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TÓM TẮT 

Đề tài “Thu thập dữ liệu động cơ xe du lịch từ cổng OBD-II thông qua mạng 

CAN” được thực hiện nhằm xây dựng mô hình thực nghiệm có khả năng thu thập dữ 

liệu động cơ theo thời gian thực, phục vụ nghiên cứu và đào tạo trong lĩnh vực kỹ 

thuật ô tô. Trong bối cảnh các hệ thống điều khiển điện tử ngày càng phức tạp, việc 

tiếp cận và phân tích dữ liệu từ ECU là yêu cầu thiết yếu nhưng còn gặp nhiều khó 

khăn đối với sinh viên và người học do thiếu thiết bị chuyên dụng và hạn chế trong 

khả năng quan sát dữ liệu thô. 

Mô hình đề xuất sử dụng Arduino Mega 2560 kết hợp với mô-đun MCP2515 

để thu thập đồng thời hai nguồn dữ liệu: 

– Dữ liệu OBD-II PID theo chuẩn SAE J1979. 

– Dữ liệu CAN OEM được Gateway của xe chuyển tiếp từ các ECU lên bus 

CAN nhánh chẩn đoán và đưa ra cổng OBD-II để phục vụ mục đích giám 

sát và chẩn đoán. 

Dữ liệu được truyền về máy tính và hiển thị bằng Excel Data Streamer, cho 

phép quan sát dạng tín hiệu thô, đánh giá đặc tính truyền thông và phân tích mối quan 

hệ giữa tín hiệu cảm biến và điều khiển của ECU. 

Kết quả thực nghiệm trên xe Toyota Vios 2024 cho thấy mô hình hoạt động ổn 

định, tốc độ cập nhật nhanh và độ tin cậy cao. Dữ liệu CAN OEM ghi nhận được có 

độ phân giải thời gian cao hơn đáng kể so với OBD-II PID, đặc biệt trong các tín hiệu 

biến thiên nhanh như tốc độ động cơ (RPM), vị trí bàn đạp ga (APP) hay góc mở 

bướm ga (TPS). Khi so sánh với máy chẩn đoán G-Scan 2, các giá trị đo được từ mô 

hình hầu như không có sai số. 

Điểm mới nổi bật của đề tài là khả năng kết hợp thu thập song song dữ liệu 

OBD-II và CAN OEM, đồng thời giải mã và quy đổi một số khung CAN OEM sang 

giá trị vật lý phục vụ phân tích. Điều này không chỉ giúp người học hiểu rõ cơ chế 

truyền thông trong mạng CAN mà còn mở ra hướng nghiên cứu sâu hơn về tín hiệu 

ECU, kiểm thử hệ thống, giám sát động cơ và mô phỏng chẩn đoán. 

Mô hình được xây dựng đơn giản, chi phí thấp, dễ triển khai trong môi trường 

thực hành và có khả năng mở rộng cho các nghiên cứu liên quan đến mạng CAN, hệ 

thống điều khiển động cơ và chẩn đoán điện tử trên ô tô. 
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ABSTRACT 

This thesis, titled “Acquisition of Passenger Car Engine Data from the OBD-

II Port via the CAN Network,” aims to develop an experimental model capable of 

collecting real-time engine operating data for educational and research purposes in 

the field of automotive engineering. As modern vehicles increasingly rely on complex 

electronic control systems, accessing and analyzing raw ECU data has become 

essential. However, limitations in commercially available diagnostic tools often 

prevent learners from observing low-level signals and understanding the internal 

communication mechanisms of the CAN network. 

The proposed model utilizes an Arduino Mega 2560 microcontroller and an 

MCP2515 CAN module to simultaneously acquire two categories of data: 

– Standard OBD-II PID data according to SAE J1979. 

– The OEM CAN data is forwarded by the vehicle’s Gateway from the ECUs 

to the diagnostic CAN branch and then output to the OBD-II connector for 

monitoring and diagnostic purposes. 

The collected data is transferred to a computer and visualized using Excel Data 

Streamer, allowing real-time monitoring of signal behavior, evaluation of 

communication characteristics, and analysis of relationships between sensor outputs 

and ECU control strategies. 

Experimental testing on a Toyota Vios 2024 demonstrates that the system 

operates stably with high update rates and reliable signal acquisition. OEM CAN data 

exhibits significantly higher temporal resolution than OBD-II PIDs, especially for 

rapidly changing parameters such as engine speed (RPM), throttle position (TPS), and 

accelerator pedal position (APP). When compared with the G-Scan 2 diagnostic tool, 

the values measured by the model exhibit virtually no deviation. 

A notable contribution of this study is the ability to simultaneously collect 

OBD-II and OEM CAN data, and to decode selected OEM CAN frames into physical 

values for analysis. This approach enhances understanding of CAN communication 

mechanisms, supports advanced ECU signal studies, and provides a solid foundation 

for diagnostic simulation and engine control system evaluation. 

