authors should add some citations in these paragraphs. In addition, the second paragraph is only one sentence; therefore, it must be rewritten into more sentences.
2- In paragraph 6, the authors should reconsider the citation format in the first sentence.
3- The authors should rewrite the paragraphs with only one sentence (on page 3)
4- The authors should present the contributions at the end of the Introduction section
5- All variables in the main text must be the same as the variables in the equations. The authors should check the whole paper to revise this point.
6- Figure 2 should be modified again
7- The title subsection 2.2 and the paragraph below are in Vietnamese. The authors should check the paper carefully before submitting it to the journal.
8- The symbols in the equations (Eq. 7, 11, 12, 13, 14, 15) are wrong; the authors should revise the errors
9- The flowchart in Figure 3 is not clear; the authors should correct it. Additionally, the authors should add a new paragraph below this flowchart to describe it more clearly.
10- The title subsection 3.3 is in Vietnamese? The authors should check the paper carefully before submitting it to the journal.
11- The units of the y-axis in Figure 4 are not clear.

Giải trình và chỉnh sửa của nhóm tác giả: Cảm ơn những góp ý chính đáng của phản biện, nhóm tác giả xin chỉnh sửa lại theo phản biện cho phù hợp hơn.
1. Đã bổ sung tài liệu số 1 trong đoạn đầu tiên nói về một số ảnh hưởng đặc tính mở máy động cơ không đồng bộ. Đoạn thứ 2 được nhập chung vào đoạn số 1. Bổ sung tài liệu tham khảo đoạn số 3. Sửa lại các từ “quá trình” trong phần tóm tắt và một số lỗi như trong file pdf mà phản biện đính kèm. 
2. Đã thay đổi tài liệu số 4 (bản cũ) bằng tài liệu phù hợp với nội dung viết là số 6 (bản mới) và tài liệu số 17 cũng cập nhập lại cho đúng.
3. Đã sửa lại đoạn có 1 câu trong trang 3
4. Đã chỉnh sửa lại đoạn kết cho phần mở đầu, làm nổi bật định hướng nghiên cứu bài bài báo
5. Tất cả các biến trong phần nội dung chính phải nhất quán với các biến trong các phương trình. Tác giả cần kiểm tra và chỉnh sửa toàn bộ bài báo để đảm bảo điều này.
6. Hình 2 đã được vẽ lại rõ hơn
7. Tiêu đề mục phụ 2.2 đã được nhóm tác giả chuyển sang tiếng Anh
8. Nhóm tác giả đã sửa lại các ký hiệu trong các phương trình (Phương trình 7, 11, 12, 13, 14, 15) 
9. Ký hiệu tích phân trong thuật toán Hình 3 là mô tả ở phương trình (8), (11) các tham số giải thích ở phương trình (12-15) phần trên của thuật toán hình 3.

	(8)

10. Nhóm tác giả đã chỉnh lại Tiêu đề mục phụ 3.3 bằng tiếng Anh.
11. Nhóm tác giả đã sửa lại đơn vị Hình 4, Hình 7.

II. NHẬN XÉT CỦA PHẢN BIỆN 2
(1) Minor grammatical errors are present throughout the text and should be corrected for improved clarity and consistency.
(2) Figure 2 should be revised to accurately display the output of angular velocity.
(3) Figure 3 should be updated to include the operating conditions used in the simulation or analysis.
(4) The paper should incorporate the design details of the PI controller, as well as the Field-Oriented Control (FOC) and Direct Torque Control (DTC) strategies. Additionally, a figure illustrating the Matlab/Simulink model should be included.
(5) The sentence "Demonstration of applicability to high-precision motor drive systems such as elevators, industrial robots, and autonomous guided vehicles (AGVs)" should be removed from the manuscript.
(6) A figure should be added to visually represent the equations from (5) to (15), enhancing the reader's understanding.
(7) In the sentence "We must reduce the value of vmv_mvm and recalculate the acceleration and deceleration segments to ensure that the displacement constraint is satisfied," the term vmv_mvm is unclear and should be clarified or defined, as it currently lacks context or explanation.

Giải trình và chỉnh sửa của nhóm tác giả
(1) Nhóm tác giả đã chỉnh sửa các lỗi trình bày (giống phản biện 1).
(2) Hình 2 đã được nhóm tác giả chỉnh sửa theo yêu cầu phần biện.
(3) Hình 3 là quá trình tóm tắt của các công thức từ (5) đến (15) và được tích dẫn trong văn bản trình bày (giống phản biện 1).
(4) Nội dung bài báo đề cập đến vấn đề gia tốc trong thời điểm khởi động hoặc dừng động cơ, bổ sung vào các điều khiển đi trước là FOC và DTC. Nếu đưa thêm phần điều khiển và bài báo sẽ rất dài. Thực hiện trên FPGA để thấy được khả năng can thiệp phần gia tốc sạng S vào trong các bộ điều khiển có sẵn. Vì vậy nhóm tác giả xin phép phản biện không đưa thêm phần điều khiển PI vào trong nội dung bài này.
(5) Nhóm tác giả đã bỏ đoạn: “Demonstration of applicability to high-precision motor drive systems such as elevators, industrial robots, and autonomous guided vehicles (AGVs)”. 
(6) Minh hoạ cho các phương trình từ (5) đến (15), chính là thực toán Hình 3, Nhóm tác giả bổ sung đoạn giải thích cho thuật toán Hình 3. Có thể tham khảo thêm tài liệu số [24]

(7) Nhóm tác giả đã sửa lại Trong câu "We must reduce the value of vmv_mvm …," Thành: “We must reduce the value of ...“ .
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