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Rc Car - Moldoveanu Paul-Adrian
Introducere

Proiectul meu este o masinuta RC controlata de pe telefon, dotata cu faruri, stopuri si senzor de
parcare spate. Scopul este sa simuleze functiile de baza ale unei masini reale intr-un model miniatural.
Ideea a pornit din dorinta de a combina controlul wireless cu senzori si iluminare, intr-un proiect
practic si distractiv. Este util atat pentru mine, ca mod de a invata electronica aplicata, cat si pentru
altii interesati de automatizari sau prototipuri auto.

Controlul se va face prin Bluetooth, iar senzorul de parcare va detecta obstacolele si va alerta
utilizatorul. Farurile si stopurile vor functiona in functie de directia de mers.

Descriere generala

1. ESP32 Este creierul sistemului - primeste comenzi de la aplicatia de pe telefon prin Bluetooth sau
WiFi si controleaza restul componentelor (motoare, lumini, senzori).

2. Battery Asigura alimentarea intregului sistem. Este sursa principala de energie pentru toate
modulele.

3. Arduino Nano - executa comenzile primite de la ESP32 pentru a controla servomotorul si banda
LED.

4. DC Motor + DC Motor Control Unit Motoarele responsabile de deplasarea masinutei. Unitatea de
control (driver motor) primeste semnale de la ESP32 pentru a controla viteza si directia de mers.

5. Servo Motor Este folosit pentru directie. ESP32 controleaza unghiul sau de rotatie pentru a vira
rotile masinutei stanga/dreapta.

6. Led Strip Simuleaza farurile si stopurile masinii. Controlate de ESP32 in functie de directia de mers
(ex: aprindere la mers inainte sau franare).

7. Senzor Distanta Este pozitionat in spatele masinutei si detecteaza obstacolele. Trimite date catre
ESP32, care le poate afisa in aplicatie sau activa semnale vizuale/acustice.

Utilizatorul controleaza masinuta RC direct de pe telefon, prin intermediul unei aplicatii mobile ce
comunica cu ESP32 prin Bluetooth. Din aplicatie, utilizatorul poate:

- Controla directia de mers (inainte/inapoi/stanga/dreapta) prin butoane sau joystick virtual.
Comenzile sunt trimise catre ESP32, care ajusteaza motoarele in consecinta.

- Vizualiza distanta fata de obstacole atunci cand masinuta merge inapoi, datorita senzorului de
parcare, astfel evitand coliziunile.

- Aprinde sau stinge farurile si stopurile - acestea sunt controlate de ESP32 si pot fi activate automat
in functie de directia de mers sau manual din aplicatie.

- Primi feedback vizual daca un obstacol este detectat la o distanta mica.

Hardware Design
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Esp32

Arduino Nano

Servomotor SG90

WS28128B led

Senzor de Distanta VL53L0X
Modul driver motor L298N
Motor DC

NouswNH

Software Design
[ Stadiul actual al implementarii software

Implementarea software a fost realizatd cu succes. in prezent, sistemul este controlabil prin retea
Wi-Fi, expunand o interfata de tip API catre aplicatia de mobil. ESP32 configureaza un punct de acces
local ("Rc_Car’) si ruleaza un server web care gestioneaza comenzi pentru:

- miscare (viteza si directie)

- controlul directiei prin UART

- iluminare RGB cu LED-uri WS2812B

- In curand: senzor de distanta laser pentru parcare

Functionalitati implementate:

- Control motor cu PWM (viteza)

- Directie controlata prin comenzi UART

- LED-uri RGB controlate cu FastLED

- API-uri REST pentru control din aplicatia de mobil
. Server Wi-Fi + DNS redirect la “rccar/®

. Comunicare seriala intre microcontrollere

Functionalitati in dezvoltare:

- Integrarea senzorului de distanta cu laser (pe SDA)
- Aplicatia mobila pentru control complet

[ Motivatia alegerii bibliotecilor
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- WiFi/WebServer/DNSServer - pentru conectivitate locala si expunerea API-urilor fara internet
- FastLED - pentru control eficient si flexibil al LED-urilor RGB
- Arduino standard - compatibilitate garantata cu ESP32 pentru PWM, UART etc.

[ Element de noutate

- Controlul se face prin APl REST - gata pentru aplicatii mobile

- Server Wi-Fi cu DNS intern - acces usor la interfata (" rccar/")

- Separarea logicii de control si actionare prin UART

- Senzor de distanta cu laser addaugat pentru functie de parcare inteligenta

[ Justificarea utilizarii functionalitatilor din laborator

Concept din laborator Utilizare in proiect

PWM Controlul vitezei motorului prin “ledcWrite()

UART Comunicare intre ESP32 si microcontroller secundar pentru directie/lumini
12C (SDA) Utilizat pentru senzorul de distanta cu laser

[ Structura proiectului si interactiuni

]

- ESP32 gestioneaza toate comenzile API si controleaza motorul

- Comenzile de directie si lumina sunt trimise prin UART

- LED-urile RGB sunt gestionate prin FastLED

- Aplicatia mobila va trimite comenzi catre serverul ESP32

- Senzorul de distanta (pe 12C) va trimite feedback pentru manevre de parcare

[] Optimizari realizate

- Separare pe thread (core) diferit pentru server, evitand blocaje

- Comenzi UART trimise in mod eficient prin singleton (" SerialSender")
- PWM configurat cu frecventa si rezolutie adaptate nevoilor motorului
- Mesajele API sunt compacte si rapide de procesat

Rezultate Obtinute

Demo video: https://www.youtube.com/watch?v=RYxBSBJadco&ab_channel=Moldo
Concluzii
Bibliografie/Resurse

Lista cu documente, datasheet-uri, resurse Internet folosite, eventual grupate pe Resurse Software
si Resurse Hardware.
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