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Mã sinh viên : DTC19H5103030045 

Lớp  : TĐH - K18A 

Giáo viên hướng dẫn : TS. Dương Hòa An 

 

 

 

THÁI NGUYÊN, NĂM 2024 

 

 

  

 

 

 



1 

 

LỜI CẢM ƠN 

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

giúp đỡ của Thầy giáo TS. Dương Hòa An, đồ án tốt nghiệp “Thiết kế 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 
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Mặc dù đã cố gắng hết sức, xong do điều kiện thời gian và kinh nghiệm thực 
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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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