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Tóm tắt 

Bài báo trình bày phương pháp thiết kế mạch đọc dữ liệu động của xe thông qua cổng giao 

tiếp OBD-II trên cơ sở mạch Can Bus Shield và Arduino Uno. Mạch giao tiếp này cho phép 

giám sát mọi thông số của xe qua các cảm biến theo thời gian thực. Đồng thời, phương 

pháp chẩn đoán theo ngưỡng tín hiệu của các thông số nêu trên cũng được áp dụng nhằm 

giám sát và chẩn đoán tình trạng kỹ thuật của ô tô. Thông qua kết quả thử nghiệm thực tế, 

thiết bị giám sát dữ liệu động theo thời gian thực và phương pháp chẩn đoán có thể được 

ứng dụng cho các loại xe có cổng giao tiếp OBD-II khác nhau. Đồng thời, giám sát số 

lượng lớn xe đang hoạt động giúp cho nhà quản lý có kế hoạch khai thác, bảo dưỡng và 

chọn chế độ vận hành hợp lý cho phương tiện cũng là hướng phát triển chính tiếp theo của 

nghiên cứu này. Kết quả thời gian khảo sát của thiết bị đọc dữ liệu động là 0,02 s, nhanh 

hơn (50 lần) so với máy chẩn đoán là 0,1 s. Giá thành sản phẩm rẻ, nhỏ gọn hơn 60% so với 

máy chẩn đoán của hãng theo xe. 

Từ khoá: Can Bus Shield; OBD-II; công cụ chẩn đoán; Arduino Uno. 

1. Đặt vấn đề 

Việc lấy dữ liệu động từ các cảm biến trên xe ô tô theo thời gian thực giúp cho 

người sử dụng hoặc kỹ sư có thể phân tích, theo dõi và kiểm soát hiệu suất của các bộ 

phận trên xe ô tô như động cơ, hệ thống phanh, hệ thống treo, điều hòa không khí,... 

Điều này giúp nghiên cứu và phân tích tình trạng hệ thống và cải thiện hiệu suất, giảm 

lượng khí thải ô nhiễm ra môi trường, định vị vị trí xe gặp sự cố, quản lý thống kê hoạt 

động nhiều xe nhằm tối ưu việc bảo trì và sửa chữa xe ô tô đúng thời điểm giúp giảm 

thiểu tối đa chi phí vận hành,...  

Trên thế giới, một số công trình nghiên cứu liên quan đến việc quan sát, phân tích 

các tham số của ô tô theo thời gian thực đã được công bố. Gilman đã chỉ ra phương pháp 

để tăng hiệu quả tiêu hao nhiên liệu bằng cách quan sát và phân tích các tham số trên xe 

theo thời gian thực [1]. Mặt khác, Szalay và cộng sự đã sử dụng giao thức CAN 
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(Controller Area Network) và FMS CAN Bus để đọc các thông số theo thời gian thực và 

kết luận rằng hai phương pháp này cho kết quả tương tự nhau [2]. Thông qua cổng giao 

tiếp OBD, Kushiro và cộng sự đã phân tích các mã lỗi và mối tương quan giữa chúng để 

xây dựng mô hình chẩn đoán các hỏng hóc tiềm ẩn và có thể ngăn chặn được các sự cố có 

thể xảy ra [3]. Sik đã thiết kế một mô hình dựa trên mạch CAN, OBD kết hợp với GPS để 

giúp người lái xe lựa chọn tuyến đường tối ưu hoặc tìm chỗ đậu xe [4]. Đối với loại xe 

hybrid, vừa sử dụng động cơ điện vừa sử dụng động cơ đốt trong, tác giả D’Agostino đã 

phân tích dữ liệu trên xe thông qua cổng OBD để xác định chế độ hoạt động cho từng loại 

động cơ. Kết quả là sự tiêu hao nhiên liệu và khí thải đã giảm đi một cách đáng kể [5, 6]. 

