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Tém tit

Bai b4o trinh bay phuong phap thiét ké mach doc dit liéu dong cua xe thong qua cong giao

tiép OBD-II trén co s mach Can Bus Shield va Arduino Uno. Mach giao tiép nay cho phép

giam sat moi théng sb ciia xe qua cac cam bién theo thoi gian thuc. Dong thoi, phwong

phap chén doan theo ngudng tin hiéu cua cac thong sb néu trén ciing duoc ap dung nhdm

giam sat va chan doan tinh trang k¥ thuat ciia 6 t6. Thong qua két qua thir nghiém thuc té,

thiét bi giam sat dir liu dong theo thoi gian thuc va phuong phép chan doan co thé duoc

g dung cho cic loai xe c6 cbng giao tiép OBD-II khac nhau. Pong thoi, gidm sat sé

luong 16n xe dang hoat dong gitip cho nha quan 1y c6 ké hoach khai thac, bao dudng va

chon ché d6 van hanh hop 1y cho phuong tién ciing 1a huéng phat trién chinh tiép theo cua

nghién ctru nay. Két qua thoi gian khao sat cua thiét bi doc dir liéu dong 1a 0,02 s, nhanh

hon (50 14n) so véi may chan doan 1 0,1 s. Gia thanh san pham ré, nhé gon hon 60% so vdi

maéy chin doan cua hing theo xe.

Tir khod: Can Bus Shield; OBD-II; cong cu chdn dodn; Arduino Uno.

1. Pit van dé

Viéc lay dir liéu dong tir cac cam bién trén xe 6 t6 theo thoi gian thyc gilp cho
ngudi sir dung hoic k§ su c¢6 thé phan tich, theo ddi va kiém soat hiéu suit cua cac bo
phan trén xe 6 t6 nhu dong co, hé théng phanh, hé thdng treo, diéu hoa khong khi,...
Diéu nay gilp nghién ciru va phan tich tinh trang hé thong va cai thién hiéu suat, giam
luong khi thai 6 nhidm ra méi trudng, dinh vi vi tri xe gap su ¢d, quan ly thong ké hoat
dong nhiéu xe nham ti wu viéc bao tri va sira chita xe 6 t6 diing thoi diém gitp giam
thiéu t6i da chi phi van hanh,...

Trén thé giéi, mot sé ¢ong trinh nghién ctu lién quan dén viéc quan sat, phan tich
c4c tham s6 ciia 6 td theo thoi gian thuc da duoc cong bd. Gilman di chi ra phuong phap
dé tang hiéu qua tiéu hao nhién liéu bang cach quan st va phan tich cac tham sé trén xe
theo thoi gian thuc [1]. Mat khac, Szalay va cong su da st dung giao thuc CAN
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(Controller Area Network) va FMS CAN Bus dé doc cac thong sb theo thoi gian thuc va
két luan rang hai phuong phap nay cho két qua twong tu nhau [2]. Théng qua cong giao
tiép OBD, Kushiro va cong su di phan tich cac ma 16i v méi twong quan giita ching dé
xay dung md hinh chan doan céc hong hdc tiém an va cé thé ngan chin dugc cac su ¢b o
thé xay ra [3]. Sik da thiét ké mot mé hinh dya trén mach CAN, OBD két hop véi GPS dé
giup ngudi 1ai xe lya chon tuyén dwong t6i wu hoac tim chd dau xe [4]. Bdi véi loai xe
hybrid, vira sir dung dong co dién vira st dung dong co dét trong, tac gia D’ Agostino da
phan tich dit liéu trén xe thong qua cong OBD dé xac dinh ché d6 hoat dong cho tirng loai
dong co. Két qua la sy tiéu hao nhién liéu va khi thai da giam di mot cach dang ké [5, 6].
Ngay nay, cting vai su phat trién caa khoa hoc cdng nghé, cac nghién ctiu vé giam sat va
diéu khién tir xa cac thong sé caa xe theo thoi gian thuc di va dang duoc thyc hién va cé
chiéu huéng ting 1én [7-9]. Tai Viét Nam, viéc dua vao céc thdng sé dir liéu dong phuc
vu chan doan trén xe qua cong OBD-I1 hau nhu chua c6 nghién citu. Tuy nhién, c6 mot sb
nghién ciru lién quan dén van dé nay da duoc cong bb. Nguyén Kim va cong su di thyuc
hién thanh cong dé tai “Thiét ké va thi cong md hinh trién khai hé théng diéu khién dong
co diesel dién tir common rail”. Trong d6, tac gia Nguyén Kim va cong sy di sir dung
mach Arduino Uno dé thu thap dir liéu va phan mém LabVIEW dé hién thi gia tri cac
tham s6 do dugc [10, 11].

