
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ĐẠI HỌC THÁI NGUYÊN 

TRƯỜNG ĐẠI HỌC CÔNG NGHỆ THÔNG TIN VÀ TRUYỀN THÔNG 

 

 

   

 

 

 

 

 

 

NGUYỄN VĂN TOÀN 

 

 

 

THIẾT KẾ MÔ HÌNH CÁNH TAY ROBOT 

    BỐC XẾP HÀNG LÊN PALLET 

 

 

 

ĐỒ ÁN TỐT NGHIỆP ĐẠI HỌC 

NGÀNH TỰ ĐỘNG HOÁ 

 

  
 

 

 

 

 

 



 2 

 

ĐẠI HỌC THÁI NGUYÊN 

TRƯỜNG ĐẠI HỌC CÔNG NGHỆ THÔNG TIN VÀ TRUYỀN THÔNG 

-------- 

 

                      
 

ĐỒ ÁN TỐT NGHIỆP 
 

ĐỀ TÀI: 

THIẾT KẾ MÔ HÌNH CÁNH TAY ROBOT 

    BỐC XẾP HÀNG LÊN PALLET 

 

 

GVHD: Th.S Đặng Văn Ngọc 

 

SVTH: Nguyễn Văn Toàn 

 

   

 

 

 

 

 

Thái Nguyên,  tháng 5 năm 2024 



 3 

 

 

LỜI CẢM ƠN 

Nhóm xin gửi lời cảm ơn đến Trường Đại Công Nghệ Thông Tin và Truyền 

Thông, là nơi mà chúng em được tạo cơ hội học tập, phát triển, nơi để chúng em hoàn 

thiện bản thân, cung cấp những nền tảng cần thiết để chúng em có được cơ hội việc làm 

trong tương lai. 

Bên cạnh đó, để có thể thực hiện và hoàn thành đề tài này, nhóm chúng xin gửi 

lời chân thành cảm ơn thầy Th.S Đặng Văn Ngọc đã tạo những điều kiện tốt nhất và 

những ý kiến góp ý chân thành nhất cho nhóm chúng em. Những lời dạy của thầy đưa ra 

giúp chúng em có thêm động lực, kiến thức, cho chúng thấy những khiếm khuyết để có 

thể sửa đổi, từ đó đưa đến một kết quả tốt nhất. Nhóm cũng gửi lời cảm ơn chân thành 

đến nhau như là một phần của nhóm ba người mà như một, cùng nhau vượt qua những 

khó khăn, là những ngày họp nhóm đầy căng thẳng, cùng nhau nhận ra điểm sai và cùng 

nhau tung hô vì tìm ra được những hướng giải quyết mới. Nhóm cảm ơn thời gian diệu 

kì mà đồ án tốt nghiệp mang lại, giúp các thành viên tự giác hơn, sáng tạo hơn, đoàn kết 

hơn cùng nhau vượt qua khó khăn. Đây là bước đệm để nhóm tiến đến thời gian đi làm 

sau này, là cơ hội nhìn nhận và phát triển khả năng hiện có, học hỏi thêm các kiến thực 

chuyên ngành để phục vụ lâu dài về sau và sâu hơn nữa. 

Đề tài của chúng em hiện tại vẫn còn nhiều sai sót và khuyết điểm, nhưng đó 

cũng là những điểm mà chúng em cần học hỏi và phát triền them, do kiến thức của 

chúng em còn hạn hẹp. Mong các thầy cô cho chúng em những nhận xét để từ đó hoàn 

thiện đề tài để mang tới những giá trị thực tế trong tương lai. 

Nhóm em xin chân thành cảm ơn! 
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TÓM TẮT 

Công nghiệp ngày phát triền đòi hỏi những công nghệ thay thế, hỗ trợ con người 

trong những công việc đòi hỏi tốn nhiều sức, nguy hiểm sức khoẻ như bốc vác hàng 

hoá, sắp xếp hàng hoá từ băng tải lên pallet, phân loại hàng lên pallet,… 

Đề tài “Thiết kế mô hình cánh tay robot bốc xếp hàng lên Pallet” sinh ra như 

một phần hỗ trợ giải quyết vấn đề đặt ra ở trên, đây là hệ thống bao gồm cánh tay robot 

dùng webcam xử lý ảnh để nhận diện chính xác đối tượng về góc, diện tích, thuận tiện 

di chuyển từ băng tải sang pallet ở các vị trí phức tạp khác nhau trên băng tải. Đảm bảo 

độ chính xác cao khi bốc xếp hàng hoá, cũng như giảm thiếu rủi ro cho con người. Hệ 

thống ứng dụng plc s7-1200 và xử lý ảnh trên nền opencv. Hệ thống cánh tay có 4 bậc 

tự do, và một cơ cấu tay kẹp, đảm bảo chính xác trong việc di chuyển hàng hoá và linh 

động trong vị trí đặt hàng hoá. 
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ABSTRACT 

The growing industry requires alternative technologies to assist people in labor-

intensive, health-hazardous jobs such as loading and unloading goods, arranging goods 

from conveyors to pallets, sorting goods. onto pallets,… 

The topic "Research, design and manufacture a model of the loading and 

unloading robot arm system" was born as a support to solve the problem posed above, 

this is a system consisting of a robotic arm using a camera to handle the goods. Image 

manipulation to accurately identify objects in terms of angle and area, convenient to 

move from conveyor to pallet in different complex positions on the conveyor. Ensuring 

high accuracy when loading and unloading goods, as well as minimizing risks to people. 

Application system plc s7-1200 and image processing based on opencv. The arm system 

has 4 degrees of freedom, and a clamping mechanism, ensuring precise movement of 

goods and flexibility in the placement of goods.  
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