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Gentleman Robo

Introducere

intr-o lume in care traditiile se estompeaza si stilurile de viata se schimba rapid, am decis s& aduc o
picatura din nostalgia vechilor maniere in era tehnologiei avansate. Hai sa fim sinceri, in ziua de azi,
rareori mai vezi un baiat care isi deschide umbrela pentru o fata cand ploud. Asa ca am hotarat sa fac
ceva in legatura cu asta - am creat un robot care face exact asta!

Pornind de la dorinta de a aduce impreuna tehnologia si rafinamentul, am dezvoltat o0 masina
autonoma cu un twist inedit: este echipata cu senzori infrarosu care i confera “vederea” necesara
pentru a urmari o linie prestabilitd, iar atunci cand se intalneste cu apa, se transforma intr-un
adevarat gentleman.

Da, ai auzit bine! Cu un senzor special de apa si un servomotor, masina mea ridica o umbrela intr-o
maniera eleganta si afiseaza un mesaj corespunzator pe un ecran LCD. Este un spectacol al
tehnologiei si al stilului, intruchipand ideea ca utilitatea poate merge mana in mana cu eleganta.

Descriere generala

Schema bloc
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Descriere

1. Motor Control Driver with L298N:

- Descriere: Acesta este responsabil pentru controlul miscarii a doua motoare DC conectate la rotile
masinii. Este compus din tranzistoare si diode care permit controlul directiei si vitezei motoarelor.

- Interactiune:Prin intermediul unor semnale de la Arduino Uno, determina directia si viteza de rotatie
a motoarelor pentru a face masina sa mearga inainte, inapoi sau sa se opreasca.

2. Infrared Sensors:

- Descriere: Acesti senzori de infrarosu sunt plasati pe partea stanga si dreapta a masinii si sunt
folositi pentru a detecta o linie neagra pe sol. Ei servesc ca “ochii” masinii, permitandu-i sa urmeze
linia.
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- Interactiune: Senzorii de infrarosu trimit semnale catre Arduino Uno atunci cand detecteaza linia
neagra. Aceste semnale sunt folosite pentru a ghida miscarea masinii in directia dorita.

3. Water Sensor:

- Descriere: Acest senzor de apa este conectat la un pin analogic al Arduino Uno si este folosit pentru
a detecta prezenta apei.

- Interactiune: Atunci cand senzorul de apa detecteaza apa, trimite un semnal catre Arduino Uno.
Acest semnal declanseaza actiunea unui servo motor.

5. Servo Motor:

- Descriere: Servo motorul este utilizat pentru a actiona o umbrela.
- Interactiune: La detectarea apei de catre senzorul de apa, Arduino Uno trimite un semnal catre
servo motor pentru a initia miscarea de ridicare a umbrelei.

6. Arduino Uno:

- Descriere: Arduino Uno serveste ca si “creier” al masinii, controland toate modulele si executia
codului programat.

- Interactiune: Arduino Uno primeste semnale de la senzorii de infrarosu si de apa si controleaza
modulul driver de comanda motor cu L298N si servo motorul in functie de aceste semnale.

7. LCD Module :

- Descriere: Acest modul LCD este utilizat pentru a afisa un mesaj corespunzator atunci cand este
detectata prezenta apei.

- Interactiune: Cand senzorul de apa detecteaza apa, Arduino Uno poate trimite un semnal catre
modulul LCD pentru a afisa un avertisment despre prezenta apei.

Hardware Design

Lista de piese:

- ARDUINO UNO R3 ATMEGA328P

- 2 senzori infrarosu

- Senzor nivel apa

- Modul LCD 1602 + modul 12C

- Sasiu transparent masina inteligenta

- Modul driver de comanda motor cu L298N OKY3195
- Servomotor SG90

- Breadboard 830 puncte MB102

Schema electrica

http://ocw.cs.pub.ro/courses/ Printed on 2026/03/27 15:01



2026/03/27 15:01 3/10 Gentleman Robo

IR Senst

or

IR Senst

or

L
€

Am inceput proiectarea circuitului prin impartirea pinilor pe fiecare component utilizatd. impartirea
acestora este urmatoarea:

- Pinul A3 este destinat citirii valorii senzorului de apa.

- Pinii A4 si A5 i-am pastrat pentru comunicatia 12C cu LCD-ul.

- Pinii 2-7 sunt destinati controlului motoarelor prin driverul L298N.

- Pinii 8 si 9 sunt alocati senzorilor infrarosii care detecteaza directia pe care trebuie sa o urmeze
robotul.

- Pinul 10 este alocat pentru servomotor.

- Pinul de 5V este utilizat pentru alimentarea atat a senzorului de temperatura, cat si a modulului LCD,
ambele fiind conectate pe breadboard.

- Pinii de GND sunt distribuiti astfel: unul este alocat pentru modulul LCD, iar celalalt pentru toate
conexiunile GND de pe breadboard (senzorii infrarosii, servomotorul, controlul motoarelor prin
driverul L298N si senzorul de temperatura).

Software Design
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Codul a fost scris in Arduino IDE.

Am utilizat bibliotecile “Servo.h”, “Wire.h"” si “LiquidCrystal_I12C.h"” pentru controlul
servomotorului, comunicatie 12C si afisarea pe LCD.