Viéc ldy dir lidu dong tir cac cam bién trén xe 6 td gap mot sé kho khin nhu:
(i) Can kinh nghiém vé cac cam bién trén xe 6 td va nguyén ly lam viéc; (i) Di liéu
hién thi tir cAc cam bién trén xe 6 to thuong khéa phuc tap va khé hién thi phai dung
thuat toan lap trinh gidp hién thi théng tin can biét; (iii) Thiét bi thu nhan di liéu va
phan mém xt ly dit liéu c6 gia thanh kha cao, chi &p dung cho mét dong xe, mét hang
xe nhat dinh. Pong thoi mi code lap trinh 1a bi mat cong nghé cua tung hing;
(iv) Thuong xuyén phai cap nhat phan mém chan doan cho ting xe, gia thanh cao, khi
hu hong kho stra chira; (v) Khi chan doan ki thuat, may chan doan khong cho ra cac dd
thi tng quét chuyén sau dé phan tich danh gi k¥ hon tinh trang k¥ thuét ctia 6 t0.

Cu thé, trong nghién cau nay, nhom tac gia trinh bay phuong phép thiét ké thiét bi
dé thu thap cac thdng sb trén xe theo thoi gian thuc dua trén mach Can Bus Shield va
Arduino Uno. Viéc phan tich cac ma PID dé ghi nhan va xt Iy sb liéu dugc xay dung va
lap trinh trén phan mém Arduino IDE. Dya trén cac tham sé do dugc theo thoi gian
thuc, nhém tac gia da ap dung phuong phap chan doan theo ngudng dé dwa ra cac két
luan théng qua phan mém LabVIEW gidp hién thi cac 15i canh béo caa hé thdng. Thiét
bi nay cho phép thu thap, quan sat, ghi nhan va phan tich gié tri cac tham sé trén xe 6 t6
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theo thoi gian thuc, phuc vu cdng tac chan doan ky thuat, phat hién cac 13i ki thuat va
ngin ngira cac su cd cd thé xay ra. Viée thiét ké thanh cong thiét bj doc dit liéu dong va
thuat toan chan doan c6 thé sir dung duoc cho nhiéu dong xe, véi gia thanh ré giap lam cha
duoc cong nghé giam sat, phan tich hu hong nhim han ché rii ro vé mit ky thuét va cai
thién hiéu suat cia xe mot cach doc 1ap khong can ding may chan doan chuyén dung.

