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TÓM TẮT 
 

Đề án “chế tạo hệ thống dẫn động bốn bánh độc lập ứng dụng cho xe điện” 

nhằm xây dựng mô hình xe điện tốc độ thấp có khả năng điều khiển tốc độ từng 

bánh độc lập thông qua bộ điều khiển PID trên nền Arduino Mega 2560. Hệ thống 

sử dụng bốn động cơ BLDC đặt trong bánh xe, được mô phỏng trên 

MATLAB/SIMULINK theo mô hình Ackermann, xác định quan hệ giữa góc lái và 

vận tốc từng bánh xe. Kết quả mô phỏng và thực nghiệm cho thấy các bánh xe bám 

sát giá trị đặt, hệ thống hoạt động ổn định trong dải tốc độ 5–15 km/h. Cơ cấu lái 

bốn bánh giúp giảm bán kính quay vòng và tăng tính linh hoạt của xe. Đề tài chứng 

minh tính khả thi của hệ thống dẫn động bốn bánh độc lập cho xe điện, có ý nghĩa 

ứng dụng trong nghiên cứu, giảng dạy và phát triển các mô hình xe điện cỡ nhỏ. 

  



vi 
 

ABSTRACT 
 

The project “Development of an Independent Four-Wheel Drive System 

Applied to Electric Vehicles” aims to build a low-speed electric vehicle model 

capable of independently controlling the speed of each wheel through a PID 

controller based on the Arduino Mega 2560 platform. The system uses four in-

wheel BLDC motors and is simulated in MATLAB/SIMULINK according to the 

Ackermann steering model, which determines the relationship between the 

steering angle and the velocity of each wheel. The simulation and experimental 

results show that the wheel speeds closely follow the reference values, and the 

system operates stably within the speed range of 5–15 km/h. The four-wheel 

steering mechanism helps reduce the turning radius and increase the vehicle’s 

maneuverability. The project demonstrates the feasibility of an independent four-

wheel drive system for electric vehicles and has practical significance for research, 

teaching, and the development of small-scale electric vehicle models. 
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