Ngày nay, cùng với sự phát triển của khoa học công nghệ, các nghiên cứu về giám sát và 

điều khiển từ xa các thông số của xe theo thời gian thực đã và đang được thực hiện và có 

chiều hướng tăng lên [7-9]. Tại Việt Nam, việc dựa vào các thông số dữ liệu động phục 

vụ chẩn đoán trên xe qua cổng OBD-II hầu như chưa có nghiên cứu. Tuy nhiên, có một số 

nghiên cứu liên quan đến vấn đề này đã được công bố. Nguyễn Kim và cộng sự đã thực 

hiện thành công đề tài “Thiết kế và thi công mô hình triển khai hệ thống điều khiển động 

cơ diesel điện tử common rail”. Trong đó, tác giả Nguyễn Kim và cộng sự đã sử dụng 

mạch Arduino Uno để thu thập dữ liệu và phần mềm LabVIEW để hiển thị giá trị các 

tham số đo được [10, 11]. 

Việc lấy dữ liệu động từ các cảm biến trên xe ô tô gặp một số khó khăn như:  

(i) Cần kinh nghiệm về các cảm biến trên xe ô tô và nguyên lý làm việc; (ii) Dữ liệu 

hiển thị từ các cảm biến trên xe ô tô thường khá phức tạp và khó hiển thị phải dùng 

thuật toán lập trình giúp hiển thị thông tin cần biết; (iii) Thiết bị thu nhận dữ liệu và 

phần mềm xử lý dữ liệu có giá thành khá cao, chỉ áp dụng cho một dòng xe, một hãng 

xe nhất định. Đồng thời mã code lập trình là bí mật công nghệ của từng hãng;  

(iv) Thường xuyên phải cập nhật phần mềm chẩn đoán cho từng xe, giá thành cao, khi 

hư hỏng khó sửa chữa; (v) Khi chẩn đoán kỹ thuật, máy chẩn đoán không cho ra các đồ 

thị tổng quát chuyên sâu để phân tích đánh giá kỹ hơn tình trạng kỹ thuật của ô tô. 

Cụ thể, trong nghiên cứu này, nhóm tác giả trình bày phương pháp thiết kế thiết bị 

để thu thập các thông số trên xe theo thời gian thực dựa trên mạch Can Bus Shield và 

Arduino Uno. Việc phân tích các mã PID để ghi nhận và xử lý số liệu được xây dựng và 

lập trình trên phần mềm Arduino IDE. Dựa trên các tham số đo được theo thời gian 

thực, nhóm tác giả đã áp dụng phương pháp chẩn đoán theo ngưỡng để đưa ra các kết 

luận thông qua phần mềm LabVIEW giúp hiển thị các lỗi cảnh báo của hệ thống. Thiết 

bị này cho phép thu thập, quan sát, ghi nhận và phân tích giá trị các tham số trên xe ô tô 
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theo thời gian thực, phục vụ công tác chẩn đoán kỹ thuật, phát hiện các lỗi kỹ thuật và 

ngăn ngừa các sự cố có thể xảy ra. Việc thiết kế thành công thiết bị đọc dữ liệu động và 

thuật toán chẩn đoán có thể sử dụng được cho nhiều dòng xe, với giá thành rẻ giúp làm chủ 

được công nghệ giám sát, phân tích hư hỏng nhằm hạn chế rủi ro về mặt kỹ thuật và cải 

thiện hiệu suất của xe một cách độc lập không cần dùng máy chẩn đoán chuyên dụng.  

2. Nguyên tắc chẩn đoán thông qua ngưỡng dữ liệu 

Có rất nhiều phương pháp khác nhau để chẩn đoán tình trạng kỹ thuật của các 

cụm và hệ thống trên xe. Dựa trên bộ tham số kết cấu, tham số chẩn đoán, các hệ thống 

đo lường và các lý thuyết nhằm xác định bộ các thông số chẩn đoán để xây dựng các 

công cụ chẩn đoán khác nhau. Đối với các máy chẩn đoán hiện tại, thông thường việc 

chẩn đoán và hiển thị các mã lỗi được thực hiện qua việc so sánh ngưỡng giá trị của các 

tín hiệu đo được thông qua các cảm biến. Tuy nhiên, phần mã nguồn của các thuật toán 

kiểm tra nêu trên thường được bảo mật bởi các hãng thiết kế chế tạo thiết bị chẩn đoán. 