2. Nguyén tic chin do4n théng qua nguwéng dix liéu

C6 rat nhiéu phuong phap khac nhau dé chan doan tinh trang k¥ thuat cua cic
cum va hé théng trén xe. Dya trén bd tham s két ciu, tham s6 chan doan, cac hé théng
do luong va cac 1y thuyét nham xac dinh bd cac thong s chan doan dé xay dung céc
cong cu chan doan khéac nhau. Pdi véi cac may chan doan hién tai, thong thuong viéc
chin doéan va hién thj cac ma 16i duoc thuc hién qua vi¢c so sanh ngudng gia tri ciia cac
tin hiéu do dugc thong qua cac cam bién. Tuy nhién, phan ma ngudn ciia cac thuat toan
kiém tra néu trén thuong duoc bao mat boi cac hang thiét ké ché tao thiét bi chan doan.
Chinh vi Iy do d6, trong nghién ctru ndy nhém tac gia s dung nguyén tic chan doan ky
thuat theo gié tri ngudng cua cac cam bién trén xe lam nguyén tic chinh dé hinh thanh
thuat toan chan doan. Tuy nhién, cac gia tri ndy dugc ghi nhan va so sanh theo thoi gian
thuc thong qua bo thiét bi ty thiét ké ché tao. Cac gia tri do ctia cac cam bién trén xe
bang cac ma PID va c6ng thirc tinh ton cua ting cam bién. Théng qua phan mém thu
thap, xur ly s6 liéu, hién thi dir liéu dong so sanh voi mot gia tri ngudng da duoc xac
dinh trudc d6 trong khoang min téi max. Tir d6 dua ra két luan chan doan va canh bao
vé tinh trang hoat dong cua cac cum va hé thong trén xe. Hiéu qua cia phuwong phap nay
nhanh chéng, chinh xéac cao va d& st dung khong can may chan doan cong nghiép.
Dong thoi ¢6 thé 1am chu dé phat trién hé thong giam sat va chan doan dir lidu theo thoi
gian thyc cho nhiéu xe cting mot lac, qua d6 ¢6 nhitng chinh sach khai thac, bao dudng,
st dung va quan 1y hop 1y phuong tién.

Khi gié tri do cia mot cam bién vuot qua gia tri ngudng hodc khong dat duoc gia
tri ngudng, hé thdng sé& hién thi mot canh bao dé cho ngudi lai biét rang hé théng dang
gap van dé va can dugc kiém tra hoic sta chira (Hinh 1). Viéc chan doan k¥ thuat theo
gia tri ngudng cua cac cam bién trén xe 1a rat quan trong dé dam bao an toan va nang
cao hiéu suat cho xe trong qua trinh van hanh.

Dua vao d6 thi ngudng chan doan néu cam bién bi ngan mach (dién ap dwa vao
nho hon 0,1 V) hodc dut ddy (dién 4p dau vao 16n hon 4,8 V). Nhiét d6 nuéc lam mat
cao vugt ngudng cho phép trén 150°C nhu hinh 2.
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Hinh 1. So' d6 nguyén tac chan dodn Hinh 2. D6 thi chdn dodn theo nguong
theo nguong gia tri. cua nhiét do nwréc lam mat.

3. Thiét ké thiét bj doc dix liéu dong
3.1. Phwong thirc doc di# liéu tir cam bién

Dua vao cac cong thac tinh toan trong bang ma PID OBD-II [12], t&c gia st dung
ngdn ngir lap trinh phan mém Arduino dé tinh toan ra cac thong sé va thu nhan céac bo
dir liéu dong tir cac cam bién trén xe 6 t6 nhu sau:

- Nhiét d6 nude 1am mat dong co (Na) ma PID 05 duoc tinh theo cdng thirc nhu sau:

Nz-= A - 40 [c6 gia tri ngudng tir - 40 dén 215°C] (1)

trong do, A - gia tri byte tha 3.

- Téc do dong co (V) mé PID OC duoc tinh theo cong thirc nhu sau:

_ 256A+B

Ve = — [c6 gia tri ngudng tir 0 dén 16.383 vong/pht] (2)

trong do: A - gia tri byte thir 3; B - gia tri byte tha 4.
- Cam bién luu lwong khong khi MAF (Vimar) ma PID 10 dugc tinh theo cong thirc
nhu sau:
_ 256A+8B

Vinaf = 100 [c6 gié tri ngudng tir 0 dén 655,35 g/s] (3)

trong do: A - gia tri byte thu 3; B - gia tri byte tha 4.
- Nhiét @6 khéng khi nap (Nkn) m& PID OF duoc tinh theo c6ng thirc nhu sau:
Nin= A - 40 [c6 gia tri ngudng tir - 40 dén 215°C] (4)
trong do: A - gia tri byte thar 3.
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- Vi tri buém ga (Vbg) M@ PID 11 duoc tinh theo cdng thirc nhu sau:

Vg = % A [c6 gia tri ngudng tir 0 dén 100%] (5)

trong do: A - gia tri byte thir 3.
- Cam bién Oxy (Cox) ma PID 14 duoc tinh theo cdng thirc nhu sau:

