2026/04/25 15:16 1/7 Robot Video

Robot Video

. Student: Judea Alexandru-Daniel
- Grupa: 341C4

Introducere

in acest proiect, se intentioneaza construirea un robot autonom care s& supravegheze video intr-o
camera, utilizand o camera video si tehnologia de transmisie Bluetooth sau cardul SD. Robotul va fi
capabil sa se miste prin incapere si va transmite feed-ul video catre o aplicatie suport, care va rula pe
dispozitive Windows sau Android. De asemenea, robotul va filma doar cand este in repaus, pentru a
obtine o calitate superioara a imaginii, din cauza frecventei reduse de transmisie.

Descriere generala

APP
Win32/Android
Bluetooth Module
HC-05;

Arduino Uno

Modul cu Driver de
Motoare Dual
L298N Rosu

Modul cu Driver de
Motoare Dual
L298N Rosu

Camera Module
(OV7670

Lista de piese

- Modul Camera OV7670

- Senzori Ultrasonici x2

- Modul cu Driver de Motoare Dual L298N Rosu
- Motoare x4

- Modul Bluetooth HC-05

- Modul Arduino Uno

. Acumulatori

- Fire de legatura

CS Open CourseWare - http://ocw.cs.pub.ro/courses/



Last update: 2023/05/28 16:40 pm:prj2023:apredescu:robotvideo http://ocw.cs.pub.ro/courses/pm/prj2023/apredescu/robotvideo

- Corp robot (roti, placute pentru suport, suruburi etc)

Interactiune module

in proiectul propus, Modulul Arduino Uno va fi elementul central al sistemului. Acesta va asigura
comunicarea intre celelalte module componente. Modulul Bluetooth HC-05 va fi responsabil de
comunicarea intre robot si aplicatia suport. Acest modul va primi feed-ul video de la modulul Arduino
si il va transmite catre aplicatie, dar si va transmite comenzile primite de la aplicatie inapoi catre
Arduino pentru procesare. Modulul de camera va fi responsabil pentru captarea imaginilor din
incapere si transmiterea lor catre Arduino si, ulterior, catre aplicatie. Modulele de Driver vor fi utilizate
pentru a controla curentul livrat catre motoarele care vor asigura miscarea robotului. Toate
conexiunile intre module vor fi realizate prin intermediul firelor de legatura.

Hardware Design

Placuta Arduino primeste o tensiune de 5V ca iesire de la puntea H, care la randul ei este alimentata
cu 12V. Puntea H este conectata la Arduino prin pinii 2-7. Pinii (7;5) si (2;4) transmit tensiunea Low si
High pentru fiecare motor, stabilind astfel directia de deplasare (atunci cand 7 si 4 sunt High, iar 5 si
2 sunt Low, motorul se va deplasa inainte). Pinii 6 si 3 regleaza procentajul de tensiune transmisa
c&tre motoare. In mod normal, ajustarea tensiunii s-ar face pentru a schimba viteza de deplasare, dar
in acest caz, este realizata pentru a asigura ca tensiunea de alimentare nu este prea mare si
motoarele nu se supraincalzesc. Cei doi senzori ultrasonici sunt conectati la placuta prin pinii 8-11.
Modulul Bluetooth, deoarece necesita comunicare seriala, este conectat la pinii RX si TX.

Modulul Bluetooth este conectat la GND-ul de pe placuta, in timp ce celelalte componente sunt
conectate la un “ground” global provenit de la sursa de alimentare.

A doua placuta Arduino este alimentata in mod similar cu prima. De la aceasta se alimenteaza camera
OV7670 prin pin-ul de 3V3. Vor fi utilizate atat pinii digitali 2-8 si 11, cat si pinii analogici A0-5.

Schema electrica camera:
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Software Design

Mediu de dezvoltare folosit:
- Unordered List ItemArduino IDE
Biblioteci folosite:

- SoftwareSerial.h
- stdint.h

- avr/io.h

- util/twi.h

- util/delay.h

- avr/pgmspace.h

Aplicatii ajutatoare:

- Se foloseste “Dabble” pentru comunicatia Bluetooth
- Se foloseste o aplicatie de vizualizat feed-ul video ce vine pe un port serial

Partea de software a fost complet dezvoltata folosind Arduino IDE. in ceea ce priveste functionalitatea
de miscare, exista urmatoarele functii disponibile:

- In functia “setup”, sunt setati pinii de intrare si iesire (pinii 2-7 sunt configurati ca iesire pentru
motoare, iar pinii 8 si 10 sunt configurati ca intrare, iar pinii 9 si 11 ca iesire pentru senzorii
ultrasonici). De asemenea, se initializeaza o variabila “SoftwareSerial” pentru a configura
comunicarea cu modulul Bluetooth.

