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Sau thời gian thực hiện đề tài tốt nghiệp dưới sự hướng dẫn tận tình của thầy giáo 

TS. Phạm Thành Nam và sự giúp đỡ của các thầy cô trong bộ môn em đã cơ bản hoàn thành 

đồ án tốt nghiệp với nội dung chính như sau: 

- Tìm hiểu về hệ thống trạm sạc cho các hệ thống robot hiện nay 

- Tìm hiểu và thao khảo một số hệ thống trạm sạc trên thế giới và trong nước 

- Nghiên cứu cấu tạo và nguyên lý hoạt động các thiết bị điện tử sử dụng trong mô 

hình 

- Tìm hiểu về lập trình phần mềm trên điện thoại android, cơ sở dữ liệu Firebase - 

Thiết kế, chế tạo thành công hệ thống 

- Thiết kế mô hình hệ thống trạm sạc năng lượng cho robot giám sát an ninh 

Trong quá trình thực hiện đồ án đã giúp em nắm được các công việc cơ bản để tiến 

hành xây dựng, thiết kế và triển khai một thiết bị ứng dụng thực tế. 
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Đại học Công nghệ Thông tin và Truyền thông và các thầy cô giáo trong Bộ môn Điện Tử 

Khoa Kỹ Thuật và Công Nghệ đã tận tình giảng dạy, truyền đạt cho em những kiến thức, 

kinh nghiệm quý báu trong suốt thời gian qua. Đặc biệt em xin gửi lời cảm ơn đến TS 

Phạm Thành Nam đã tận tình giúp đỡ, trực tiếp chỉ bảo, hướng dẫn em trong suốt quá 

trình làm báo cáo. Trong thời gian làm việc với thầy, cô, em không ngừng tiếp thu thêm 

nhiều kiến thức bổ ích mà còn học tập được tinh thần làm việc, thái độ nghiên cứu 

nghiêm túc, hiệu quả, đây là những điều rất cần thiết cho em trong quá trình học và công 

tác sau này.  

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 và hoàn thành báo cáo.    

Em xin chân thành cảm ơn! 

Thái Nguyên, ngày  tháng  năm 2024 

Sinh viên thực hiện 
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LỜI CAM ĐOAN 

 

Em xin cam đoan đồ án này là công trình nghiên cứu của riêng em và được sự hướng 

dẫn của Thầy TS. Phạm Thành Nam giảng viên Khoa Kỹ thuật và Công nghệ, Trường Đại 

học Công Nghệ Thông Tin Và Truyền Thông. Các nội dung nghiên cứu, kết quả trong đề 

tài là trung thực, không sao chép bất kỳ tài liệu nào và chưa công bố nội dung này ở bất kỳ 

đâu. Các nguồn trích dẫn có chú thích rõ ràng, có tính kế thừa, phát triển từ các tài liệu, 

website. 

Em xin chân thành chịu trách nhiệm về lời cam đoan của mình. 

 

Thái Nguyên, ngày  tháng  năm 2024 

Sinh viên thực hiện 

 

 

    Nguyễn Văn Sỹ 
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LỜI NÓI ĐẦU 

 

Trải qua những giai đoạn phát triển không ngừng, lĩnh vực robot hóa đang chứng 

kiến những bước tiến vượt bậc, đánh dấu sự hình thành và tiến xa của trí tuệ nhân tạo. Các 

robot ngày nay không chỉ xuất hiện trong môi trường công nghiệp, mà còn trở nên phổ biến 

trong đời sống hàng ngày, từ ngóc ngách nhỏ đến các hệ thống phức tạp. 

Một trong những đột phá quan trọng nhất là sự xuất hiện của trạm sạc cho robot. 

Điều này không chỉ giải quyết vấn đề về nguồn năng lượng cho các robot di động mà còn 

mở ra những triển vọng mới trong việc tự động hóa quá trình sạc pin. Trạm sạc robot không 

chỉ là nơi cung cấp năng lượng mà còn là một trung tâm thông minh, có khả năng theo dõi 

và điều khiển hoạt động của các robot. 

Trong tương lai, trạm sạc robot có thể trở thành một phần quan trọng, giúp duy trì và quản 

lý các dịch vụ tự động hóa. Việc này không chỉ tiết kiệm thời gian và công sức mà còn đảm 

bảo hiệu suất và liên tục của các hệ thống robot. Sự phát triển của trạm sạc robot không chỉ 

là một bước tiến lớn trong ngành công nghiệp robot hóa mà còn là một phần quan trọng của 

việc xây dựng một thế giới hiện đại, nơi robot không chỉ là công cụ hữu ích mà còn là đối 

tác đồng lòng trong cuộc sống hàng ngày. Nhận thấy tầm quan trong của trạm sạc robot em 

đã nảy ra ý tưởng và đưa ra phương án nghiên cứu và thiết kế giải pháp trạm sạc năng lượng 

cho các hệ thống robot mà cụ thể là robot giám sát di động. 
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