Cox= EA&; [c6 gia tri ngudng tir 0 dén 1.275 V] (6)

trong do: A - gia tri byte thi 3.
3.2. Lwa chen tinh toan thiét bi

Trén thi tredng hién tai ¢d rat nhiéu mach, thiét bi thu thap dir liéu dong tir mach
két ndi véi hé thbng OBD-II nhu ESP32, ESP8266, ELM327, Can Bus Shield, Arduino
Uno va cac may chan doan 13i nhu Autel, Fcar, Otofix. Da phan cac mach, thiét bi va
may chan doan trén déu st dung ngdn ngit bi mat cua nha san xuit, dwgc sir dung cho
mot hang xe nhat dinh, han ché qué trinh khai théc va st dung.

Trong nghién cau thiét ké 1y dir liéu dong, nhan thiy rang viéc sir dung mach Can
Bus Shield va Arduino lay dir liéu dong tir hé théng OBD-11 (Hinh 3) rét tién loi, linh
hoat, gia thanh thap, d¢ tin cay cao... Tinh linh hoat ciia mach Can Bus Shield c6 thé ndi
Véi cac thiét bi khac nhau thong qua chan cim dau ndi va cong két ndi, gidp cho viéc két
ndi vai hé théng OBD-11 dé dang hon. Gia thanh ciia mach Arduino va Can Bus Shield la
nhitng san pham c6 gia thanh ré, do d6 co thé tiét kiém dugc chi phi khi sir dung dé két
ndi vai hé thdng OBD-IL. Pb tin cdy chinh xac cao khi két néi vési hé théng OBD-11 vi
mach Arduino va Can Bus Shield str dung giao thie CAN dé truyén thong tin, day duoc
coi la giao thirc tot nhat dé truyén thong gitta cac diém cudi, dam bao tin hiéu truyén di
duoc dang tin cay va giam thiéu 15i. Mach Arduino 1a mét nén tang phat trién mach rat dé
str dung va c6 nhiéu tai liéu huéng dan cho nguoi ding, gitp ho dé& dang tién hanh cac
thao tac cai dat va van hanh. Ngoai ra, Can Bus Shield cling c6 tinh tuong thich cao voi
cac thu vién phan mém cua hé diéu hanh Arduino, giup nguoi ding tiét kiém dugc thoi
gian va tang hi¢u qua cong viéc.

Thiét bi doc dix liéu dong thu nhan tin hiéu tir cac cam bién trén xe 6 t6 théng qua
cong OBD-I1. Nho ¢6 mach Can Bus Shield giao tiép véi mang Can Bus trén 6 t6 va xir
ly tin hiéu truyén vé mach Arduino 1a noi trung tim nhén céc tin hiéu gui vé may tinh
dé theo dbi, giam sat danh gia bo dir liéu dong phuc vu qua trinh chan doan k¥ thuat.
Thiét bi doc dit liéu dong duoc phét trién dwoc chia thanh hai phan: Giai doan thu thap
dir liéu, thiét ké giao dién dd hoa dé truc quan héa va theo ddi mot sé théng sb dit liéu
dong théng qua phan mém hién thi phuc vu chan doan k§ thuat.
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Viéc str dung mach Can Bus Shield va Arduino dé 13y dir liéu dong trén xe 6 to tir
céc cam bién c6 nhiéu tng dung hitu ich nhu: Theo ddi va giam sat trang thai hoat dong
cua cac bo phan trén xe 6 to nhu dong co, hop s6, hé thdng dién, hé théng phanh, hé
thong lai... gitp nguoi sir dung dé dang phét hién va phan tich dwoc cic van dé vé an
toan, bao tri va sira chita cia xe. Cung cap thong tin vé hiéu suit va tiét kiém ning
lwong cua xe 6 t0, gitip ngudi st dung co thé dé dang tdi wu hoa chi phi van hanh. Tao
ra cac (ng dung va san pham lién quan dén xe 6 t6 nhu hé théng dinh vi GPS, thiét bi
do Iuong tiéu thy nhién ligu. Mach hoat dong 6n dinh va chinh xac trong thoi gian dai,
gitip nguoi st dung dé dang nang cao kha nang giam sat va quan ly cac thong tin lién
quan dén xe.

