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ARTICLE INFO ABSTRACT 

Received:  29/3/2023 A traffic helmet is a head protection device designed to protect the 

user when riding in traffic, especially when riding a motorbike or 

bicycle. With the increasing number of motorbike and increasing time 

in traffic in some specific industries, the demand for smart helmets 

with many built-in features to increase convenience as well as 

comfortable for the user is becoming urgently. The purpose of 

research is developing a smart helmet, with features of warning 

emergency signals in case of an accident, automatic opening and 

closing of glasses according to voice control, send notification 

messenger and accident location etc. Based on theoretical analysis 

and the principle operation of devices, a model of smart helmet is 

designed then fabricated, after that device is tested and compared 

with the desired design. The research has successfully made a 

prototype product model that has met the original design features and 

laid the foundation for future product development researches. 
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THÔNG TIN BÀI BÁO TÓM TẮT 

Ngày nhận bài:  29/3/2023 Mũ bảo hiểm giao thông là một thiết bị bảo vệ đầu được thiết kế để bảo 

vệ người sử dụng khi tham gia giao thông, đặc biệt là khi đi xe máy hay 

xe đạp. Với số lượng người tham gia giao thông ngày càng tăng và thời 

gian tham gia giao thông cũng tăng trong một số ngành nghề đặc thù 

dẫn đến nhu cầu về mũ bảo hiểm thông minh có nhiều tính năng tích 

hợp nhằm tăng sự tiện ích cũng như thoải mái cho người dùng càng trở 

nên cấp thiết. Nghiên cứu hướng đến phát triển một sản phẩm là mũ bảo 

hiểm thông minh, có tính năng cảnh báo tín hiệu cấp cứu khi có tai nạn, 

đóng mở kính tự động theo điều khiển giọng nói, gửi tin nhắn thông báo 

và vị trí tai nạn v.v… Dựa trên phân tích lý thuyết, nguyên lý hoạt động 

để lựa chọn thiết bị phù hợp sau đó chế tạo thử nghiệm và kiểm tra đối 

chiếu với thiết kế mong muốn. Nghiên cứu đã chế tạo thành công mô 

hình sản phẩm mẫu đã đáp ứng được các tính năng thiết kế ban đầu và 

đặt nền móng cho các nghiên cứu phát triển sản phẩm trong tương lai. 
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1. Giới thiệu 

Trong số khoảng hai triệu báo cáo chấn thương đầu xảy ra hàng năm, ước tính có khoảng 28% 

[1] trường hợp chấn thương đầu xảy ra khi bị tai nạn xe máy. Tổ chức Y tế Thế giới WHO đã chỉ 

ra rằng tai nạn giao thông đứng thứ 10 trong các nguyên nhân gây ra cái chết vào năm 2016 và có 

dự đoán có thể đứng thứ 8 vào năm 2030 [2]. Tổ chức Y tế Thế giới cũng chỉ ra rằng các chấn 

thương nghiêm trọng có thể giảm 72% cũng như giảm tỉ lệ tử vong 39% trong các vụ tai nạn xe 

máy nếu tham gia giao thông có sử dụng mũ bảo hiểm [2]. Tại Việt Nam, việc đội mũ bảo hiểm 

giao thông khi đi xe máy hay xe đạp là rất quan trọng để giảm thiểu tỷ lệ chấn thương đầu và bảo 

vệ sức khỏe cho người sử dụng và được quy định thành luật tại khoản 2 Điều 30 Luật giao thông 

đường bộ năm 2008 [3].  

Hãng chuyên sản xuất đồ bảo hộ mô tô Jarvish của Đài Loan đã cho ra đời chiếc mũ bảo hiểm 

thông minh đầu tiên vào năm 2017 [4]. Chiếc mũ này cho phép người dùng có thể điều khiển 

bằng giọng nói, điều hướng, xem thời tiết hay chơi nhạc với thời lượng sử dụng khoảng từ 4 tiếng 

đến 6 tiếng.  

Một vài loại thiết bị mũ bảo hiểm thông minh đã được nghiên cứu phát triển trên thế giới. 

Sobhana [5] đã giới thiệu mũ bảo hiểm thông minh có tính năng xác định xem người tham gia 

giao thông có nồng độ cồn trong hơi thở hay không (MQ3 sensor), và chức năng gửi SMS về cho 

người thân trong gia đình về vị trị tọa độ GPS trong trường hợp người lái xe bị gặp tai nạn. 