- In functia “mers_inainte”, se trimite un semnal de Low si High pe pinii corespunzatori fiecarui motor
folosind functia “digitalWrite”, astfel incat deplasarea sa se faca inainte. Utilizand functia
“analogWrite”, se modifica tensiunea de alimentare si se ajusteaza viteza la o valoare potrivita. Apoi,
se utilizeaza o intarziere de 400 de milisecunde (“delay”) pentru a permite deplasarea.

. In functia “mers_inapoi”, aceasta este similara cu functia anterioara, cu singura diferenta ca se
inverseaza pinii High si Low intre ei, astfel incat miscarea sa se faca in directia opusa. Restul logicii
si a utilizarii functiilor “digitalWrite” si “analogWrite” raman aceleasi pentru ajustarea tensiunii si
vitezei de deplasare, iar intarzierea “delay” de 400 de milisecunde este utilizata pentru a permite
miscarea.

- In functia “rotire_stanga”, se utilizeaza logica de rotire a tancurilor, unde rotile din stadnga se misca
intr-o directie, in timp ce cele din dreapta se misca in directia opusa (ambele cu aceeasi viteza),
ceea ce produce o rotatie pe loc. Sensul de rotatie este determinat de rotile care se deplaseaza
inainte, in acest caz fiind rotile din stanga. Utilizand functiile “digitalWrite” si “analogWrite”, se
controleaza pinii corespunzatori pentru a seta directia si viteza de rotatie. De asemenea, se
utilizeaza o intarziere “delay” de 400 de milisecunde pentru a permite rotatia.

- In functia “rotire_dreapta”, aceasta este similara cu functia anterioara, conform logicii de rotire a
tancurilor mentionata anterior. in acest caz, sensul de rotatie este determinat de rotile din dreapta
care se deplaseaza inainte. Astfel, rotile din stanga se misca intr-o directie, in timp ce cele din
dreapta se misca in directia opusa, ambele avand aceeasi viteza. Prin intermediul functiilor
“digitalWrite” si “analogWrite”, se controleaza pinii corespunzatori pentru a seta directia si viteza de
rotatie. Similar cu celelalte functii, se utilizeaza si o intarziere “delay” de 400 de milisecunde pentru
a permite rotatia corespunzatoare.
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. In functia “resetare_roti”, pentru a opri miscarea motoarelor, se seteaza pinii cu tensiunea High pe
Low. Pentru a evita verificarea individuala a fiecarui pin in parte, toti pinii digitali utilizati pentru
motoare sunt setati pe Low simultan. Aceasta asigura ca toate motoarele se opresc, indiferent de
starea initiala a pinilor.

. In functia “senzor _fata”, se efectueaza masuratori ale distantei fata de primul obiect utilizand un
senzor ultrasonic. In primul rand, se initiaza transmiterea ultrasunetului prin setarea tensiunii pe
pinul de trigger pe High. Se asteapta o perioada de 10 microsecunde pentru ca sunetul sa fie emis,
dupa care se opreste transmiterea. Apoi, se preia valoarea de pe pinul de echo utilizand functia
“pulseln”. Aceasta valoare reprezinta durata totala de deplasare a sunetului intre senzor si obiectul
detectat. Utilizand o simpla regula de trei simpla, se poate calcula distanta pana la primul obiect
bazata pe aceasta durata masurata.

- In functia “senzor_spate”, functionarea este similara cu functia anterioara, dar se utilizeaza pinii
corespunzatori senzorului amplasat in partea din spate. Se initiaza transmiterea ultrasunetului prin
setarea tensiunii pe pinul de trigger la nivel inalt (High). Se asteapta o perioada de 10 microsecunde
pentru ca sunetul sa fie emis, apoi se opreste transmiterea. Ulterior, se preia valoarea de pe pinul
de echo utilizand functia “pulseln”. Aceasta valoare reprezinta durata totala de deplasare a
sunetului intre senzor si obiectul detectat. Se poate calcula distanta pana la primul obiect folosind o
regula simpla de trei, bazata pe aceasta durata masurata.

