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Đề tài “Xây dựng và đánh giá hiệu năng hệ thống Robot giám sát an ninh từ xa” 

bao gồm các nhiệm vụ như sau: 

- Tìm hiểu về hệ thống robot giám sát an ninh và ứng dụng trong thực tiễn  

- Nghiên cứu cấu tạo và nguyên lý hoạt động của điện tử sử dụng trong mô hình 

- 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 

- Viết báo cáo thực hiện 

- Bảo vệ đồ án tốt nghiệp 
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thức bổ ích mà còn học tập được tinh thần làm việc, thái độ nghiên cứu khoa học nghiêm 

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 

hoàn chỉnh nhất. Được sự hướng dẫn của thầy, em đã học hỏi thêm nhiều kinh nghiệm 

quý báu từ kiến thức chuyên môn tới các kỹ năng cần thiết khác để phục vụ cho quá 
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Sau cùng xin gửi lời cảm ơn chân thành tới gia đình, bạn bè đã động viên, đóng 

góp ý kiến và giúp đỡ trong quá trình học tâp, nghiên cứu, luôn tạo mọi điều kiện để em 

có thể thực hiện và hoàn thành Đồ án Tốt nghiệp. 

Thái Nguyên, ngày  tháng  năm 2024 

Sinh viên thực hiện 

 

 

 

  Hoàng Trọng Hiếu 

 



 

LỜI CAM ĐOAN 

 

Tôi xin cam đoan: Những nội dung trong đồ án này là do tôi thực hiện dưới sự 

hướng dẫn của thầy giáo Tiến Sỹ Phạm Thành Nam và nghiên cứu trên Internet, sách 
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