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1. Arduino 

Nền tảng giúp phát triển các ứng dụng vi điều khiển nhanh và thuận tiện

Ngôn ngữ dễ học (giống C/C++)

Cần ít kiến thức liên quan đến điện tử và vi điều khiển

Ứng dụng rộng rãi trong nghiên cứu và thương mại

Được hỗ trợ bởi cộng đồng lớn

Nguồn tự học: http://arduino.vn, https://www.arduino.cc , Arduino IDE: 
File  Examples
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http://arduino.vn/
https://www.arduino.cc/




Arduino Mega 2560
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•54 chân I/O digital (0  53)

•15 chân PWM (2  13, 44,45,46)

•6 chân ngắt ngoài (2, 3, 18, 19, 20, 21)

•16 chân input analog (A0 A15): các chân này cũng có 
thể được dùng như I/O digital

•4 cổng giao tiếp UART phần cứng 

(UART 0  UART 3)

•1 cổng giao tiếp SPI

•1 cổng giao tiếp I2C

•Ngắt ngoài : 6 chân

•Bộ nhớ Flash: 256 KB, 8KB sử dụng cho Bootloader

•SRAM: 8 KB

•EEPROM: 4 KB

•Xung clock: 16 MHz



Phân biệt: input analog và input digital:

Analog input (A0 A15)

Arduino trả về kết quả: một giá trị 
trong khoảng từ 0 đến 1023

Ví dụ: một cảm biến đo nhiệt độ từ 
ρπđến ρππ, xuất ra điện áp tương 
ứng từ 0V đến 5V. Nối vào chân A0 
của Arduino

Khi Arduino đọc về giá trị chân A0 
là 615. Thì khoảng cách là bao 
nhiêu?

Đáp số: 
ᶻ

φπ

Digital input

Arduino trả về kết quả: 0 (LOW – 0V) 
hoặc 1 (HIGH – 5V).

Ví dụ: robot gắn một cảm biến chạm 
(phát hiện sự va chạm) xuất ra điện áp 
0V khi không chạm vật cảm và 5V khi 
chạm vật cản. Nối vào chân số 2 của 
Arduino

Khi Arduino đọc về giá trị chân số 2 
là HIGH, ta biết robot va chạm với vật 
cản. Vì vậy, cần di chuyển robot rẽ 
sang hướng khác.



Lưu Ý Về Nguồn Điện

Cách1:

Cấp nguồn cho mạch Arudino từ 6V

đến 20V tại Jack DC. Khi cấp nguồn trên

12V. Thì IC nguồn nóng, nên lắp miếng

tản nhiệt cho IC. Khuyên cấp nguồn từ 7V

đến 12V.

Cách2:

Dùng nguồn 5V từ bên ngoài cấp đúng

vào chân 5V của Arduino.

Cách 1:

Jack DC 

6V-20V
IC nguồn

Cách 2:

Nguồn 5V từ 

bên ngoài

Có 2 cách cấp nguồn cho mạch Arduino:



2. Cảm Biến Dò Đường

Cảm biến dò đường dùng để phát hiện bề mặt đen

và trắng, dựa trên nguyên lý cảm biến hồng ngoại.

Cͫutͧo:

Led phát: phát ra tia hồng ngoại.

Led thu: nhận tia hồng ngoại.

Nguyênlý:

Khi chiếu tia hồng ngoại lên bề mặt tối

(màu đen), thì bề mặt tối sẽ hấp thụ tia hồng ngoại

(không cho phản xạ tia hồng ngoại). Còn chiếu lên

bề mặt sáng (màu trắng) thì sẽ cho phản xạ tia

hồng ngoại.



2. Cảm Biến Dò Đường



3. Động Cơ GA25 (1:34) 

•Là động cơ DC giảm tốc

•Động cơ có tỷ số truyền: 1:34 

•Điện áp cấp cho động cơ hoạt động : 3 – 16 VDC

•Điện áp cấp cho Encoder hoạt động: 5 VDC

•Đĩa Encoder 13 xung, hai kênh A, B.

•Số xung sau khi qua hộp giảm tốc: ρσzστ ττςxung.

Hộp số

encoder



Encoder

 Là một thiết bị dùng để xác định vị trí, hay
khoảng dịch chuyển của một vật

 Kết quả trả về là 2 kênh A và B có dạng
xung vuông.

ωπ

ωπ



 Bài toán 1: ta có động cơ GA25, tỉ số truyền 1:34, encoder 13 xung, động cơ
thông qua trục nối, nối vào bánh xe có đường kính 65mm. Hỏi: để bánh xe đi
được quãng đường 01 mét thì cần bao nhiêu xung encoder?



