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LỜI CẢM ƠN 

Sau thời gian nghiên cứu, làm việc khẩn trương và được sự hướng dẫn tận tình 

giúp đỡ của Thầy giáo T.S Dương Hòa An, đồ án tốt nghiệp “Thiết kế tay gắp cho xe 

Robocon điều khiển bằng tay tham dự cuộc thi ABU Robocon 2024” đã được hoàn 

thành đúng thời hạn. 

Em xin bày tỏ lòng biết ơn sâu sắc tới: 

Ban Giám hiệu Trường Đại học Công nghệ Thông tin và Truyền thông đã tạo điều 

kiện cho em được làm chuyên đề tốt nghiệp này. 

Thầy giáo hướng dẫn TS. Dương Hòa An đã tận tình chỉ dẫn, giúp đỡ em hoàn 

thành đồ án tốt nghiệp. Thầy đã trực tiếp hướng dẫn, chỉ bảo tận tình và cung cấp tài 

liệu, kiến thức cũng như kinh nghiệm quý báu cho em trong suốt thời gian làm đề tài tốt 

nghiệp.  

Các thầy, cô của Khoa Kỹ thuật và Công nghệ đã hết sức nhiệt tình truyền thụ kiến 

thức chuyên môn và những kinh nghiệm quí báu. Bên cạnh đó còn tạo những điều kiện 

hết sức thuận lợi để em có thể hoàn thành đồ án tốt nghiệp của mình. 

Gia đình và bạn bè đã quan tâm động viên, giúp đỡ em trong suốt quá trình học tập 

để hoàn thành đồ án tốt nghiệp này. 

Mặc dù đã cố gắng hết sức, xong do điều kiện thời gian và kinh nghiệm thực tế 

của bản thân còn ít, cho nên đề tài không thể tránh khỏi thiếu sót. Vì vậy, em mong nhận 

được sự đóng góp ý kiến của các thầy giáo, cô giáo và các bạn. 

Em xin chân thành cảm ơn! 

 Thái Nguyên, ngày.….tháng….năm 2024 

Sinh viên thực hiện 

 

Nguyễn Xuân Bằng 
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LỜI CAM ĐOAN 

Em xin cam đoan đồ án này là công trình nghiên cứu của em và sự giúp đỡ của 

giảng viên hướng dẫn TS. Dương Hòa An và chưa từng công bố trên một phương diện 

bất kì nào. Những vấn đề được trình bày trong đồ án này không sao chép bất kì từ tài 

liệu nào, các tài liệu trong đồ án này được đem ra mang tính chất là tài liệu tham khảo. 

  Thái Nguyên, ngày…. Tháng.… năm 2024 

  Sinh viên thực hiện 

 

 Nguyễn Xuân Bằng 
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Hình 2.21: Cảm biến hồng ngoại E18-D80NK. .......................................................... 35 
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Hình 2.23: Cấu tạo của van điện từ khí nén. ............................................................... 38 
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LỜI MỞ ĐẦU 

 Ngành tự động hóa đã hỗ trợ và thay thế con người. Cùng với sự phát triển không 

ngừng của các ngành khoa học kỹ thuật, các ngành công nghiệp cũng phát triển nhanh 

chóng. Việc áp dụng các máy móc hiện đại vào sản xuất là một yêu cầu không thể thiếu 

trong các nhà máy nhằm tăng năng xuất, tăng chất lượng và giảm giá thành sản phẩm. 

Song song với sự phát triển đó, công nghệ chế tạo Robot cũng phát triển nhanh chóng 

đặc biệt là ở các nước phát triển nhằm đáp các nhu cầu về sản xuất, sinh hoạt, quốc 

phòng...Robot có thể thực hiện những công việc mà con người khó thực hiện và thậm 

chí không thực hiện được như: làm những công việc đòi hỏi độ chính xác cao, làm việc 

trong môi trường nguy hiểm (như lò phản ứng hạt nhân, dò phá mìn trong quân sự), 

thám hiểm không gian vũ trụ, …. 

 Trong các sự kiện lớn về Robot, chúng ta không thể không nhắc tới cuộc thi ABU 

robocon là cuộc thi robot dành cho sinh viên đại học Châu Á - Châu Đại Dương , được 

thành lập năm 2002 bởi Liên đoàn Phát thanh Truyền hình Châu Á-Thái Bình Dương.  

Trước tình hình đó, và tinh thần ham học hỏi thiết kế robot nên nhóm em đã quyết 

định lựa trọn cuộc thi ABU robocon làm đề tài tốt nghiệp và đặt tên là “Thiết kế tay 

gắp cho xe Robocon điều khiển bằng tay tham dự cuộc thi ABU Robocon 2024”. 

Nhằm học hỏi nâng cao hiệu quả và đưa ra các phương án ứng dụng các thiết bị ý tưởng 

cho hệ thống robot khác nhau và thiết lập một phương án tối ưu nhất phù hợp với thể lệ 

cuộc thi trong vòng loại ở Việt Nam. Rất mong được sự giúp đỡ của các thầy cô giáo 

trong khoa đặc biệt là sự giúp đỡ của thầy giáo TS.Dương Hoà An người đã hướng dẫn 

em thực hiện đồ án này. 

 Em xin chân thành cảm ơn ! 

 Thái Nguyên, ngày... tháng... năm 2024 

Sinh viên thực hiện 
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