Am definit viteza motorului prin constanta “MOTOR_SPEED”.
#define MOTOR SPEED 250

Urmatorul pas in dezvoltarea software a fost definirea pinilor pentru motoare (motl, mot3, mot2,
mot4), senzorii infrarosii (left, right) si pinul pentru senzorul de apa (waterSensorPin).

Am initializat obiectul Servo pentru controlul servomotorului si am afisat un mesaj de pornire pe LCD.

void setup() {

Serial.begin(9600);
myservo.attach(10);
delay(1000);
myservo.write(90);
delay(1000);
myservo.write(0);

pinMode(waterSensorPin, INPUT);

’

pinMode
pinMode
pinMode
pinMode

motl, OUTPUT)
mot3, OUTPUT);
mot2, OUTPUT);
mot4, OUTPUT)

~ o~ o~ o~

’

pinMode(left, INPUT);
pinMode(right, INPUT);

// Initialize the LCD and print a welcome message
lcd.init();

lcd.backlight();

lcd.setCursor(0, 0);

led.print("Hi! I'm Nelutu:)");

delay(2000);

lcd.clear();

in bucla principala, am apelat functia “water()” pentru a detecta apa si a afisa mesaje
corespunzatoare pe LCD si se citesc datele de la senzorii infrarosii pentru a determina directia de
mers a robotului.
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void loop() {

water();

Left = digitalRead(left);
Right = digitalRead(right);

delay(20);
Serial.print("Left: ");
Serial.print(Left);
delay(10);

Serial.print(" Right: ");
Serial.println(Right);

if (Left == 0 && Right == 0)
{

Serial.println("Chose front");
FRONT () ;

}

else if (Left == 1 && Right == 1) {
Serial.println("Chose stop");
STOP();

}

else if (Left == 0 && Right == 1) {
Serial.println("Chose left");
LEFT();

}

else if (Right == 0 && Left == 1) {
Serial.println("Chose right");
RIGHT();

}
}

in functia “water()“ nu numai citesc valoarea senzorului de apa, dar si, daca aceasta valoare
depaseste un anumit prag, initiez un set de actiuni. Printre aceste actiuni se numara afisarea unui
mesaj pe ecranul LCD pentru a semnala inceperea ploii (“Oh, no! Rain!"”) si, de asemenea, ridicarea

servomotorului care controleaza umbrela, astfel incat robotul sa fie protejat de ploaie.

void water() {

int sensorValue = analogRead(waterSensorPin);

delay(20);
Serial.print("Water sensor :");
Serial.println(sensorValue);
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if (sensorValue > threshold) {

if (waterDetected == false) {
lcd.setCursor(0,0);

lcd.print("Oh, no! Rain!");
myservo.write(90);

}
waterDetected = true;
} else {
if (waterDetected == true) {
lcd.clear();
myservo.write(0Q);
}
waterDetected = false;
}

}

Functiile “FRONT()“, “LEFT()“, “RIGHT()“ si “STOP()“ sunt responsabile de controlul miscarii
robotului. Ele primesc informatii de la senzorii infrarosii pentru a determina daca exista obstacole in
cale sau pentru a identifica directia dorita de deplasare. in functie de aceste informatii, functiile
controleaza motoarele robotului pentru a-l face sa mearga inainte, sa vireze la stanga, sa vireze la

dreapta sau sa opreasca complet miscarea.

void FRONT() {

analogWrite
analogWrite
analogWrite
analogWrite

motl,
mot3,
mot2,
mot4,

—~ o~ o~ o~

}

void LEFT(void) {

analogWrite(motl,
analogWrite(mot3,
analogWrite(mot2,
analogWrite(mot4,

}

void RIGHT(void) {

motl,
mot3,
mot2,
mot4,

analogWrite
analogWrite
analogWrite
analogWrite

~ o~~~

’

MOTOR SPEED
MOTOR SPEED
MOTOR SPEED
MOTOR SPEED

’

’

~— N '

’

MOTOR SPEED) ;
MOTOR SPEED) ;
0);
0);

0);
0);
MOTOR SPEED) ;
MOTOR SPEED) ;
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}

void STOP(void) {

analogWrite(motl, 0);
analogWrite(mot3, 0);
analogWrite(mot2, 0);
analogWrite(mot4, 0);
}

Rezultate Obtinute

La pornirea Gentleman Robo, pe ecran este afisat urmatorul mesaj:
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La detectarea apei, umbrela se ridica si pe ecran apare urmatorul mesaj:
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Concluzii

in concluzie, a fost 0 adevarata placere sa lucrez la acest proiect, unde am avut oportunitatea de a
combina cunostintele de hardware cu cele de software si de a fi creativa in gdsirea solutiilor pentru
controlul robotului. Integrarea senzorilor, a motorului si a servomotorului, impreuna cu logica software
pentru detectarea ploii si directionarea miscarii, a fost o experienta minunata si edificatoare. Sper sa
mai am oportunitatea sa lucrez la astfel de proiecte in viitor!
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Download

Arhiva contine schema electrica si codul scris in Arduino IDE.

bogdan_alexandra_arhiva_pm.zip

Bibliografie/Resurse

Link-uri utile

[1] https://www.youtube.com/watch?v=xVCOX _PE_XE
[2] https://www.youtube.com/watch?v=I17IFsQ4tQU8
Resurse

1. Arduino Libraries

2. Servo Library Documentation

3. LiquidCrystal_I2C Library Documentation

4. Wire Library Documentation

5. Datasheet L298N Motor Driver

6. Datasheet senzor de apa
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