Deekshitha [6] và Mathavan [7] giới thiệu mũ bảo hiểm gồm có 2 phần: một phần gắn ở mũ bảo 

hiểm, một phần gắn trên xe máy. Theo đó, nếu mũ bảo hiểm thông minh nhận thấy có nồng độ 

cồn trong máu thì xe sẽ tự động khóa. Ngoài ra mũ sẽ phát tín hiệu cảnh bảo nếu xe di chuyển với 

tốc độ hơn 100 km/h. Prof. N. Sonwane [8] đã phát triển một mẫu mũ bảo hiểm có tính năng 

tương tự sử dụng giao tiếp Bluetooth trong truyền thông tin. Một số mẫu phát triển khác nâng 

tính tiện dụng và tiện ích của thiết bị như kết nối hình ảnh, âm thanh…[9].  

Với Việt Nam thì nghiên cứu về mũ bảo hiểm thông minh vẫn chưa có. Trong báo cáo này 

giới thiệu một nguyên mẫu mũ bảo hiểm thông minh với một số tính năng như thông báo khẩn 

cấp khi có tai nạn, thông báo vị trí tự động khi xảy ra tai nạn, điều khiển đóng mở kính tự động 

của mũ bảo hiểm điều khiển theo giọng nói, kết nối với điện thoại thông minh. Dựa trên các phân 

tích lý thuyết, nguyên lý hoạt động của thiết bị từ đó thiết kế hệ thống, đưa ra các lưu đồ thuật 

toán, sơ đồ khối điều khiển từ đó chế tạo một nguyên mẫu và nghiên cứu thực nghiệm để kiểm 

thử các tính năng của sản phẩm. So sánh kết quả thực nghiệm với tính toán lý thuyết thiết kế ban 

đầu đã cho thấy sản phẩm nguyên mẫu đã đáp ứng được các yêu cầu đặt ra. Kết quả nghiên cứu 

sẽ là tiền đề cho sự phát triển của các mẫu hình mũ bảo hiểm thông minh tiếp theo. 

2. Phương pháp nghiên cứu 

2.1. Yêu cầu thiết kế 

Từ những nghiên cứu về mũ bảo hiểm thông minh và các cơ sở lý thuyết, mô hình nguyên 

mẫu được thiết kế và đề xuất hướng tới các giải pháp như sau: 

- Hệ thống cảnh báo tai nạn sử dụng cảm biến rung. Khi tai nạn, xảy ra hiện tượng rung lắc 

mạnh, cảm biến sẽ gửi về hệ thống xử lý trung tâm và cảnh báo qua tin nhắn và gọi điện cho số 

điện thoại mặc định. 

- Trang bị hệ thống định vị GPS trên mũ. 

- Điều khiển giọng nói: Trang bị hệ thống xử lý và phân tích giọng nói cảnh báo qua tin nhắn 

và gọi điện về số điện thoại mặc định. 

- Đóng mở kính mũ bảo hiểm: Trang bị cơ cấu đóng mở kính khi được điều khiển bằng giọng nói. 

- Cung cấp vị trí người dùng khi được yêu cầu. 
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Hình 1. Sơ đồ các khối thành phần trong hệ thống 

Nhiệm vụ và chức năng các khối được mô tả như trong hình 1.  

Khối Nguồn: 

- Có chức năng cung cấp nguồn năng lượng cho hệ thống 

- Sử dụng nguồn pin Lithium  

Khối Xử Lý Trung Tâm: 

- Giao tiếp với khối cảm biến rung thu thập dữ liệu 

- Giao tiếp khối xử lý giọng nói để nhận lệnh điều khiển 

- Xuất tín hiệu điều khiển khối động cơ đóng mở kính mũ 

- Giao tiếp với khối module SIM và GPS gửi tin nhắn khẩn cấp tới điện thoại  

Khối SIM và GPS: 

- Giao tiếp qua tin nhắn với điện thoại để theo dõi hành trình 

- Lấy dữ liệu vị trí của xe khi được yêu cầu, được điều khiển bởi khối xử lý trung tâm 

Khối Cảm Biến Rung: Lấy dữ liệu độ rung phục vụ tính năng cảnh báo tai nạn, gửi dữ liệu về 

khối xử lý trung tâm 

Khối Nhận Diện Giọng Nói: Xử lý phân tích giọng nói và gửi dữ liệu về khối xử lý trung tâm. 

Khối Động Cơ: Nhận lệnh từ khối xử lý trung tâm để đóng mở kính mũ 

Điện Thoại: Giao tiếp với hệ thống qua tin nhắn kiểm tra vị trí hoặc nhận thông báo. 

