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PROIECT: Traffic Light

Descriere: Proiectul reprezinta un sistem de control al traficului ce simuleaza functionarea unui semafor
rutier cu 3 LED-uri (Rosu, Galben, Verde). Codul executa o secventd temporizata standard de tranzitie a
starilor: faza de oprire (Rosu - 3s), faza de pregatire (Rosu + Galben - 1s) si faza de permisiune a trecerii (Verde

- 3s), repetand ciclul in mod automat.
Arhitecturd si Configuratie Hardware:

o lesiri digitale: Pinii 4 (LED Rosu), 5 (LED Galben) si 6 (LED Verde).

o Stare initiala: Toate LED-urile sunt setate pe LOW (stinse) in sectiunea setup().
Secventa de Functionare (Ciclul loop):

1. Faza ROSU (Oprire): Doar LED-ul Rosu este aprins timp de 3 secunde (3000 ms).

2. Faza ROSU + GALBEN (Tranzitie/Pregatire): LED-ul Rosu ramane aprins si se alatura LED-ul Galben
timp de 1 secunda (1000 ms), semnalizand pregatirea pentru pornire.

3. Faza VERDE (Trecere): LED-urile Rosu si Galben se sting, iar LED-ul Verde se aprinde timp de 3 secunde
(3000 ms).

4. Ciclul se reia automat de la faza ROSU.
// Pin definitions
const int RED PIN = 4;
const int YELLOW PIN = 5;

const int GREEN PIN = 6;

void setup() {

// Configure LED pins as outputs
pinMode (RED PIN, OUTPUT);
pinMode (YELLOW PIN, OUTPUT);

pinMode (GREEN PIN, OUTPUT) ;
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// Initialize all LEDs to OFF
digitalWrite(RED_PIN, LOW) ;
digitalWrite(YELLOW_PIN, LOW) ;

digitalWrite (GREEN_ PIN, LOW);

void loop () {
// RED phase: 3 seconds
digitalWrite (RED _PIN, HIGH);
digitalWrite (YELLOW PIN, LOW);
digitalWrite (GREEN_PIN, LOW);

delay (3000) ;

// RED + YELLOW phase: 1 second (transition)
digitalWrite (RED _PIN, HIGH);

digitalWrite (YELLOW PIN, HIGH);
digitalWrite (GREEN_ PIN, LOW);

delay (1000) ;

// GREEN phase: 3 seconds
digitalWrite (RED PIN, LOW);
digitalWrite (YELLOW PIN, LOW);
digitalWrite (GREEN PIN, HIGH);
delay (3000) ;

// Cycle repeats automatically
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PROIECT: Sistem de monitorizare a umiditatii solului

Descriere: Proiectul reprezinta un sistem automatizat de monitorizare a nivelului de apa din sol folosind un senzor
analogic si un microcontroler Arduino. Informatiile sunt citite in timp real si afisate prin intermediul a doua LED-uri,
oferind un feedback vizual rapid pe trei niveluri: Uscat (fara LED-uri aprinse), Nivel mediu de apa (un LED aprins) si Nivel
optim/Multa apa (ambele LED-uri aprinse).

Principiu de Functionare & Logica:

e Senzor analogic (A0): Masoara rezistenta/conductivitatea solului. Valoarea citita este invers
proportionala cu cantitatea de apa (valoare mare = uscat, valoare mica = umed).

e Interfata Seriala: Trimite datele in timp real la 9600 baud prin Serial.printin(sensorValue) pentru
monitorizare si calibrare.

Praguri de Comutare:
1. Sol Uscat (sensorValue > 340): LED 1 = LOW, LED 2 = LOW (Solul necesita udare).
2. Umiditate Moderata (290 < sensorValue <= 340): LED 1 = HIGH, LED 2 = LOW (Nivel intermediar).
3. Umiditate Ridicata (sensorValue <= 290): LED 1 = HIGH, LED 2 = HIGH (Sol suficient udat).