1 vòng encoder  13 xung cạnh 

lên (hoặc 13 xung cạnh xuống)

Hộp số có tỉ số truyền 1:34: 

motor quay 34 vòng thì 

bánh xe quay 01 vòng

- Quãng đường của 01 vòng 

quay bánh xe là φυ“άά
- 01 vòng bánh xe 

ρσzστ ττςὼόὲὫὩὲὧέὨὩὶ



Bài toán 2: ta có động cơ GA25, tỉ số truyền 1:34, encoder 13 xung. Đo vận 
tốc tức thời (vòng/phút) của bánh xe. Biết khoảng thời gian giữa hai lần đo 
là Ўὸ ψπάίȢ



01 vòng bánh xe          442 (xung encoder)

Cứ Ўὸάί πȢπψί  quay được ╧Ⱦττς (vòng) 

φπί 

ᶻ
╧

Ȣ
ρȢφωφψz╧(vòng/phút)

X là số xung đếm được sau mỗi Ўὸ

STT Thời gian (ms)
Xung encoder 

hiện tại (xung)
X (xung encoder) Vận tốc (vòng/phút)

1
0 0

χπ π ρȢφωφψz ρ19
80 70

2
80 70

ρυπχπ ρȢφωφψz ρσφ
160 150

3
160 150

ρππρυπ ρȢφωφψz 85
240 100

4
240 100

ρπ ρππ ρȢφωφψz ρυσ
320 10

5
320 10

ψπ ρπ ρȢφωφψz ρ53
400 -80

Nhͻnxét: nhìn vào bảng

ta thấy, tại thời điểm 1, 2

xe di chuyển theo chiều

tiến (chiều dương). Thời

điểm 3, 4, 5 xe di chuyển

theo chiều lùi (chiều âm).



Ngắt (interrupt)

 Ngắt là một tín hiệu khẩn cấp gởi đến bộ xử lý, yêu
cầu bộ xử lý tạm ngừng tức khắc các hoạt động hiện tại
để “nhảy” đến một nơi khác thực hiện một nhiệm vụ
khẩn cấp nào đó. Sau khi kết thúc nhiệm vụ trong
chương trình ngắt, chương trình sẽ quay về thực hiện
tiếp các nhiệm vụ còn dang dở. Như vậy, ngắt có mức
độ ưu tiên xử lý cao nhất, ngắt thường được dùng để xử
lý các sự kiện bất ngờ nhưng không tốn quá nhiều thời
gian.

 Ứng dụng: đọc encoder,...



4. Cảm Biến MPU6050

MPU6050: tích hợp 2 cảm biến:

•Cảm biến 3 trục accelerometer (gia tốc kế): đo sự thay đổi 
vận tốc của vật theo thời gian. 

•Cảm biến 3 trục gyroscope (con quay hồi chuyển): dùng để 
đo đạc vận tốc góc hoặc duy trì phương hướng

https://www.youtube.com/watch?time_continue=294&v=cquvA_IpEsA

https://www.youtube.com/watch?time_continue=294&v=cquvA_IpEsA


Chuẩn giao tiếp I2C: SDA, SCL.

Địa chỉ của MPU: 0x68 (nếu chân
AD0 LOW), hoặc 0x69 (nếu chân
AD0 HIGH)

Tần số giao tiếp I2C: 100 KHz, hoặc
400 KHz

Một số ứng dụng của MPU: xe 2 bánh
tự cân bằng, máy bay điều khiển từ xa
(drone), ứng dụng game, v.v...

https://www.youtube.com/watch?v=ORcu-c-qnjg

https://www.youtube.com/watch?v=5qcDjwRynyU

4. Cảm Biến MPU6050

SDA

SCL

SDA

SCL

data

clock

SDA

SCL

0x68

0x69

https://www.youtube.com/watch?v=ORcu-c-qnjg
https://www.youtube.com/watch?v=5qcDjwRynyU


Cách Tính Góc Nghiêng Từ MPU

Bước 1: tính theo accelerometer (gia tốc kế): 

ὃὲὫὰὩὣὥὧὧÁÔÁÎ
╧

╨ ╩
ᶻ
ρψπ

“

ὃὲὫὰὩὢὥὧὧÁÔÁÎ
╨

╧ ╩
ᶻ
ρψπ

“

Bước 2 Tính theo gyroscope (con quay hồi chuyển): 