. In functia “move_alone”, se permite robotului s& se deplaseze “singur”. in primul rand, se verifica
daca poate avansa in fata folosind senzorul din fata. in cazul in care nu exista obstacole in fata,
robotul se va deplasa inainte. in caz contrar, se va realiza o rotatie de aproximativ 360 de grade
pana cand nu mai exista obstacole in fata sa. Daca nu se gaseste un spatiu liber, robotul se va
deplasa in spate. Aceasta logica permite robotului sa se deplaseze autonom, evitand obstacolele si
gasind un drum liber in fata sa sau reactionand in consecinta in cazul in care nu exista un spatiu
disponibil.

. In functia “loop”, se utilizeaza urmatoarea logica: se verificd daca exista vreun mesaj primit pe
placuta Bluetooth. Daca exista un mesaj, se verifica continutul acestuia si se aplica comanda primita
doar in cazul in care este valida. In cazul in care s-a primit o comanda pentru oprirea miscarii, se
realizeaza resetarea rotilor pentru a opri deplasarea robotului. in continuare, se verifica daca robotul
este setat in modul de miscare autonoma. Daca este asa, robotul se va deplasa “singur” folosind
logica implementata in functia “move_alone”. Aceasta verificare se realizeaza de fiecare data in
bucla principala “loop”, permitand robotului sa functioneze in mod automat atunci cand este setat in
acest mod.

Pentru functionalitatea de filmare, logica programului poate fi urmatoarea:

- Protocolul 12C/TWI este utilizat pentru transferul datelor de la camera OV7670 la placuta Arduino.
Prin intermediul liniilor SDA si SCL, datele sunt transmise intre cele doua dispozitive, permitand
capturarea imaginilor si prelucrarea acestora pe placuta Arduino.

- In functia “setup”, se realizeaza initializarea protocolului I2C/TWI si a camerei OV7670, impreuna cu
setarile de rezolutie si culoare ale camerei.

- In functia “loop”, incepe capturarea imaginii in format 320p x 240p de la camera OV7670.

. In functia “loop”, se realizeaza citirea si transmiterea imaginii de la camera OV7670 de la stanga la
dreapta si de sus in jos. Astfel, datele de imagine sunt procesate si transmise in ordinea pixelilor,
incepand cu coltul stanga-sus si inaintand catre coltul dreapta-jos al imaginii.

. In functia “loop”, imaginea capturata de la camera OV7670 este transmisa in format serial catre
placuta Arduino. Aceasta poate fi apoi trimisa prin intermediul unei conexiuni seriale catre un PC sau
0 alta aplicatie de pe PC, unde poate fi afisata si procesata ulterior.

Diagrama setup de miscare:
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Imagine obtinuta:

Concluzii

Am descoperit ca nu imi doresc sa mai fac robotei sau sa folosesc tehnologia bluetooth

Download

- proiect_ pm_robot _video.zip

- Directorul “camera” contine codul specific placutei Arduino responsabila de functionalitatea camerei.

Directorul “miscare_din_bluetooth” contine codul specific placutei Arduino responsabila de controlul

miscarii robotului prin intermediul Bluetooth.

- Directorul “SerialPortReader” contine aplicatia responsabila de vizualizarea imaginilor provenite de
la camera, prin intermediul portului serial.

Bibliografie/Resurse

- Camera

. Puntea H
Bluetooth

- Senzor Ultrasonic

http://ocw.cs.pub.ro/courses/ Printed on 2026/04/25 15:16


http://ocw.cs.pub.ro/courses/_detail/pm/prj2023/apredescu/imagine.jpg?id=pm:prj2023:apredescu:robotvideo
http://ocw.cs.pub.ro/courses/_media/pm/prj2023/apredescu/proiect_pm_robot_video.zip
https://circuitdigest.com/microcontroller-projects/how-to-use-ov7670-camera-module-with-arduino
https://projecthub.arduino.cc/
https://projecthub.arduino.cc/
https://projecthub.arduino.cc/

2026/04/25 15:16 7/7 Robot Video

From:
http://ocw.cs.pub.ro/courses/ - CS Open CourseWare

Permanent link: (2]
http://ocw.cs.pub.ro/courses/pm/prj2023/apredescu/robotvideo

Last update: 2023/05/28 16:40

CS Open CourseWare - http://ocw.cs.pub.ro/courses/


http://ocw.cs.pub.ro/courses/
http://ocw.cs.pub.ro/courses/pm/prj2023/apredescu/robotvideo

	Robot Video
	Introducere
	Descriere generală
	Lista de piese
	Interactiune module
	Hardware Design
	Software Design
	Rezultate Obţinute
	Concluzii
	Download
	Bibliografie/Resurse


