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Masinuta Bluetooth - VRINCEANU Dan

Introducere

Prezentarea pe scurt a proiectului vostru:
- ce face

Proiectul consta intr-o masinuta inteligenta cu trei moduri de operare: control manual prin Bluetooth
folosind o aplicatie pe smartphone, mod automat in care evita obstacolele

- care este scopul lui

Scopul acestui proiect pentru mine este sa invat cum pot integra diferite tehnologii, precum senzorii,
comunicatia Bluetooth si algoritmii de control, intr-un sistem robotic functional. Mi se pare un proiect
interesant si provocator, care ma ajutd sa inteleg mai bine cum lucreaza componentele intre ele. in
plus, Imi ofera ocazia sa aplic ceea ce am invatat la scoala intr-un mod practic si interactiv. Consider
ca este o0 experienta utila atat pentru dezvoltarea mea personala, cat si pentru viitoarele proiecte in
domeniul tehnologiei si automatizarii.

- care a fost ideea de la care ati pornit

Ideea de la care am pornit a fost sa fac o masinuta controlata prin Bluetooth, o dorinta pe care o
aveam inca din copilarie, pentru ca mi s-a parut mereu ceva foarte interesant. Pe parcurs, m-am
gandit cum as putea sa o imbunatatesc si sa o fac mai inteligenta, asa ca am adaugat senzori pentru
a evita obstacolele si prapastii. Astfel, proiectul a devenit mult mai complex si mai captivant,
combinand pasiunea din copilarie cu noile cunostinte tehnice.

- de ce credeti ca este util pentru altii si pentru voi

Proiectul este util prin ceea ce face, pentru ca reproduce, la scara mica, functionalitati intalnite in
tehnologia reala - cum ar fi masinile autonome sau sistemele inteligente de transport. Modul automat
ajuta la intelegerea principiilor de evitare a obstacolelor, folosite la roboti sau masini autonome.
</note>

Descriere generala

. Circuit
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Lista de piese:
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Componenta Cantitate
Placa de plastic

ESP32

Kit motor reductor + roata plastic cu cauciuc
Punte H Dubla MX1508, DC

Senzor ultrasunete HC SR-04P

Breadboard 400 puncte

Senzor IR

LCD 1602 cu interfata 12C

Baterie 18650

Modul powerbank 18650

Servomotor SG90

Suport acumulatori 18650, 2S
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</note>

Software Design

Descrierea flow-ului software:

Masina functioneaza in doua moduri distincte, controlate din aplicatia de pe smartphone (Dabble):
Modul Manual (default la conectare) Modul Automat: Evitare obstacole + prapastii
Starea 0 - Asteptare conectare Bluetooth (ldle):

- La pornirea microcontrollerului, masina asteapta conectarea prin Bluetooth.
- Pe LCD se afiseaza mesajul: Conecteaza-te sefule
- Nicio miscare nu este permisa pana la stabilirea conexiunii.

Starea 1 -» Mod Manual (Bluetooth GamePad activ):

- Dupa conectare, masina intra in Mod Manual, unde poate fi controlata de utilizator folosind aplicatia
Dabble.

- Se afiseaza pe LCD: Mod: Manual

- Directiile disponibile:

- T - Mers inainte

- | - Mers inapoi

. « - Viraj la stanga

- = - Viraj la dreapta

- In lipsa unei comenzi, motoarele sunt oprite automat.

Starea 2 -» Mod Automat (Evitare obstacole si prapastii):

- Activat prin apasarea butonului Triangle din aplicatie.
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- Comportament:

- Se afiseaza pe LCD: Mod: Obstacole+, Prapastii

- Se utilizeaza senzorul ultrasonic pentru detectia obstacolelor si senzorul IR pentru prapastii.
- Daca se detecteaza o prapastie (senzor IR = LOW):

- Masina opreste, da inapoi si vireaza automat pentru a evita zona periculoasa.
- Mesaj pe LCD: Prapastie STOP

- Daca se detecteaza un obstacol in fata:

- Se masoara distantele din stanga si dreapta prin rotirea servomotorului.

- Se alege directia cea mai libera si se vireaza in acea parte.

- Mesaj pe LCD: Obstacol STOP

- Daca drumul e liber: masina merge inainte.

- Mesaj pe LCD: Drum liber

Starea 3 - Revenire la Manual:

- Apasarea butonului Cross din aplicatie dezactiveaza modul automat.
- Masina opreste orice miscare si revine in modul manual.
- LCD-ul afiseaza din nou: Mod: Manual

Motivatia Alegerii Bibliotecilor

Arduino Libraries

==== Motivatia Alegerii Bibliotecilor ====

ESP32 Robotics Libraries

#include <DabbleESP32.h> // Control Bluetooth cu aplicatia mobila
Dabble (GamePad virtual)

#include <ESP32Servo.h> // Compatibilitate PWM pentru control precis
al servomotoarelor pe ESP32

#include <NewPing.h> // Masuratori rapide si stabile cu senzorul
ultrasonic HC-SR04

#include <Wire.h> // Comunicatie I2?C intre ESP32 si periferice

#include <LiquidCrystal I2C.h> // Afisare text pe LCD 16x2 cu interfata I2C

Justificare: Am ales aceste biblioteci pentru a realiza un sistem robotic autonom cu control manual
prin Bluetooth si feedback vizual.