COD:

e sensorPin A0
setup () |
Serial.begin (9¢

pinMode (ledl, OUTPUT) ;

pinMode (led2, OUTPUT) ;

irite (ledl, LOW) ;

digitalWrite (led2, LOW) ;
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sensorValue = ana ead (sensorPin) ;

ial.println (sensorValue) ;

if (sensorValue > 340) {

irite (ledl, LOW) ;

rite (led2, LOW);

else i1if (sensorValue > 290) {

digitalWrite (ledl, HIGH) ;

digitalWrite (led2, LOW) ;

digitalWrite (ledl, HIGH) ;

digitalWrite (led2, HIGH) ;
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PROIECT: Controlul unui Motor Pas cu Pas

Descriere: > Proiectul exemplifica controlul preciziei de rotatie a unui motor pas cu pas cu reductor folosind
biblioteca standard Stepper.h. Codul calculeaza numarul exact de pasi necesari pentru o rotatie completa
raportat la raportul de reducere al angrenajului (64: 1) si executa o rutind demonstrativa ce include rotatii in
sens orar (CW) si antiorar (CCW) la viteze variabile.

2. Descriere Tehnica Detaliata (Raport de Laborator)
Hardware & Calcul Matematic:

e Motor & Driver: Motor pas cu pas 28BYJ-48 actionat prin placa driver ULN2003 conectata la pinii
digitali 8, 10, 9, 11 (secventa 1-3-2-4).

e Calcul pasi per rotatie:
Pasi iesire = Pasi interni (32) X Raport reducere (64) = 2048 pasi/rotatie
Rutina de Functionare (Ciclul loop):

1. Pas fin (Observare vizuald): Executa 4 pasi la viteza foarte mica (setSpeed(1)) pentru a observa
aprinderea secventiala a LED-urilor pe placa driver.

2. Semirotatie lenta (CW): Roteste axul la 180° in sens orar la 100 RPM.

3. Semirotatie rapida (CCW): Roteste axul inapoi la 180° in sens antiorar la 700 RPM.

STEPS_PER REV = 32;

GEAR RED = 64;

STEPS_PER OUT REV = STEPS PER REV * GEAR RED;
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StepsRequired;

Stepper steppermotor (STEPS PER REV, 8, 10, 9, 11);

setup ()

steppermotor.setSpeed (1) ;
StepsRequired = 4;
steppermotor.step (StepsRequired) ;

delay (2000) ;

StepsRequired = STEPS PER OUT REV / 2;
steppermotor.setSpeed (100) ;
steppermotor.step (StepsRequired) ;

delay (1000) ;

StepsRequired = - STEPS PER OUT REV / 2;
steppermotor.setSpeed (700) ;
steppermotor.step (StepsRequired) ;

delay (2000) ;
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PROIECT: Actuator Liniar cu Motor Pas cu Pas si Calibrare in
Milimetri

Descriere: > Proiectul implementeaza un sistem de pozitionare liniara bazat pe un motor pas cu pas 28BYJ-
48. Prin calibrare experimentald (1 rotatie = 40 mm), codul converteste miscarea de rotatie in distanta
liniara (51.2 pasi/mm). Sistemul executd deplasari de cate 50 mm, monitorizeaza distanta totala si fsi
inverseaza automat directia la atingerea bornei de 200 mm.

2. Descriere Tehnica Detaliata (Raport de Laborator)
Calcul Matematic & Calibrare:
e Rezolutie motor: 32 pasi X 64 (reducere) = 2048 pasi/rotatie.
e Conversie Liniara: O rotatie completda muta ansamblul 40 mm (4 cm).

e Raport de conversie:

- 2048 pasi )
Factor Pasi = —— = 51.2 pasi/mm
40 mm

Functionare (Ciclul loop):
1. Pas de deplasare: Proiectul comanda deplasarea cu cate 50 mm per ciclu (50 X 51.2 = 2560 pasi).

2. Monitorizare & Monitor Serial: Calculeaza si afiseaza distanta acumulat stocata in totalDistance si
numarul de pasi necesari prin interfata Seriala (9600 baud).

3. Schimbare de sens: Cand totalDistance atinge sau depaseste 200 mm, valoarea stepsPerMImtr este
multiplicata cu —1, inversand directia de rotatie a motorului (cursa dus-intors).