ὃὲὫὰὩὢὫώὶέὖὶὩὺὭέόίὃὲὫὰὩὢ╖◐►▫╓╪◄╪╧ὩzὰὥὴίὩὨὝὭάὩ

ὃὲὫὰὩὣὫώὶέὖὶὩὺὭέόίὃὲὫὰὩὣ╖◐►▫╓╪◄╪╨ὩzὰὥὴίὩὨὝὭάὩ

Bước 3: Complementary Filter

ὃὲὫὰὩὢπȢπςzὃὲὫὰὩὢὥὧὧπȢωψzὃὲὫὰὩὢὫώὶέ
ὃὲὫὰὩὣπȢπςzὃὲὫὰὩὣὥὧὧπȢωψzὃὲὫὰὩὣὫώὶέ

Tham khảo tại http:// www.electronoobs.com/eng_robotica_tut6.php

http://www.electronoobs.com/eng_robotica_tut6.php


5. Mạch Khuếch Đại (Mạch Cầu H)

 Lý do sử dụng: điện áp ngõ ra của chân Arudino là 5V, dòng ra tối đa 40 
mA  quá nhỏ, để điều khiển động cơ. Do đó ta cần mạch khuếch đại để 
làm việc này (hay còn gọi là mạch cầu H). Như vậy, từ một tín hiệu nhỏ từ 
Arduino, qua mạch cầu H, ta được một tín hiệu lớn hơn. Đồng thời mạch 
cầu H có nhiệm vụ bảo vệ board xử lý (Arduino) trong lúc động cơ làm 
việc. 

 IC chính: L298 

 Điện áp đầu vào tại chân VIN: 5 – 46 VDC. 

•Khuyên dùng: nên cấp tối đa 30 VDC 

•Nếu điện áp cấp tại chân VIN dưới 10 VDC. Ta cần cấp thêm nguồn 5 VDC 
bên ngoài vào chân VCC của mạch cầu.

 Công suất ngõ ra tối đa của một kênh là: 25W 

 Dòng ngõ ra tối của một kênh là: 2A

 Tần số PWM tối đa 40 KHz

•Khuyên dùng: cấu hình PWM tại 20 KHz để đạt chất lượng điều khiển tốt



Điều Khiển Tốc Độ Động Cơ

 PWM: điều chế độ rộng xung. Kỹ thuật này được dùng khi cần điều 
khiển nguồn điện cung cấp cho các thiết bị điện, ví dụ: động cơ, đèn.

 Đại lượng đặc trưng cho PWM là:

•Tần số (frequency).

•Chu kỳ làm việc (duty cycle): tỷ lệ thời gian bật so với toàn thời gian 
trong một chu kỳ.

Mối quan hệ giữa pwm và điện áp.

Điện áp trung bình Ὗ Ὗ ᶻ

 Ứng dụng: điều khiển tốc độ động cơ, điều khiển độ sáng của đèn.



Điện áp trung bìnhὟ Ὗ ᶻ

Ὗ υz π πὠ

Ὗ υz
ρ

τ
ρȢςυὠ

Ὗ υz
ρ

ς
ςȢυὠ

Ὗ υz
σ

τ
σȢχυὠ

Ὗ υz ρ υὠ

Ὢ ρπππὌᾀ



6. Cảm Biến Đo Khoảng Cách

 Cảm biến đo khoảng cách HC-SR04

 Sử dụng sóng siêu âm và có thể đo khoảng cách trong khoảng từ 
2 đến 100 cm. 

 Nguồn cấp: 5 VDC

 Dòng điện tiêu thụ: 15 mA

Xem datasheet:

https://www.mouser.com/ds/2/813/HCSR04-1022824.pdf

Arduino HC-SR04

5V VCC

Một chân digital Output Trig

Một chân digital Input Echo

GND GND

https://www.mouser.com/ds/2/813/HCSR04-1022824.pdf


Cách Tính Khoảng Cách

•Siêu âm là âm thanh có tần số cao hơn tần số tối đa mà tai người nghe 
được (20Khz). Siêu âm có thể lan truyền trong nhiều môi trường,
tương tự như môi trường lan truyền của âm thanh, không khí, các chất 
lỏng và rắn, và với tốc độ bằng tốc độ âm thanh (theo wikipedia).

•Tốc độ âm thanh trong không khí khoảng 340 m/s , tương đương 
0.034 cm/us ᴼςωȢτρόίȾὧm

Cảm biến sẽ phát một xung 10us tại chân TRIG

Và đợi để nhận thời gian trả về xung cao tại chân 

ECHO

Ta tính được quãng đường từ cảm biến siêu âm:

Ó
ÖÔ

ς

ÔzπȢπστ

ς

Ô

ςωȢτρzς
Đơn vị quãng đường ở đây là cm.

t là thời gian us, mà cảm biến trả về (chân ECHO) 