- "DabbleESP32" permite interactiunea prin aplicatia mobila fara componente fizice externe. -
"ESP32Servo” este necesara pentru compatibilitate cu PWM-ul specific ESP32, esential in orientarea
senzorului ultrasonic. - "NewPing" asigura masuratori eficiente ale distantei fara blocaje, utile pentru
evitarea obstacolelor. - "Wire" este standard pentru comunicatie I12C, permitand integrarea simpla a
mai multor senzori sau afisaje. - "LiquidCrystal _I12C" ofera un mod convenabil de a afisa mesaje de
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stare, diagnostic sau feedback pentru utilizator.

Laboratoarele

Laboratorul 0: GPIO

Folosit pentru controlul pinilor digitali - pornirea/opirea motoarelor, citirea starii senzorului IR.

Laboratorul 1: UART

Utilizat pentru comunicarea seriala cu computerul prin Serial.begin() - afiseaza mesaje de stare si
debug.

Laboratorul 3: Timere. PWM

PWM este folosit pentru a controla pozitia servomotorului (ex: rotirea senzorului ultrasonic pentru
detectarea obstacolelor).

Laboratorul 6: 12C

Folosit pentru comunicarea cu ecranul LCD 1602 prin interfata 12C - afiseaza mesaje despre obstacole,
prapastii sau conexiunea cu aplicatia.

Element de Noutate al Proiectului

Integrarea controlului manual prin Bluetooth (Dabble) cu un sistem autonom de evitare a obstacolelor
si prapastiilor. Robotul poate schimba directia si viteza in timp real, oferind feedback pe LCD si
folosind un servomotor pentru scanare laterala. Aceasta combinatie de autonomie si interactivitate
mobila face proiectul versatil si inovator.

Calibrarea senzorilor

Senzor ultrasonic (HC-SR04) Am setat o distanta maxima de detectie (200 cm) si un prag pentru
obstacol (20 cm). Am testat valorile in monitorul serial pentru a verifica functionarea corecta. Senzor
IR Am calibrat detectarea marginii ca semnal LOW. Am verificat comportamentul apropiind senzorul

http://ocw.cs.pub.ro/courses/ Printed on 2026/04/04 05:45



2026/04/04 05:45 5/12 Masinuta Bluetooth - VRINCEANU Dan

de o margine (ex. masa). Servomotor + senzor ultrasonic Am setat unghiuri fixe (50° si 130°) pentru
scanare laterala. Am verificat ca senzorul masoara distanta corect in ambele directii.

Main application flow

Setup

- Initializeaza comunicatia seriala la 115200 baud.
- Configureaza pinurile pentru:

1. Motoare (IN1, IN2, IN3, IN4)

2. Senzor IR (prapastie)

3. Ultrasunete (TRIG, ECHO)

4. Servomotor (SERVO_PIN)
- Ataseaza servomotorul si il pozitioneaza initial la 90°.
- Initializeaza conexiunea Bluetooth cu aplicatia Dabble.
- Configureaza magistrala 12C (Wire.begin) pentru LCD.
- Initializeaza LCD-ul (16x2) si aprinde lumina de fundal.
- Afiseaza mesaj pe ecran: “Conecteaza-te, sefule”.

void setup

Serial.begin ;
setUpPinModes () ;
Dabble.begin("MyBluetoothCar");

Wire.begin ) ; // SDA, SCL
lcd.init();

lcd.backlight();
lcd.setCursor(0, ;
lcd.print("Conecteaza-te");
lcd.setCursor(0, ;
lcd.print("sefule ");

Serial.println("Dabble si LCD initiate, astept conectarea...");

Main Loop

- Proceseaza comenzile de la Dabble.
- Daca aplicatia nu e conectata:
1. Afiseaza mesaj si iese temporar din bucla.
- La prima conectare:
1. Afiseaza “Mod: Manual” pe LCD.
- Daca se apasa Triunghi (A):
1. Activeaza modul automat (evitarea obstacolelor + margini).
- Daca se apasa X (X):
1. Dezactiveaza modul automat si revine la control manual.
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- Daca modul automat este activ:
1. Apeleaza "avoidObstacles()" si iese din “loop".