Mang Mach Can Mach
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Can Bus Bus Shield Arduino
ry r s Y s
' + ' !
. v
Céng Can Low Bau ghim N Bo dir
Can Hiel M PID
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-5 = & i
Hién thi dif lidu va 15 Thusit toan Thuat todan
chim dodn gino liép chin dodin
T ¥

Hinh 3. So' d6 nguyén tdc giao tiép di liéu dong.
Trong xe 6 to ciing giéng nhur mot co thé ngudi, mang giao tiép CAN la cong nghé
mang ndi tiép co toc d6 cao c6 hai day. Cau trac md hinh dién &p cua mang CAN Bus nhu
hinh 4a va ciu tric cia mot mang CAN Bus nhu hinh 4b.
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Hinh 4. Cdu triic magng CAN.
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a) Mach Can Bus Shield
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Hinh 5. So dé cdu tao, so dé mach Can Bus Shield va mach Arduino Uno.

Két ni mach Can Bus Shield voi mach Arduino Uno dé lay dir liéu dong thong
qua cac chan nhu sau:
- Chan GND cua mach Can Bus Shield vai chan GND cua mach Arduino Uno.
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- Chan VCC cua mach Can Bus Shield vagi chan 5V cia mach Arduino Uno.

- Chén CS (Chip Select) cia mach Can Bus Shield véi chén 10 cia mach Arduino Uno.

- Chan MOSI (Master Out Slave In) cua mach Can Bus Shield véi chan 11 cua
mach Arduino Uno.

- Chan MISO (Master In Slave Out) cua mach Can Bus Shield véi chan 12 cua
mach Arduino Uno.

- Chén SCK (Serial Clock) cua mach Can Bus Shield véi chan 13 cua mach
Arduino Uno.

Trong mach Can Bus Shield chira hai bo diéu khién MCP2551 va MCP2515 1a hai
thanh phan chinh cua mach diéu khién CAN Bus hoat dong nhu sau:

Mach Can Bus Shield c6 bo diéu khién MCP2551 xur ly tin hiéu CAN Bus (Hinh 5c¢)
trén xe O to thong qua dau ghim OBD-II giao tiép voi hai ddy mang CAN Low va
CAN High.

- Bo diéu khién MCP2551: La bo khuéch dai tin hiéu cho mang CAN Bus. Nhiém
vu cua bo diéu khién MCP2551 14 tao ra muc tin hiéu da 16n cho phép dir liéu trén
mang CAN Bus c6 thé duoc truyén di xa hon, voi d6 chinh xéac cao. Bo diéu khién
MCP2551 sé& nhan tin hiéu dir liéu tir mang CAN Bus théng qua chan TX hoac RX. Sau
d6, khuéch dai tin hiéu mang CAN Bus ¢ mirc do tuong thich dé c6 thé truyén di. Ngoai
ra, con co chire nang giam nhiéu tin hiéu bang cach loai bo cac nhidu tap am c6 thé xuat
hién trén tin hiéu mang CAN.

Tin hiéu CAN Bus théng qua hai chan TXD va RXD nhan vé mach Arduino theo
giao thirc SPI nhu hinh 5d 12 mach trung tam chiu trach nhiém xu Iy céc tin hiéu két ndi
vé6i PC théng qua phan mém hién thi. Bo diéu khién MCP2515 ¢ nhiém vu va nhan tin
hiéu trén mang CAN Bus va truyén tin hiéu duoc sir dung dé xir Iy cac tin hiéu CAN
nhan va diéu khién truyén tin hiéu CAN Bus dén mach Arduino Uno xir ly trung tam.
Pau tién c4c tin hiéu dir liéu duoc dwa vao MCP2515 thong qua cac chan nbi dén mang
CAN Bus. Thiét bi doc dir liéu dong duoc khao sét thi nghiém trén xe Toyota Vios
2016 (Hinh 6).