Chính vì lý do đó, trong nghiên cứu này nhóm tác giả sử dụng nguyên tắc chẩn đoán kỹ 

thuật theo giá trị ngưỡng của các cảm biến trên xe làm nguyên tắc chính để hình thành 

thuật toán chẩn đoán. Tuy nhiên, các giá trị này được ghi nhận và so sánh theo thời gian 

thực thông qua bộ thiết bị tự thiết kế chế tạo. Các giá trị đo của các cảm biến trên xe 

bằng các mã PID và công thức tính toán của từng cảm biến. Thông qua phần mềm thu 

thập, xử lý số liệu, hiển thị dữ liệu động so sánh với một giá trị ngưỡng đã được xác 

định trước đó trong khoảng min tới max. Từ đó đưa ra kết luận chẩn đoán và cảnh báo 

về tình trạng hoạt động của các cụm và hệ thống trên xe. Hiệu quả của phương pháp này 

nhanh chóng, chính xác cao và dễ sử dụng không cần máy chẩn đoán công nghiệp. 

Đồng thời có thể làm chủ để phát triển hệ thống giám sát và chẩn đoán dữ liệu theo thời 

gian thực cho nhiều xe cùng một lúc, qua đó có những chính sách khai thác, bảo dưỡng, 

sử dụng và quản lý hợp lý phương tiện. 

Khi giá trị đo của một cảm biến vượt quá giá trị ngưỡng hoặc không đạt được giá 

trị ngưỡng, hệ thống sẽ hiển thị một cảnh báo để cho người lái biết rằng hệ thống đang 

gặp vấn đề và cần được kiểm tra hoặc sửa chữa (Hình 1). Việc chẩn đoán kỹ thuật theo 

giá trị ngưỡng của các cảm biến trên xe là rất quan trọng để đảm bảo an toàn và nâng 

cao hiệu suất cho xe trong quá trình vận hành. 

Dựa vào đồ thị ngưỡng chẩn đoán nếu cảm biến bị ngắn mạch (điện áp đưa vào 

nhỏ hơn 0,1 V) hoặc đứt dây (điện áp đầu vào lớn hơn 4,8 V). Nhiệt độ nước làm mát 

cao vượt ngưỡng cho phép trên 150°C như hình 2. 
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Hình 1. Sơ đồ nguyên tắc chẩn đoán 

theo ngưỡng giá trị. 

Hình 2. Đồ thị chẩn đoán theo ngưỡng  

của nhiệt độ nước làm mát. 

3. Thiết kế thiết bị đọc dữ liệu động 

3.1. Phương thức đọc dữ liệu từ cảm biến 

Dựa vào các công thức tính toán trong bảng mã PID OBD-II [12], tác giả sử dụng 

ngôn ngữ lập trình phần mềm Arduino để tính toán ra các thông số và thu nhận các bộ 

dữ liệu động từ các cảm biến trên xe ô tô như sau:  

- Nhiệt độ nước làm mát động cơ (Nđc) mã PID 05 được tính theo công thức như sau: 

 Nđc = A - 40  [có giá trị ngưỡng từ - 40 đến 215oC]   (1) 

trong đó, A - giá trị byte thứ 3. 

- Tốc độ động cơ (Vđc) mã PID 0C được tính theo công thức như sau: 

 Vđc = 
256

4

A B
 [có giá trị ngưỡng từ 0 đến 16.383 vòng/phút]  (2) 

trong đó: A - giá trị byte thứ 3; B - giá trị byte thứ 4. 

- Cảm biến lưu lượng không khí MAF (Vmaf) mã PID 10 được tính theo công thức 

như sau: 

 Vmaf = 
256

100

A B
[có giá trị ngưỡng từ 0 đến 655,35 g/s]  (3) 

trong đó: A - giá trị byte thứ 3; B - giá trị byte thứ 4. 