COD:
finclude <Stepper.h>
//the motor has 32 internal steps
const int INTERNAL_STEPS_PER_REVOL=32;

//the motor also has internal gears to reduce the speed and increase the
torque

const int GEAR REDUCTION=64;

//total steps per revolution
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const int STEPS PER REVOLUTION=INTERNAL STEPS PER REVOL*GEAR REDUCTION;

int stepsRequired;
float stepsPerMlmtr=51.2;
float distanceToCover, distanceToSteps;

int totalDistance=0;
Stepper theMotor(INTERNAL_STEPS_PER_REVOL,8,10,9,11);

void setup () {
// put your setup code here, to run once:

Serial.begin (9600) ;

}
//one full revolution is equal to 4cm
//the motor is operating at 8.5 volts

//at this voltage is working much better

void loop () {
// put your main code here, to run repeatedly:
theMotor.setSpeed (1000) ;

//lets have the motor do one full revolution so we can measure the
distance it covers

//in one full revolution
/* stepsRequired=STEPS PER REVOLUTION;
theMotor.step (stepsRequired) ;

delay (2000);*/
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//after measurements one full revolution is equal to 4cm
//now we can calculate the mm per step.
//1f we have 40mm per 2048 steps and we want to calculate

//how many steps to cover lmm. and the answer is 51.2 steps per
millimeter

distanceToCover=50; //lets move 50mm
stepsRequired=distanceToCover * stepsPerMlmtr;
totalDistance=totalDistance+distanceToCover;
if (totalDistance>=200) {
totalDistance=0;
stepsPerMlmtr=stepsPerMlmtr*-1;
}
Serial.print ("Total Distance:");
Serial.println(totalDistance);
Serial.print ("Steps Required: ");
Serial.println(stepsRequired) ;
theMotor.step (stepsRequired) ;

delay (10);
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PROIECT: Actuator Liniar Interactiv cu Motor Pas cu Pas,
Buton Start/Stop si Autorevers

Descriere: > Proiectul implementeaza un sistem de pozitionare liniard automatizat, controlat interactiv printr-un
buton fizic (comutare Start/Stop cu debouncing). In timpul functionarii, motorul pas cu pas actioneaza ansamblul pe
o cursa maxima de 800 mm (40.960 pasi), calculand pozitia pas cu pas. La atingerea limitelor electronice de cursa
(originea 0 sau valoarea maxima de 800 mm), directia de deplasare se inverseaza automat.

2. Descriere Tehnica Detaliata (Raport de Laborator)
Arhitectura Hardware & Logica de Control:

e Interfata Buton: Conectat la pinul digital 7 utilizand rezistenta interna de pull-up (INPUT_PULLUP).
Detecteaza apdsarea pe front coborator si comuta starea sistemului (motorRunning = !motorRunning)
folosind un delay de 200 ms pentru debouncing mecanic.

e Control pas cu pas non-blocant: Motorul executa doar cate 1 pas per ciclu loop, ceea ce permite citirea
continud a butonului Tn timp ce motorul este Tn miscare.

Limitare Electronica de Cursa (Soft Endstops):
e Rezolutie liniara: 51.2 pasi/mm.
e Cursa maxima: 800 mm X 51.2 = 40.960 pasi.
e Autorevers: * Cand currentDistance >= maxDistance * 51.2, directia devine -1 (inapoi).
o Cand currentDistance <= 0, directia devine 1 (inainte).

COD:

#include <Stepper.h>
const int STEPS PER REVOLUTION = 2048;

Stepper theMotor (STEPS PER REVOLUTION, 8, 10, 9, 11);

// button
const int buttonPin = 7;
bool motorRunning = false;

bool lastButtonState = HIGH;
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int direction = 1;

int

currentDistance = 0;

const int maxDistance = 800; // mm

void
Se

th

pi

void
//
bo

//

if

}

la
//

if

setup () {
rial.begin (9600);
eMotor.setSpeed (5);

nMode (buttonPin, INPUT PULLUP);

loop () {
read button

ol buttonState = digitalRead (buttonPin);

toggle ON/OFF

(buttonState == LOW && lastButtonState == HIGH)
motorRunning = !motorRunning;
delay (200) ;
stButtonState = buttonState;

run motor

(motorRunning) {
// move only 1 step
theMotor.step(direction);
// distance tracking

currentDistance += direction;
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// reverse direction

if (currentDistance >= maxDistance * 51.2) {
direction = -1;

