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LỜI CẢM ƠN 

Lời đâu tiên, cho em xin phép được gửi lời cảm ơn chân thành và sâu sắc nhất tới 

đội ngũ cán bộ giảng viên, các thầy cô giáo trong trường Đại học Công nghệ Thông tin 

và Truyền thông Thái Nguyên và các thầy cô giáo trong 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 thầy giáo TS Nguyễn Duy 

Minh đã tận tình giúp đỡ, trực tiếp chỉ bảo, hướng dẫn em trong suốt quá trình làm 

báo cáo tốt nghiệp. Trong thời gian làm việc với cô em không ngừng tiếp thu thêm 

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

học nghiêm túc và 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 tập, nghiên cứu và hoàn thành Đồ án tốt 

nghiệp. 

Thái Nguyên, tháng 1  năm 2024 

SINH VIÊN THỰC HIỆN 

Việt 

Nguyễn Văn Việt 
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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 TS Nguyễn Duy Minh và nghiên cứu trên Internet, 

sách báo, các tài liệu trong và ngoài nước có liên quan, không sao chép hay sử dụng 

bài làm của bất kỳ ai khác. Mọi tham khảo dùng trong đồ án đều được trích dẫn rõ 

ràng tên tác giả, tên công trình, thời gian, địa điểm công bố. Tôi xin chịu hoàn toàn 

trách nhiệm về lời cam đoan của mình trước quý thầy cô và nhà trường. 

Thái Nguyên, tháng 1 năm 2024 

GIẢNG VIÊN HƯỚNG DẪN   SINH VIÊN THỰC HIỆN 
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LỜI MỞ ĐẦU 

Trong thời đại của sự tiến bộ công nghệ hiện nay, cuộc cách mạng công 

nghiệp 4.0 đang làm thay đổi toàn bộ cách thức sản xuất và quản lý trong nhiều lĩnh 

vực khác nhau, và ngành nuôi trồng thủy sản không phải là ngoại lệ. Trước sự gia 

tăng về nhu cầu thực phẩm đồng thời với áp lực từ nguồn lực và môi trường, việc áp 

dụng công nghệ vào quản lý và sản xuất trở nên cực kỳ cần thiết để đảm bảo sự bền 

vững của ngành này. 

Trong bối cảnh đó, việc giám sát và điều khiển môi trường ao nuôi cá nước 

ngọt là một phần không thể thiếu của quy trình sản xuất, nhưng cũng là một thách 

thức lớn đối với các nhà nông và chủ ao nuôi. Vấn đề của họ không chỉ là cải thiện 

hiệu suất sản xuất mà còn là sự tiết kiệm nguồn lực, giảm thiểu tác động đến môi 

trường và đảm bảo chất lượng sản phẩm. 

Chính vì vậy, đồ án “Thiết kế, chế tạo mô hình hệ thống tự động điều 

khiển, giám sát các thông số môi trường phục vụ cơ sở nuôi cá nước ngọt”  ra đời 

với mục đích giải quyết những thách thức trên. Mục tiêu đặt ra không chỉ là nghiên 

cứu và phát triển một hệ thống thông minh, mà còn là tạo ra một giải pháp toàn diện, 

từ khâu thiết kế đến triển khai thực tế, đáp ứng các yêu cầu về hiệu quả kinh tế, bền 

vững và bảo vệ môi trường. 

Hy vọng rằng qua báo cáo này, chúng tôi có thể chia sẻ những kiến thức, kinh 

nghiệm và kết quả nghiên cứu của mình một cách đầy đủ và chi tiết nhất, góp phần 

vào sự phát triển bền vững của ngành nuôi trồng thủy sản và là một nguồn tư liệu 

hữu ích cho các nhà nghiên cứu và người làm trong lĩnh vực này. 
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CHƯƠNG 1: TỔNG QUAN VỀ HỆ THỐNG 

1.1. Đối tượng, phạm vi, nội dung và phương pháp nghiên cứu 

1.1.1. Đối tượng nghiên cứu 

- Hệ thống IoTs 

- Các cảm biến  

- Đặc tính sinh trưởng và quy trình chăm sóc cá nước ngọt. 

1.1.2. Phạm vi nghiên cứu 

Phạm vi không gian: Phòng thực hành Tự động hóa, Khoa Kỹ Thuật Và Công 

nghệ, Trường Đại học Công nghệ thông tin và truyền thông Thái Nguyên 

Phạm vi thời gian: ( 12/2023-5/2024 ) 

1.1.3. Nội dung nghiên cứu 

- Khảo sát các thông số môi trường nuôi cá nước ngọt hiện nay. 

- Xây dựng thuật toán điều khiển, giám sát nuôi cá. 

- Chương trình cài đặt. 

- Mô hình hệ thống tự động điều khiển, giám sát các thông số môi trường. 

1.1.4. Phương pháp nghiên cứu 

a. Phương pháp nghiên cứu tài liệu 

Bao gồm nghiên cứu lí thuyết và xem thông số, số liệu. Nghiên cứu tài liệu giúp 

người nghiên cứu đúc kết, kế thừa được những tinh hoa thành tựu của người nghiên 

cứu trước làm được, nhờ đó rút ngắn thời gian nghiên cứu. Để phục vụ cho quá trình 

nghiên cứu thực hiện đề tài này, bản thân cũng đã tìm tòi học hỏi, tham khảo những 

tinh hoa kinh nghiệm từ các tài liệu có liên quan từ các nguồn như thư viện, nhà 

sách,bạn bè,  truyền thông, các báo cáo đề tài nghiên cứu khoa học khác. 

b. Phương pháp chuyên gia 

Trực tiếp gặp chuyên gia, những người đã và đang đúc kết nhiều kinh nghiệm 

trong lĩnh vực điều khiển tự động hóa để giả đáp khuất mắt tìm hướng giải quyết, xin ý 

kiến đóng góp trong quá trình thực hiện đề tài. 

c. Phương án thiết kế 

- Thiết kế khung mô hình 

d. Phương án khảo nghiệm 

- Tiến hành kiểm tra thiết bị: Kiểm tra mô hình và chạy thử nghiệm. 