- Nhiệt độ không khí nạp (Nkn) mã PID OF được tính theo công thức như sau: 

 Nkn = A - 40  [có giá trị ngưỡng từ - 40 đến 215oC]  (4) 

trong đó: A - giá trị byte thứ 3. 
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- Vị trí bướm ga (Vbg) mã PID 11 được tính theo công thức như sau: 

 Vbg = 
100

255
A  [có giá trị ngưỡng từ 0 đến 100%] (5) 

trong đó: A - giá trị byte thứ 3. 

- Cảm biến Oxy (Cox) mã PID 14 được tính theo công thức như sau: 

 Cox = 
255

A
 [có giá trị ngưỡng từ 0 đến 1.275 V]  (6) 

trong đó: A - giá trị byte thứ 3. 

3.2. Lựa chọn tính toán thiết bị  

Trên thị trường hiện tại có rất nhiều mạch, thiết bị thu thập dữ liệu động từ mạch 

kết nối với hệ thống OBD-II như ESP32, ESP8266, ELM327, Can Bus Shield, Arduino 

Uno và các máy chẩn đoán lỗi như Autel, Fcar, Otofix. Đa phần các mạch, thiết bị và 

máy chẩn đoán trên đều sử dụng ngôn ngữ bí mật của nhà sản xuất, được sử dụng cho 

một hãng xe nhất định, hạn chế quá trình khai thác và sử dụng. 

Trong nghiên cứu thiết kế lấy dữ liệu động, nhận thấy rằng việc sử dụng mạch Can 

Bus Shield và Arduino lấy dữ liệu động từ hệ thống OBD-II (Hình 3) rất tiện lợi, linh 

hoạt, giá thành thấp, độ tin cậy cao... Tính linh hoạt của mạch Can Bus Shield có thể nối 

với các thiết bị khác nhau thông qua chân cắm đầu nối và cổng kết nối, giúp cho việc kết 

nối với hệ thống OBD-II dễ dàng hơn. Giá thành của mạch Arduino và Can Bus Shield là 

những sản phẩm có giá thành rẻ, do đó có thể tiết kiệm được chi phí khi sử dụng để kết 

nối với hệ thống OBD-II. Độ tin cậy chính xác cao khi kết nối với hệ thống OBD-II vì 

mạch Arduino và Can Bus Shield sử dụng giao thức CAN để truyền thông tin, đây được 

coi là giao thức tốt nhất để truyền thông giữa các điểm cuối, đảm bảo tín hiệu truyền đi 

được đáng tin cậy và giảm thiểu lỗi. Mạch Arduino là một nền tảng phát triển mạch rất dễ 

sử dụng và có nhiều tài liệu hướng dẫn cho người dùng, giúp họ dễ dàng tiến hành các 

thao tác cài đặt và vận hành. Ngoài ra, Can Bus Shield cũng có tính tương thích cao với 

các thư viện phần mềm của hệ điều hành Arduino, giúp người dùng tiết kiệm được thời 

gian và tăng hiệu quả công việc. 

Thiết bị đọc dữ liệu động thu nhận tín hiệu từ các cảm biến trên xe ô tô thông qua 

cổng OBD-II. Nhờ có mạch Can Bus Shield giao tiếp với mạng Can Bus trên ô tô và xử 

lý tín hiệu truyền về mạch Arduino là nơi trung tâm nhận các tín hiệu gửi về máy tính 

để theo dõi, giám sát đánh giá bộ dữ liệu động phục vụ quá trình chẩn đoán kỹ thuật. 

Thiết bị đọc dữ liệu động được phát triển được chia thành hai phần: Giai đoạn thu thập 

dữ liệu, thiết kế giao diện đồ họa để trực quan hóa và theo dõi một số thông số dữ liệu 