2.2. Các linh kiện trong hệ thống 

2.2.1. Arduino Nano 

Arduino Nano là một board mạch vi xử lý tích hợp, nhằm xây dựng các ứng dụng tương tác 

với nhau hoặc với môi trường được thuận lợi hơn. Phần cứng bao gồm một board mạch nguồn 

mở được thiết kế trên nền tảng vi xử lý AVR Atmel 8 bit, hoặc ARM Atmel 32-bit. Những 

Model hiện tại được trang bị gồm 1 cổng giao tiếp USB, 6 chân đầu vào analog, 14 chân I/O kỹ 

thuật số tương thích với nhiều board mở rộng khác nhau (hình 2). 

2.2.2. Module cảm biến rung 

Module cảm biến rung sử dụng bộ cảm biến SW-420 cùng IC LM393 nhằm phát hiện các 

rung động trong một ngưỡng xác định (ngưỡng này có thể thay đổi bằng biến trở trên module)  

(hình 3). 

2.2.3. Module SIM 808 

Giao tiếp UART được sử dụng để kết nối Arduino Uno với mô-đun ModulSIM 808 (hình 4) 

[10]. UART (Bộ thu-phát không đồng bộ đa năng) là một giao thức truyền thông nối tiếp phổ 
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biến được sử dụng để liên lạc giữa các thiết bị qua kết nối có dây. Thiết bị sử dụng hai dây bao 

gồm một đường truyền (TX) để gửi dữ liệu và một đường nhận (RX) để nhận dữ liệu. Cụ thể, kết 

nối chân TX của một thiết bị với chân RX của thiết bị kia và ngược lại. Tuy nhiên, vì Arduino 

Uno hoạt động ở mức logic 5 V và mô-đun ModulSIM 808 hoạt động ở mức logic 3,3 V, nên cần 

phải thay đổi mức điện áp để đảm bảo tín hiệu giao tiếp tương thích và không làm hỏng thiết bị. 

 

 Hình 2. Arduino Nano 

 
 

Hình 3. Module cảm biến rung 

 

Hình 4. Module Sim 808 

2.2.4. Module nhận dạng giọng nói 

Module Nhận Dạng Giọng Nói V3 [11] là một module dùng để điều khiển các thiết bị qua giọng 

nói, cảm biến hỗ trợ lên đến 80 câu lệnh được ghi và nhận tối đa được 7 câu lệnh được sử dụng 

cùng một thời điểm. Người sử dụng cần ghi âm trước để thiết bị nhận diện. Module có 2 cách kiểm 

soát là ngõ Serial (chức năng đầy đủ) hoặc các ngõ input (một phần chức năng) (hình 5).  

 
Hình 5. Module nhận dạng giọng nói 

 
 

 

Hình 6. Pin cell lithium 
 

Hình 7. Module MP2307 

2.2.5. Pin lithium 

Khối nguồn cung cấp năng lượng cho hệ thống gồm 3 pin cell 18650 (hình 6) là pin Lithium-

Ion với dung lượng lên tới 2000 mAh.  

2.2.6. Module hạ áp MP2307 

Mạch hạ áp MP2307 là module giảm áp có khả năng điều chỉnh được dòng ra đến 1,8 A (hình 

7). Kết nối các chân VCC và GND của bộ dịch mức với các nguồn điện áp thích hợp (5V và 3,3 

V) dựa trên các thiết bị đang được sử dụng. Kết nối chân DIR (Hướng) của Module hạ áp 

MP2307 với chân kỹ thuật số (digital pin) có sẵn trên Arduino Uno. Chân này sẽ được sử dụng 

để điều khiển hướng của luồng dữ liệu giữa các thiết bị. Cuối cùng, kết nối chân OE (Kích hoạt 

đầu ra) của bộ dịch mức với GND để bật đầu ra của Module hạ áp MP2307. 

2.2.7. Động cơ servo SG90 

Động cơ servo SG90 [12] có kích thước nhỏ được sử 

dụng nhiều nhất để làm các mô hình nhỏ hoặc các cơ 

cấu kéo không cần đến lực nặng có tích hợp sẵn Driver 

điều khiển động cơ bên trong nên có thể dễ dàng điều 

khiển góc quay bằng phương pháp điều độ rộng xung 

PWM (hình 8).  
Hình 8. Động cơ Servo SG90 
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2.3. Thiết kế phần cứng 

Nguyên lý hoạt động: 

Khi khối nguồn gồm 3 pin Lithium cấp nguồn 11,1 V, đi qua module hạ áp MP2307 xuống 5 

V cấp năng lượng cho toàn hệ thống.  

Với tính năng cảnh báo tai nạn: Khối xử lý trung tâm giao tiếp với cảm biến rung qua D0 để 

lấy dữ liệu. Khi tín hiệu thu từ cảm biến rung lớn hơn giá trị thiết lập trước, hệ thống lấy dữ liệu 

GPS vị trí và gửi cảnh báo tai nạn qua nhắn tin khẩn cấp. 

