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Tóm tắt: Nghiên cứu và phát triển ứng dụng trên một họ vi điều khiển 

hiện đang còn mới mẻ và rất được quan tâm trên thế giới cũng như ở 

Việt Nam: họ điều khiển PSoCTM của hãng Cypresss Micro System. 

Đồng thời giới thiệu về lý thuyết điều khiển PID. Trình bày về việc điều 

khiển tốc độ động cơ theo thuật toán PID bằng vi điều khiển PSoCTM  
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