động thông qua phần mềm hiển thị phục vụ chẩn đoán kỹ thuật. 
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Việc sử dụng mạch Can Bus Shield và Arduino để lấy dữ liệu động trên xe ô tô từ 

các cảm biến có nhiều ứng dụng hữu ích như: Theo dõi và giám sát trạng thái hoạt động 

của các bộ phận trên xe ô tô như động cơ, hộp số, hệ thống điện, hệ thống phanh, hệ 

thống lái... giúp người sử dụng dễ dàng phát hiện và phân tích được các vấn đề về an 

toàn, bảo trì và sửa chữa của xe. Cung cấp thông tin về hiệu suất và tiết kiệm năng 

lượng của xe ô tô, giúp người sử dụng có thể dễ dàng tối ưu hóa chi phí vận hành. Tạo 

ra các ứng dụng và sản phẩm liên quan đến xe ô tô như hệ thống định vị GPS, thiết bị 

đo lường tiêu thụ nhiên liệu. Mạch hoạt động ổn định và chính xác trong thời gian dài, 

giúp người sử dụng dễ dàng nâng cao khả năng giám sát và quản lý các thông tin liên 

quan đến xe. 

 

Hình 3. Sơ đồ nguyên tắc giao tiếp dữ liệu động. 

Trong xe ô tô cũng giống như một cơ thể người, mạng giao tiếp CAN là công nghệ 

mạng nối tiếp có tốc độ cao có hai dây. Cấu trúc mô hình điện áp của mạng CAN Bus như 

hình 4a và cấu trúc của một mạng CAN Bus như hình 4b.  

  

a) Mô hình điện áp mạng CAN bus b) Cấu trúc một mạng CAN bus 

Hình 4. Cấu trúc mạng CAN. 
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a) Mạch Can Bus Shield b) Mạch Arduino Uno 

  

c) Sơ đồ mạch Can Bus Shield d) Sơ đồ mạch Arduino Uno 

Hình 5. Sơ đồ cấu tạo, sơ đồ mạch Can Bus Shield và mạch Arduino Uno. 

Kết nối mạch Can Bus Shield với mạch Arduino Uno để lấy dữ liệu động thông 

qua các chân như sau: 

- Chân GND của mạch Can Bus Shield với chân GND của mạch Arduino Uno. 
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- Chân VCC của mạch Can Bus Shield với chân 5V của mạch Arduino Uno. 

- Chân CS (Chip Select) của mạch Can Bus Shield với chân 10 của mạch Arduino Uno. 

- Chân MOSI (Master Out Slave In) của mạch Can Bus Shield với chân 11 của 

mạch Arduino Uno. 

- Chân MISO (Master In Slave Out) của mạch Can Bus Shield với chân 12 của 

mạch Arduino Uno. 

- Chân SCK (Serial Clock) của mạch Can Bus Shield với chân 13 của mạch 

Arduino Uno. 

Trong mạch Can Bus Shield chứa hai bộ điều khiển MCP2551 và MCP2515 là hai 

thành phần chính của mạch điều khiển CAN Bus hoạt động như sau: 

Mạch Can Bus Shield có bộ điều khiển MCP2551 xử lý tín hiệu CAN Bus (Hình 5c) 

trên xe ô tô thông qua đầu ghim OBD-II giao tiếp với hai dây mạng CAN Low và  

CAN High.  

- Bộ điều khiển MCP2551: Là bộ khuếch đại tín hiệu cho mạng CAN Bus. Nhiệm 

vụ của bộ điều khiển MCP2551 là tạo ra mức tín hiệu đủ lớn cho phép dữ liệu trên 

mạng CAN Bus có thể được truyền đi xa hơn, với độ chính xác cao. Bộ điều khiển 

MCP2551 sẽ nhận tín hiệu dữ liệu từ mạng CAN Bus thông qua chân TX hoặc RX. Sau 

đó, khuếch đại tín hiệu mạng CAN Bus ở mức độ tương thích để có thể truyền đi. Ngoài 

ra, còn có chức năng giảm nhiễu tín hiệu bằng cách loại bỏ các nhiễu tạp âm có thể xuất 

hiện trên tín hiệu mạng CAN. 

Tín hiệu CAN Bus thông qua hai chân TXD và RXD nhận về mạch Arduino theo 

giao thức SPI như hình 5d là mạch trung tâm chịu trách nhiệm xử lý các tín hiệu kết nối 

với PC thông qua phần mềm hiển thị. Bộ điều khiển MCP2515 có nhiệm vụ và nhận tín 

hiệu trên mạng CAN Bus và truyền tín hiệu được sử dụng để xử lý các tín hiệu CAN 

nhận và điều khiển truyền tín hiệu CAN Bus đến mạch Arduino Uno xử lý trung tâm. 