Với tính năng điều khiển sự nâng hạ kính bằng giọng nói: khối xử lý trung tâm giao tiếp với 

module xử lý giọng nói. Khi có tín hiệu điều khiển từ module, khối xử lý trung tâm xuất tín hiệu 

điều khiển động cơ servo quay nâng hạ kính. Mô tơ servo SG90 sử dụng tín hiệu điều chế độ 

rộng xung (PWM) để điều khiển vị trí của mô tơ. Tín hiệu PWM bao gồm một loạt các xung có 

độ rộng xung khác nhau, trong đó độ rộng của xung xác định vị trí của động cơ. Thông thường, 

độ rộng xung 1 ms tương ứng với góc tối thiểu (0 độ), độ rộng xung 1,5 ms tương ứng với vị trí 

trung tâm (90 độ) và độ rộng xung 2 ms tương ứng với góc tối đa (180 độ). Sử dụng hai động cơ 

servo được kết nối tương ứng với chân 9 và 10 trên Arduino. Nút được kết nối với chân 2 và 

được cấu hình là INPUT_PULLUP, có nghĩa là điện trở kéo lên bên trong được bật. Khi nhấn 

nút, trạng thái nút sẽ chuyển từ CAO xuống THẤP và vị trí của các servo được chuyển đổi giữa 0 

độ và 45 độ theo chiều kim đồng hồ. Hàm delay() được sử dụng để thêm một độ trễ nhỏ (500 mili 

giây) sau mỗi chuyển động của servo để cho phép các séc-vô đạt đến vị trí của chúng trước khi 

bắt đầu chuyển động tiếp theo. 

2.4. Thiết kế phần mềm 

Code điều khiển được viết trên nền tảng Arduino IDE với các lưu đồ thuật toán trình bày 

dưới đây. 

Lưu đồ thuật toán chính hệ thống như sau: 

- Hệ thống khởi động, khởi tạo UART, khởi tạo các biến cần dùng (hình 9) 

- Hệ thống thực thi chương trình nhận diện giọng nói 

- Hệ thống thực thi chương trình kiểm tra tai nạn (hình 10) 

- Hệ thống thực thi chương trình kiểm tra vị trí qua GPS 

Ở thuật toán giám sát tai nạn: 

- Vi điều khiển đọc giá trị cảm biến rung 

- Nếu phát hiện tại nạn xảy ra, thực thi chương trình con lấy dữ liệu GPS 

- Gửi tin nhắn khẩn cấp cảnh báo tai nạn 

Ở thuật toán điều khiển qua tin nhắn (hình 11): 

- Hệ thống khởi tạo UART cho module SIM sau đó đọc tin nhắn đến 

- Nếu tin nhắn là “Location”, hệ thống thực thi chương trình con lấy dữ liệu GPS và gửi tin 

nhắn vị trí chính xác 

- Nếu tin nhắn không phải là “Location”, hệ thống gửi tin nhắn sai cú pháp về điện thoại. 

Ở chương trình lấy vị trí GPS: 

- Vi điều khiển khởi tạo UART cho module GPS và lấy dữ liệu GPS thu được 

- Giải mã dữ liệu thu được kinh độ và vĩ độ vị trí 

- Gửi tin nhắn kinh độ và vĩ độ thu được qua tin nhắn tới chủ xe để theo dõi vị trí 

- Kết thúc chương trình 
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Hình 9. Lưu đồ thuật toán chính 

 
Hình 10. Lưu đồ thuật toán giám sát tai nạn 

 
Hình 11. Lưu đồ thuật toán điều khiển tin nhắn 

3. Chế tạo và thử nghiệm 

3.1. Chế tạo hệ thống 

Nghiên cứu đã thực hiện chế tạo mạch điều khiển bằng phíp đồng (hình 12) và mạch điều 

khiển sau khi hoàn thiện (hình 13).  
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Hình 12. Mạch in sử dụng phíp đồng 

 

Hình 13. Mạch điều khiển sau khi hàn linh kiện 

3.2. Thử nghiệm hệ thống 

3.2.1. Thử nghiệm tính năng cảnh báo tai nạn 

Các bước thực hiện như sau: 

- Bật công tắc nguồn, khởi động mũ bảo hiểm 

- Rung lắc mạnh mũ bảo hiểm giả lập tai nạn. 