1. Controleaza robotul in mod manual cu D-pad:

- Altfel:
1. A =1nainte
2. ¥ =inapoi
3. «=stanga
4. » = dreapta
5. Nimic = opreste

void loop

Dabble.processInput

.
’

IDabble.isAppConnected

lcd.setCursor (0,

.
’

lcd.print("Conecteaza-te ");

lcd.setCursor(0,

lcd.print("sefule

delay ;

.
’
n

static bool wasConnected = false;

IlwasConnected

lcd.clear();
lcd.setCursor(0,

.
’

lcd.print("Mod: Manual");
wasConnected = true;

GamePad.isTrianglePressed

Serial.println("Mod obstacole+prapastie activat");
obstacleAvoidanceMode = true;

lcd.clear();
lcd.setCursor (0,

.
’

lcd.print("Mod: Obstacole+");

lcd.setCursor(0,

.
’

lcd.print("Prapastii ");

GamePad.isCrossPressed

Serial.println("Mod automat oprit, revenire la manual");
obstacleAvoidanceMode = false;

stopMotors();
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lcd.clear();
lcd.setCursor(0, 0);
lcd.print("Mod: Manual");

obstacleAvoidanceMode

avoidObstacles();

GamePad. isUpPressed moveForward();
GamePad. isDownPressed moveBackward( ) ;
GamePad.isLeftPressed turnLeft();
GamePad.isRightPressed turnRight();

stopMotors();

Auxiliary Functions

// Configureaza toate pinurile relevante si initializeaza servomotorul.
void setUpPinModes

pinMode (IN1, OUTPUT);
pinMode (IN2, OUTPUT);
pinMode (IN3, OUTPUT);
pinMode (IN4, OUTPUT);
pinMode (IR SENSOR PIN, INPUT);

myServo.attach(SERVO PIN);
myServo.write(90);
Serial.println("Servomotor initiat la 90°");

// Miscari de baza pentru robot:
void moveForward

GPIO.out wlts 1 << IN1) |
GPIO.out wltc 1 << IN2) |
Serial.println("Inainte");

=

<< IN3); // Set IN1 si IN3 HIGH
<< IN4); // Set IN2 si IN4 LOW

=

void moveBackward

=

GPIO.out wlts 1 << IN2) |
GPIO.out wltc = (1 << IN1) |
Serial.println("Inapoi");

<< IN4); // Set IN2 si IN4 HIGH
<< IN3); // Set IN1 si IN3 LOW

=
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void turnLeft

GPIO.out wlts 1 << IN2
GPIO.out wltc 1 << IN1
Serial.println("Stanga");

void turnRight

GPIO.out wlts = (1 << IN1
GPIO.out wltc 1 << IN2
Serial.println("Dreapta");

void stopMotors
GPIO.out wltc = (1 << IN1

LOW
Serial.println("Oprire");

Sensor and Navigation Functions

<<
<<

<<
<<

<<

IN3

IN4);

IN4);

IN3

IN2

’

’

’

’

// INI

// INI

; // IN2

1 <<

// Returneaza distanta masurata cu ultrasunete.

int readPing

delay(70);
int cm = sonar.ping cm();

cm == cm = MAX DISTANCE;

Serial.print("Distanta: ");

Serial.print(cm);
Serial.println(" cm");
cm;

Si

IN3

; // IN2 si IN3 HIGH

IN4 LOW

// Roteste servomotorul spre dreapta, masoara, revine.

int lookRight

myServo.write(50);

delay(500);

int distance = readPing();

myServo.write(90);
distance;

// Roteste servomotorul spre stanga, masoara, revine.

int lookLeft

si IN4 HIGH
si IN3 LOW

1 << IN4); // Toti
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myServo.write ;

delay ;

int distance = readPing();

myServo.write ;
distance;

// Evita obstacole si margini. Apelata in mod automat.
void avoidObstacles

int senzorIR = digitalRead (IR SENSOR PIN); // LOW = prapastie
int distanceR ;

int distancelL ;

distance = readPing();

senzorIR == LOW

stopMotors();

lcd.setCursor(0, ;
lcd.print("Prapastie STOP ");
delay ;

moveBackward( ) ;
delay ;
stopMotors();
delay ;

turnLeft(); // intoarcere completa
delay ;

stopMotors();

delay ;

distance <= OBSTACLE DISTANCE

stopMotors();

lcd.setCursor(0, ;
lcd.print("Obstacol STOP ");
delay ;

moveBackward( ) ;

delay ;

stopMotors();

delay ;

distanceR
delay ;
distancelL
delay ;

lookRight();

lookLeft();

distanceR >= distancelL
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{
turnRight();

delay(500);
stopMotors();
}
else
{
turnLeft();
delay(500);
stopMotors();
}
}
else
{
moveForward( ) ;
lcd.setCursor(0, 1);
lcd.print("Drum liber
}

}

VIDEO

https://www.youtube.com/shorts/16-T-_LEwkY

Rezultate Obtinute
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Concluzii

Acest proiect este un robot autonom controlabil prin Bluetooth, capabil sa evite obstacole si prapastii
cu ajutorul senzorilor, oferind in acelasi timp control manual precis prin aplicatia Dabble. Este o
combinatie reusita intre inteligenta integrata, interfata prietenoasa si control adaptiv al motoarelor.

Download

bluetoothcar v1.1 vrinceanu.zip

Bibliografie/Resurse

LCD Help: https://www.youtube.com/watch?v=860eErq9c3E>

Piese: https://sigmanortec.ro https://www.optimusdigital.ro/ro/
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