Đầu tiên các tín hiệu dữ liệu được đưa vào MCP2515 thông qua các chân nối đến mạng 

CAN Bus. Thiết bị đọc dữ liệu động được khảo sát thí nghiệm trên xe Toyota Vios  

2016 (Hình 6). 

 

Hình 6. Thiết bị đọc dữ liệu động thực tế khi khảo sát trên xe Toyota Vios 2016. 
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3.3. Thiết kế phần mềm ghi nhận, xử lý số liệu, chẩn đoán theo ngưỡng dữ liệu động 

của các cảm biến được giám sát phân tích 
 

 

Hình 7. Phần mềm thu thập dữ liệu động đưa ra đồ thị tổng quát. 

 

Hình 8. Phần mềm thu thập dữ liệu động đưa ra các cảnh báo. 

4. Kết quả thử nghiệm và bàn luận 

Nghiên cứu thông qua xe Toyota Vios 2016 là đối tượng để truy xuất dữ liệu từ 

ECU qua cổng truyền OBD-II trên phương tiện. Các giá trị đã được truy xuất khi lái xe 
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trên một tuyến đường dài 2 km đường dân sinh và 2 km đường cao tốc với các chế độ 

khảo sát khác nhau như hình 10 đồ thị tổng quát của cảm biến tốc độ động cơ. Nhiệt độ 

môi trường là 28°C lúc 9 giờ sáng và toàn bộ dự án kéo dài 10 phút hoặc 600 s.  

Khi test lỗi xe bị hỏng cảm biến lưu lượng không khí và cảm biến nhiệt độ không 

khí nạp. Khi các cảm biến bị lỗi thì động cơ vẫn hoạt động nhưng hệ thống ECU sẽ nhận 

tín hiệu dữ liệu bị sai lệch, từ đó đưa ra cảnh báo trên bảng điều khiển. Các cảm biến nhiệt 

độ làm mát động cơ tăng cao 159°C tương ứng thời gian 49 s, cảm biến lưu lượng 

không khí bị hỏng tại thời điểm 47 s tương ứng 0,8 g/s, cảm biến vị trí bướm ga bị hỏng 

khi mở 19% tương ứng 49 s, cảm biến oxy bị lỗi khi có giá trị 0,015 tương ứng 48 s, 

nhiệt độ không khí nạp bị hỏng khi có giá trị 92°C tương ứng 48 s. Các kết quả thử 

nghiệm được thể hiện trên hình 9-11 như sau:  

 

Hình 9. Đồ thị tốc độ động cơ ở các chế độ khảo sát. 

Tại thời điểm cảm biến tốc độ động cơ gặp lỗi hư hỏng khi hoạt động ở  

869 vòng/phút tương ứng 48 s bắt đầu đi xuống gần như bằng 0 như hình 9. Khi các cảm 

biến hư hỏng sẽ có phần mềm cảnh báo hư hỏng như hình 10 và 11.  
 

 

Hình 10. Phần mềm hiển thị tốc độ động cơ hoạt động bình thường. 
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Hình 11. Phần mềm hiển thị tốc độ động cơ cảnh báo vòng tua máy cao gây hao xăng. 

Trong quá trình thử nghiệm, các thông số được giám sát như tốc độ phương tiện 

và nhiệt độ nước làm mát và so sánh các tham số này ở trên máy tính và trên bảng điều 

khiển trung tâm của xe. Kết quả cho thấy các thông số này ở trên bảng đồng hồ điều 

khiển và trên máy tính đều giống nhau. Điều này cho thấy rằng mạch đọc dữ liệu động 

đã hoạt động chính xác và hiệu quả. 