- Nói “Help” vào micro thông báo có tai nạn xảy ra 

Kết quả thử nghiệm: khi cảm biến rung mạnh (giá trị cảm biến > 1000, thiết lập tương đương 

khi bị tai nạn) thì thiết bị tự động xác định vị trí thông qua dữ liệu GPS và gửi tin nhắn đến số 

điện thoại cài đặt trước như bảng 1. 

Bảng 1. Kết quả thử nghiệm tính năng cảnh báo tai nạn và gửi tin nhắn khi có tai nạn 

Lần thử nghiệm Giá trị cảm biến rung Định vị GPS và gửi tin nhắn khẩn cấp 

1 800 Không 

2 1100 Có 

3 500 Không 

4 1200 Có 

5 1050 Có 

Cấu trúc của tin nhắn khẩn cấp được gửi thông báo bao gồm 2 phần (hình 14): 

- “SOS!!!”: biểu thị tình huống khẩn cấp 

- Toạ độ: 2 giá trị số được trả về phía sau phần “SOS” là giá trị toạ độ của người dùng hiện 

tại. Khi nhập 2 số này lên Google Map, ta sẽ nhận được vị trí chính xác của người dùng. 

 

Hình 14. Thực nghiệm tin nhắn thông báo tai nạn về số điện thoại mặc định với vị trí tọa độ tai nạn 

Sau khi nhận được tin nhắn thông báo, số điện thoại mặc định sẽ nhận được cuộc gọi thông 

báo tình trạng khẩn cấp kèm với tin nhắn thông báo trên màn hình (hình 15). Việc này giúp tránh 

trường hợp tin nhắn bị bỏ qua một cách vô tình. 
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Hình 15. Thực nghiệm tính năng cuộc gọi thông báo tai nạn về số điện thoại mặc định 

3.2.2. Thử nghiệm tính năng điều khiển động cơ bằng giọng nói 

Các bước thực hiện như sau: 

- Khởi động nguồn cho mũ bảo hiểm. 

- Ra lệnh giọng nói lên hoặc xuống kính bằng các lệnh “Up”, “Down”. 

Kết quả thử nghiệm: Người dùng ra nói các câu lệnh, module cảm biến giọng nói sẽ so sánh 

và kích hoạt động cơ servo quay đóng mở kính đúng với lệnh điều khiển như trong bảng 2. 

Bảng 2. Kết quả thử nghiệm điều khiển động cơ bằng giọng nói: so sánh câu lệnh và thực thi    

Lần thử nghiệm Lệnh Trạng thái động cơ 

1 Up Xoay lên 

2 Down Xoay xuống 

3 Up Xoay lên 

4 Down Xoay xuống 

5 Up Xoay lên 

Kết quả thực nghiệm cho thấy hệ thống thực thi lệnh đúng với mong muốn điều khiển. 

3.3. Mô hình sản phẩm chế tạo 

 
a. Hình chụp tổng thể 

 
b. Mũ tháo vỏ ngoài 

 
c. Các module trong hệ thống 

Hình 16. Sản phẩm nguyên mẫu sau chế tạo:  

a. Tổng thể,  b. Mặt trước của mũ khi tháo lớp bảo vệ, c. Các module hệ thống 
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Kết quả nghiên cứu đã chế tạo một nguyên mẫu mũ bảo hiểm thỏa mãn các yêu cầu thiết kế 

(hình 16). Mũ có cấu tạo như mũ bảo hiểm thông thường do đó đảm bảo được các yếu tố an toàn 

theo tiêu chuẩn của Bộ Giao thông vận tải, các module hệ thống được lắp thêm nằm dưới lớp vỏ 

ngoài của mũ bảo hiểm giúp thiết bị tránh hỏng hóc trong trường hợp thời tiết mưa. 

4. Kết luận 

Nghiên cứu đã thiết kế chế tạo ra một mẫu mũ bảo hiểm thông minh có tính năng thông báo 

tai nạn và vị trí cho người thân trong trường hợp xảy ra tai nạn, có tính năng tự động đóng mở 

kính mũ bảo hiểm điều khiển bằng giọng nói. Các kết quả thực nghiệm cho thấy sản phẩm chế 

tạo đã thỏa mãn các yêu cầu thiết kế đặt ra. Sản phẩm được nghiên cứu và phát triển đầu tiên 

trong nước sẽ tạo tiền đề phát triển cho các sản phẩm tiếp theo phù hợp với nhu cầu thực tế của 

người sử dụng. Trong thời gian tới sản phẩm sẽ phát triển theo hướng tạo API Google để sử dụng 

tính năng tìm đường và chỉ đường trên mũ bằng điều khiển giọng nói, phát triển thêm tính năng 

nghe gọi trực tiếp trên mũ bảo hiểm.  
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