The developed model is low-cost, easy to construct, and well-suited for 

laboratory environments. It offers strong potential for expansion into advanced 
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research involving CAN networks, engine control systems, and modern automotive 

diagnostics.  
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MỞ ĐẦU 

Trong những năm gần đây, cùng với xu hướng điện tử hóa và tự động hóa 

mạnh mẽ trong lĩnh vực ô tô, các hệ thống điều khiển điện tử trên xe ngày càng trở 

nên phức tạp và có tính tích hợp cao. Các bộ điều khiển điện tử (ECU) đảm nhiệm vai 

trò thu thập, xử lý và trao đổi dữ liệu thông qua mạng truyền thông để điều khiển hoạt 

động của động cơ cũng như các hệ thống liên quan. Do đó, việc tiếp cận, phân tích và 

hiểu rõ các tín hiệu dữ liệu do ECU cung cấp là yêu cầu quan trọng trong nghiên cứu, 

đào tạo và chẩn đoán kỹ thuật ô tô hiện đại. 

Trong thực tế, cổng chẩn đoán OBD-II là giao diện chuẩn cho phép đọc dữ liệu 

và mã lỗi từ các hệ thống điều khiển trên xe. Tuy nhiên, giao thức OBD-II chỉ cung 

cấp tập dữ liệu giới hạn và tốc độ phản hồi thấp hơn so với dữ liệu gốc mà ECU trao 

đổi bên trong mạng CAN. Điều này gây khó khăn cho người học trong việc quan sát 

các tín hiệu biến thiên nhanh hoặc phân tích chuyên sâu quá trình điều khiển động cơ. 

Bên cạnh đó, hầu hết thiết bị chẩn đoán thương mại chỉ hiển thị giá trị đã qua xử lý, 

không cho phép truy cập dữ liệu CAN thô, khiến việc nghiên cứu cơ chế truyền thông 

và cấu trúc tín hiệu thực của ECU trở nên hạn chế. 

Xuất phát từ nhu cầu trên, đề tài “Thu thập dữ liệu động cơ xe du lịch từ cổng 

OBD-II thông qua mạng CAN” được thực hiện với mục tiêu xây dựng mô hình thu 

thập dữ liệu thực nghiệm có khả năng ghi nhận đồng thời cả dữ liệu OBD-II và dữ 

liệu CAN OEM từ ECU. Mô hình sử dụng Arduino Mega 2560 kết hợp với bộ điều 

khiển CAN MCP2515 nhằm thu thập tín hiệu theo thời gian thực, giải mã dữ liệu và 

trực quan hóa thông qua nền tảng Excel Data Streamer. Việc kết hợp hai nguồn dữ 

liệu giúp nâng cao độ phân giải tín hiệu, cải thiện khả năng phân tích và giúp người 

học hiểu rõ hơn cơ chế hoạt động của hệ thống điều khiển động cơ. 

Đối tượng nghiên cứu của đề tài là dữ liệu động cơ được cung cấp từ ECU 

thông qua giao thức OBD-II và dữ liệu CAN OEM trên xe Toyota Vios 2024. Phạm 

vi nghiên cứu tập trung vào các thông số đặc trưng của hệ thống điều khiển động cơ 

như tốc độ quay trục khuỷu, nhiệt độ nước làm mát, lưu lượng khí nạp, áp suất đường 

ống nạp, vị trí bàn đạp ga và tín hiệu liên quan đến bướm ga điện tử. Các nghiên cứu 

chuyên sâu về kiểm thử an toàn, mạng flex-ray hoặc chẩn đoán nâng cao không nằm 

trong phạm vi của đề tài. 

Phương pháp nghiên cứu bao gồm: nghiên cứu tổng quan các tài liệu, xây dựng 

mô hình thu thập dữ liệu, thiết kế phần cứng – phần mềm giao tiếp, thu thập dữ liệu 

thực nghiệm, xử lý – phân tích tín hiệu và so sánh kết quả với thiết bị chẩn đoán tiêu 
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chuẩn. Các bước đánh giá được triển khai trực tiếp trên xe nhằm kiểm chứng tính khả 

thi, độ ổn định và độ chính xác của mô hình. 

Về ý nghĩa khoa học, đề tài cung cấp cách tiếp cận trực quan trong việc quan 

sát tín hiệu ECU ở dạng dữ liệu thô, giúp làm rõ cơ chế truyền thông mạng CAN và 

cấu trúc dữ liệu OBD-II. Về ý nghĩa thực tiễn, mô hình có thể sử dụng hiệu quả trong 

đào tạo kỹ thuật ô tô, hỗ trợ sinh viên tiếp cận dữ liệu thật của động cơ mà không cần 

các thiết bị chuyên dụng đắt tiền. Ngoài ra, mô hình còn có khả năng mở rộng cho 

nghiên cứu các thuật toán phân tích tín hiệu, mô phỏng ECU và kiểm thử hệ thống 

điều khiển trong tương lai. 

  