Tốc độ trung bình của ô tô là 28 km/h và cảm biến lưu lượng không khí nạp đo 

được dao động từ 2 g/s đến 3 g/s ở thời điểm vị trí bướm ga mở ở chế độ không tải trung 

bình từ 28% đến 30%. Nhiệt độ nước làm mát trung bình 85°C đến 90°C với cảm biến 

oxy dao động từ 0,15 V đến 0,18 V và nhiệt độ không khí nạp dao động 80°C đến 86°C.   

Trong quá trình thử nghiệm, xe ô tô được chạy cả trên đường giao thông và đường 

cao tốc. Các kết quả thử nghiệm cho thấy rằng giá trị của các thông số hiển thị trên máy 

tính (thông qua mạch đọc dữ liệu động) và trên bảng đồng hồ là giống nhau. Cụ thể, đó 

là các thông số tốc độ động cơ, tốc độ xe, nhiệt độ nước làm mát. 

Thời gian lấy mẫu được khảo sát ở nhiều chế độ khác nhau (thời gian lấy mẫu 

thay đổi từ 0,01 s đến 0,1 s) như sau:  

Ưu điểm: 

- Tần suất thu thập dữ liệu động cao hơn giúp đo lường được chính xác và độ 

chính xác cao hơn, đặc biệt là trong việc lấy dữ liệu động theo thời gian thực. 

- Với thiết bị thu thập dữ liệu động có thể được sử dụng để tối ưu hóa hiệu suất xe 

và cải thiện hiệu quả nhiên liệu, khí thải... 

Nhược điểm: 

- Thu thập dữ liệu với tần suất cao như thế này có thể tạo ra một lượng lớn dữ 

liệu, khó khăn để lưu trữ và xử lý. 

Sau khi thực hiện thử nghiệm nhiều lần, thời gian lấy mẫu được chọn là 0,02 s.  

Khi lập trình lấy dữ liệu với số lượng lớn cảm biến thì việc sử dụng mạch Can Bus 

Shield và mạch Arduino để lấy mẫu với tần suất 0,02 s có thể có những ưu việt so với 

lấy mẫu với tần suất 0,1 s của máy chẩn đoán như sau: 
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Độ chính xác phù hợp với tất cả các cảm biến: Thời gian lấy mẫu 0,02 s tương 

ứng delay 20 trong ngôn ngữ lập trình Arduino được đánh giá đo lường chính xác tất cả 

các thông số liên quan đến ô tô như tốc độ phun nhiên liệu, cảm biến lưu lượng không 

khí, tỉ lệ nhiên liệu động cơ, cũng như các thông tin về hệ thống trên xe. Khi thời gian 

lấy mẫu quá dài sẽ làm giảm độ chính xác của dữ liệu. 

Tốc độ truyền thông: Thời gian lấy mẫu càng ngắn, thời gian đáp ứng càng nhanh, 

giúp hệ thống các cảm biến và bộ xử lý giảm thiểu thời gian trễ trong việc thu thập và xử 

lý dữ liệu, do đó hệ thống ô tô sẽ có phản hồi nhanh hơn. Mạch Can Bus Shield cho phép 

truyền thông với tốc độ tối đa 1 Mbps, trong khi máy chẩn đoán thông thường chỉ hỗ trợ 

tốc độ truyền thông thấp hơn khoảng từ 5 Kbps đến 500 Kbps. Can Bus Shield với tốc độ 

truyền thông cao hơn này có thể cải thiện đáng kể khả năng thu thập dữ liệu chính xác và 

thời gian đáp ứng khi thu thập dữ liệu từ các cảm biến trên ô tô. Vì vậy, Arduino và Can 

Bus Shield có thể thu thập dữ liệu với tốc độ cao hơn và chính xác hơn. Độ linh hoạt: 

Arduino là một nền tảng phổ biến trong việc phát triển các ứng dụng có liên quan đến thu 

thập dữ liệu và điều khiển thiết bị. Bên cạnh đó, Can Bus Shield hỗ trợ nhiều loại sensor 

và giao thức truyền thông, do đó, Arduino và Can Bus Shield có thể linh hoạt hơn trong 

việc kết nối với các thiết bị cảm biến khác và thu thập dữ liệu khác nhau. 