Hinh 6. Thiét b doc dir liéu déng thuc té khi khao sét trén xe Toyota Vios 2016.
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3.3. Thiét ké phian mém ghi nhén, xir Iy s6 ligu, chin dodn theo nguwong dit liéu dpng
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Hinh 8. Phan mém thu thdp diF liéu dong dwa ra cdc canh bao.
4. Két qua thir nghiém va ban luan
Nghién ctru thong qua xe Toyota Vios 2016 1a ddi twong dé truy xuat dir ligu tir
ECU qua cong truyén OBD-II trén phuong tién. Céc gia tri da duoc truy xuat khi lai xe
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trén mot tuyén dudng dai 2 km dudng déan sinh va 2 km duong cao téc véi cac ché do
khéo sat khac nhau nhu hinh 10 d6 thi tong quét caa cam bién téc d6 dong co. Nhiét do
moi truong la 28°C lUc 9 gio sang va toan bo du &n kéo dai 10 phat hoac 600 s.

Khi test 13i xe bi hong cam bién luu luong khong khi va cam bién nhiét do khdng
khi nap. Khi cac cam bién bi 15 thi dong co van hoat dong nhung hé théng ECU s& nhan
tin hiéu dit liéu bi sai léch, tir d6 dwa ra canh bao trén bang diéu khién. Céc cam bién nhiét
d6 lam mét dong co ting cao 159°C twong ung thoi gian 49 s, cam bién luu luong
khdng khi bi hong tai thoi diém 47 s twong tng 0,8 g/s, cam bién vi tri buém ga bi hong
khi mé 19% tuong ng 49 s, cam bién oxy bi 15i khi c6 gia tri 0,015 twong Gng 48 s,
nhiét d6 khong khi nap bi hong khi ¢ gié tri 92°C tuong ung 48 s. Cac két qua thir
nghiém duoc thé hién trén hinh 9-11 nhu sau:

o —Budng Truing
o D -~ Tai Chd

o0 A b Tang Toc

i § —TestLbi

> (vong/phut)
=

déng cc

Tée dé

Thoi gian(s)

Hinh 9. D6 thi toc dé déng co ¢ cac ché dp khdo sét.

Tai thoi diém cam bién téc d6 dong co gap 16i hu hong khi hoat dong &
869 vong/phut twong (ng 48 s bét dau di xudng gan nhu bang 0 nhu hinh 9. Khi céc cam
bién hu hong s& ¢6 phan mém canh bao hu hong nhu hinh 10 va 11.
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Hinh 10. Phan mém hién thj toc dg déng co hoat dong binh thuong.
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Hinh 11. Phan mém hién thj toc dg déng co canh bdo vong tua mdy cao gdy hao xdng.

Trong qua trinh thir nghiém, cac thong sé dugc giam sat nhu toc d6 phuong tién
va nhiét d6 nudc 1am mat va so sanh cac tham sé nay ¢ trén may tinh va trén bang diéu
khién trung tam cua xe. Két qua cho thiy céc théng s nay o trén bang ddng hd diéu
khién va trén may tinh déu gidng nhau. Piéu nay cho thiy rang mach doc dir liéu dong
da hoat dong chinh xac va hiéu qua.

Téc @6 trung binh cua 6 t6 12 28 km/h va cam bién luu lugng khong khi nap do
dugc dao dong tir 2 g/s dén 3 g/s & thoi diém vi tri buésm ga mo & ché do khong tai trung
binh tir 28% dén 30%. Nhiét d6 nuéc lam mat trung binh 85°C dén 90°C véi cam bién
oxy dao dong tir 0,15 V dén 0,18 V va nhiét ¢ khdng khi nap dao dong 80°C dén 86°C.

Trong qua trinh thtr nghiém, xe 6 t6 dugc chay ca trén duong giao thong va duong
cao toc. Cac két qua thir nghiém cho thay rang gia tri caa cac thong sb hién thi trén may
tinh (théng qua mach doc dit liéu dong) va trén bang déng ho la gidng nhau. Cu thé, d6
la cac thong s6 tdc do dong co, toe do xe, nhiét dd nudc lam mét.

