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đúng thời hạn. 
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kiến thức chuyên môn và những kinh nghiệm quý báu. Bên cạnh đó còn tạo những 
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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 
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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 
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khảo . 

 Thái Nguyên, ngày… tháng… năm 2024 

Sinh viên thực hiện 
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