Chi phí: Thời gian lấy mẫu 0,02 s đủ để đáp ứng yêu cầu của nhiều ứng dụng thu 

thập dữ liệu trên ô tô mà không cần sử dụng các linh kiện cảm biến đắt tiền hay phần 

mềm xử lý phức tạp hơn, do đó giảm thiểu chi phí cho các ứng dụng kiểm tra độ chính 

xác và hiệu quả trong thực tế. 

Tóm lại, thời gian lấy mẫu 0,02 s là sự lựa chọn phù hợp để đáp ứng được yêu cầu 

về độ chính xác và thời gian đáp ứng của nhiều ứng dụng thu thập dữ liệu trên ô tô, 

đồng thời giảm thiểu chi phí cho phần cứng và phần mềm. 

Với các kết quả thử nghiệm được, nhóm tác giả tiếp tục tiến hành các nghiên cứu 

tiếp theo dựa trên nghiên cứu này. Đó là, dựa trên bộ dữ liệu động nhóm tác giả đã giám 

sát, phân tích theo dõi chất lượng khí thải, giám sát hành trình, giám sát mức tiêu hao 

nhiên liệu... nhằm thu nhận một bộ dữ liệu động phục vụ mục đích chẩn đoán kỹ thuật 

các cụm và hệ thống khi phát sinh các hư hỏng. Điều này sẽ giúp cho kỹ thuật viên và 

lái xe khai thác, sửa chữa, bảo dưỡng và sử dụng xe được hiệu quả hơn rất nhiều. 

5. Kết luận và hướng phát triển 

Kết quả thử nghiệm trên xe Toyota Vios 2016 cho thấy thiết bị đọc dữ liệu động 

trên cơ sở mạch Can Bus Shield và Arduino thông qua cổng OBD-II hoạt động tốt và 

chính xác cao, thời gian nhanh hơn (50 lần) so với máy chẩn đoán. Giá thành sản phẩm 

được thiết kế rẻ, nhỏ gọn hơn (60%) so với máy chẩn đoán của hãng theo xe. Đồng thời, 

đã thiết kế được công cụ chẩn đoán theo thời gian thực bằng phương pháp so sánh 
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ngưỡng giá trị giúp chẩn đoán tình trạng kỹ thuật hoạt động tốt và hiệu quả. Thông tin 

về dữ liệu động, lỗi hư hỏng của hệ thống được giám sát và hiển thị liên tục trong suốt 

quá trình vận hành xe thông qua giao diện phần mềm được phát triển. Việc thực hiện kết 

nối thiết bị với ô tô cũng như quá trình vận hành đơn giản, dễ dàng, thuận tiện cho 

người sử dụng. Dựa trên các kết quả thử nghiệm, có thể kết luận rằng việc kết hợp giữa 

giám sát dữ liệu động theo thời gian thực và phương pháp chẩn đoán nêu trên có thể 

được ứng dụng cho các loại xe có cổng giao tiếp OBD-II khác nhau. 

Hướng nghiên cứu tiếp theo tập trung vào việc hoàn thiện thiết kế chế tạo thiết bị 

trên trở thành sản phẩm IoT công nghiệp nhằm: (i) Thực hiện giám sát và theo dõi cùng 

một lúc nhiều thông số kỹ thuật cho số lượng lớn xe đang hoạt động nhằm giúp cho nhà 

quản lý có kế hoạch khai thác, bảo dưỡng và chọn chế độ vận hành hợp lý cho phương 

tiện, giảm lượng khí thải, tăng hiệu suất sử dụng nhiên liệu; (ii) Cải thiện tốc độ lấy dữ 

liệu của thiết bị từ 0,02 s xuống 0,002 s; (iii) Mở rộng giao thức lấy dữ liệu như sử dụng 

mạch điều khiển bằng Bluetooth, Wifi, ZigBee; (iv) Thiết kế các ứng dụng hiển thị và 

quản lý dữ liệu trên các nền tảng máy tính và thiết bị di động để theo dõi, giám sát dữ 

liệu động cho nhiều thiết bị lắp trên nhiều xe cùng một lúc.  
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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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