Thoi gian ldy mau duoc khao st & nhiéu ché do khéac nhau (thoi gian lay mau
thay doi tir 0,01 s dén 0,1 s) nhu sau:

Uu diém:

- Tan suat thu thap dir liéu dong cao hon gitip do ludng dugc chinh xac va do
chinh x4c cao hon, dic biét 12 trong viéc lay dir liéu dong theo thoi gian thyc.

- Véi thiét bi thu thap dir liéu dong c6 thé duoc sir dung dé téi wu hoa hiéu suat xe
va cai thién hiéu qua nhién liéu, khi thai...

Nhuege diém:

- Thu thap dir liéu véi tan suat cao nhu thé nay co thé tao ra mot luong 16n dir
liéu, kho khan dé luu trir va xu ly.

Sau khi thuc hién thir nghiém nhiéu lan, thoi gian lay mau duoc chon 12 0,02 s.

Khi lap trinh Iy dit liéu véi s6 Tuong 16n cam bién thi viéc s dung mach Can Bus
Shield va mach Arduino dé ldy mau véi tan suat 0,02 s ¢6 thé c6 nhimg uu viét S0 V6i
ldy mau véi tan suat 0,1 s caa may chan doan nhu sau:
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Do chinh xé&c phll hop vai tat ca cac cam bién: Thoi gian ldy mau 0,02 s twong
g delay 20 trong ngdn ngi 1ap trinh Arduino dwgc danh gia do lwdng chinh xéc tat ca
céc thong sé lién quan dén 6 to nhu téc d6 phun nhién liéu, cam bién luu luong khdng
khi, ti 1€ nhién liéu déng co, cling nhu cac thong tin vé hé thdng trén xe. Khi thoi gian
ldy mau qué dai s& lam giam d6 chinh xac cua dit liéu.

Téc do truyén thong: Thoi gian ldy miu cang ngan, thoi gian dap tng cang nhanh,
gip hé théng cac cam bién va bo xir Iy giam thiéu thoi gian tré trong viéc thu thap va xu
ly dit liéu, do d6 hé théng 6 td s& cd phan hdi nhanh hon. Mach Can Bus Shield cho phép
truyén théng vai toc do ti da 1 Mbps, trong khi may chan doan théng thuong chi hd tro
téc do truyén thong thip hon khoang tir 5 Kbps dén 500 Kbps. Can Bus Shield véi toc do
truyén thong cao hon nay c6 thé cai thién déang ké kha ning thu thap dix liéu chinh xac va
thoi gian dap ung khi thu thap dir liéu tir cac cam bién trén 6 td. Vi vay, Arduino va Can
Bus Shield c6 thé thu thap dir liéu véi téc d6 cao hon va chinh xac hon. D6 linh hoat:
Arduino 12 mét nén tang phé bién trong viéc phéat trién cac ang dung co lién quan dén thu
thap dit liéu va diéu khién thiét bi. Bén canh d6, Can Bus Shield hd trg nhiéu loai sensor
va giao thic truyén thong, do d6, Arduino va Can Bus Shield c6 thé linh hoat hon trong
viéc két ndi vai céc thiét bj cam bién khac va thu thap dit liéu khac nhau.

Chi phi: Thai gian l1ay mau 0,02 s du dé dap tng yéu cau cua nhiéu wng dung thu
thap dix liéu trén 6 t6 ma khong can st dung céc linh kién cam bién dit tién hay phan
mém Xt Iy phtic tap hon, do d6 giam thiéu chi phi cho cac (ng dung kiém tra 6 chinh
xé&c va hiéu qua trong thuc té.

T6m lai, thoi gian 1dy mau 0,02 s 1a su lya chon phi hop dé dap tmg duoc yéu cau
vé do chinh xac va thoi gian dap tng caa nhiéu ang dung thu thap di liéu trén 6 to,
dong thoi giam thiéu chi phi cho phan ciing va phan mém.

