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- Tìm hiểu về lập trình phần mềm trên điện thoại android, telegram chat bot, cơ 

sở dữ liệu Firebase - Thiết kế, chế tạo thành công hệ thống 

- Thiết kế mô hình robot giám sát an ninh 
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túc, hiệu quả, đây là những điều rất cần thiết cho em trong quá trình học và công tác sau 

này. 

Đặc biệt em xin gửi lời cảm ơn đến thầy giáo Tiến Sĩ Phạm Thành Nam trong 

suốt thời gian qua đã tận tình góp ý, chỉ bảo để em có thể hoàn thành đề tài một cách 
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