Véi cac két qua thir nghiém duoc, nhom tac gia tiép tuc tién hanh cac nghién cau
tiép theo dya trén nghién ciru nay. D6 14, dya trén bo dit liéu dong nhom tac gia da giam
séat, phan tich theo ddi chat lugng khi thai, giam séat hanh trinh, giam sat muac tiéu hao
nhién liéu... nham thu nhan mot bo di liéu dong phuc vu muc dich chan doan k¥ thuat
c4c cum va hé thong khi phat sinh cac hu hong. Piéu nay sé& gilp cho ki thuat vién va
lai xe khai théc, stra chira, bao dudng va st dung xe duoc hiéu qua hon rat nhiéu,

5. Két luan va hwéng phat trién

Két qua thir nghiém trén xe Toyota Vios 2016 cho thay thiét bi doc dit liéu dong
trén co s& mach Can Bus Shield va Arduino thdng qua cong OBD-II hoat dong tét va
chinh xéac cao, thoi gian nhanh hon (50 14n) so vi may chan doan. Gi4 thanh san pham
duoc thiét ké ré, nho gon hon (60%) so v6i may chin doan cia hing theo xe. Pong thoi,
da thiét ké dugc cong cu chan doan theo thoi gian thyc bang phuong phép so sanh
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ngudng gia tri gitp chan doan tinh trang k¥ thuat hoat dong tét va hiéu qua. Théng tin
vé dir litu dong, 16i hu hong cua hé théng dugc giam sat va hién thi lién tuc trong subt
qua trinh van hanh xe thong qua giao dién phén mém duoc phat trién. Viéc thuc hién két
nbdi thiét bi v6i 6 to cling nhu qua trinh van hanh don gian, dé dang, thuan tién cho
ngudi sir dung. Dya trén cac két qua thir nghiém, c6 thé két luan rang viéc két hop giita
giam sat dir liu dong theo thoi gian thuc va phuong phap chin doan néu trén co thé
duogc Gmg dung cho cac loai xe c6 cong giao tiép OBD-II khac nhau.

Huéng nghién ctru tiép theo tap trung vao viéc hoan thién thiét ké ché tao thiét bi
trén tré thanh san pham IoT cong nghiép nhdm: (i) Thuc hién giam sat va theo ddi ciing
mot lac nhiu thong sb k§ thuat cho sb lugng 16n xe dang hoat ddng nham giup cho nha
quan 1y cé ké hoach khai thac, bao dudng va chon ché do van hanh hop 1y cho phuong
tién, giam luong khi thai, ting hiéu suat sir dung nhién liéu; (ii) Cai thién téc do lay dir
lieu cua thiét bi tir 0,02 s xubng 0,002 s; (iii) Mé rong giao thic 14y dit liéu nhu st dung
mach diéu khién bang Bluetooth, Wifi, ZigBee; (iv) Thiét ké cac (ng dung hién thi va
quan 1y dir liéu trén cac nén tang may tinh va thiét bi di dong dé theo ddi, giam sat dir
liu dong cho nhiéu thiét bi lap trén nhiéu xe cting mot luc.
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DESIGNING THE BOARD TO READ REAL-TIME
VEHICLE DATA FOR TECHNICAL DIAGNOSING
THROUGH THE OBD-II INTERFACE

Abstract: This article presents a method of designing a circuit that reads dynamic data of
the vehicle through the OBD-II interface on the basis of the Can Bus Shield and Arduino Uno
circuit. This communication circuit allows monitoring all vehicle parameters through sensors in
real time. At the same time, the diagnostic method according to the signal threshold of the above
parameters is also applied to monitor and diagnose the technical condition of cars. Through the
actual test results, the real-time dynamic data monitoring device and diagnostic method can be
applied to different types of vehicles with OBD-II interface. At the same time, monitoring a large
number of vehicles in operation to help managers plan for operation, maintenance and choose a
reasonable operating mode for vehicles is also the next main development direction of this
research. The survey time of the dynamic data reading device is 0.02 s, faster (50 times) than the
diagnostic machine is 0.1 s. The product price is cheap, 60% more compact than the car's
diagnostic machine.

Keywords: Can Bus Shield; OBD-II; diagnosing vehicle data; Arduino Uno.
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