}

if (currentDistance <= 0) {

direction = 1;



p BLEGIUL NATION

S 1
l ~GRIGORE MOISIL™

Cofinantat de
Uniunea Europeana

ONESTI

Start Tn Robotica cu Erasmus+
2025-1-RO01-KA122-VET-000340573

PROIECT: Actuator Liniar Programabil cu Tastatura
Matriciala 4x4 si Arduino

Descriere: > Proiectul implementeaza un sistem inteligent de pozitionare liniara in care distanta de
deplasare (in milimetri) este introdusa direct de utilizator prin intermediul unei tastaturi matriciale 4 X 4.
Sistemul proceseaza cifrele introduse in timp real, le afiseaza pe monitorul serial si pregateste comanda de
miscare pentru motorul pas cu pas (28BYJ-48) la confirmarea utilizatorului.

2. Descriere Tehnica Detaliata (Raport de Laborator)

Componente Hardware & Conexiuni:
o Tastatura Matriciala 4x4: Liniile pe pinii 2, 3, 4, 5 si Coloanele pe pinii 6, 7, 12, 13.
e Motor Pas cu Pas (28BYJ-48): Pinii 8, 10, 9, 11 actionati prin driver ULN2003.
e Intrare Buton Auxiliar: Pinul analogic A2 configurat ca intrare digitala (buttonPin).
e Comunicare Seriala: 9600 baud pentru ghidaj si afisarea valoarii tastate.

Logica de Programare:
1. Preluare taste (customKeypad.getKey()): Analizeaza fiecare apasare de tasta.

2. Formare numar multi-cifra: Daca tasta apasata este o cifra ('0' —'9'), valoarea anterioara este
multiplicata cu 10 si se adauga noua cifra convertita din ASCII in intreg (key - '0').

3. Feedback in timp real: Valoarea partiala introdusa este afisata pe monitorul serial sub forma Typing
(mm): X.

COD:
#include <Keypad.h>
finclude <Stepper.h>
const int button = A2;
int buttonstate=0;
bool ok=0;
const float STEPS PER REV = 32;

const float GEAR RED = 64;

14
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const float STEPS PER OUT REV = STEPS PER REV * GEAR RED;

long StepsRequired;
long inputValue = 0;

Stepper steppermotor (STEPS PER REV, 8, 10, 9, 11);

const byte ROWS = 4;
const byte COLS = 4;
char hexaKeys[ROWS] [COLS] = {

{'1', ’2” |3|, ’A’},

{!4![ 151, |6|, IBI},

I

—
N
~
w
~

o
~

a1
—
~

byte rowPins[ROWS]

byte colPins[COLS] {e, 7, 12, 13};

Keypad customKeypad = Keypad (makeKeymap (hexaKeys), rowPins, colPins,

COLS) ;

void setup () {
Serial.begin (9600) ;
Serial.println ("Enter a number and press # to confirm.");

pinMode (button, INPUT) ;

void loop () {

char key = customKeypad.getKey () ;

I Ot 4
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| _

ROWS,



Cofinantat de
Uniunea Europeana

ONESTI

Start in Robotica cu Erasmus+

2025-1-RO01-KA122-VET-000340573
if (key) |

if (key >= '0' && key <= '9'") {
inputValue = (inputValue * 10) + (key - '0");
Serial.print ("Typing (mm): ");

Serial.println (inputValue) ;

@

|
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PROIECT FINAL: Sistem Automat de Detectie a Pachetelor pe
Conveior

Link material video

Acest proiect reprezinta un mini-sistem automatizat de transport si detectie a pachetelor, realizat cu
ajutorul placii Arduino. Sistemul simuleaza modul in care coletele sunt transportate si detectate pe benzile
rulante din fabrici sau depozite logistice.

O banda transportoare aflata Tn miscare poarta pachete de mici dimensiuni, in timp ce un senzor ultrasonic
de distanta detecteaza momentul in care un pachet trece prin dreptul sdu. La detectare, un buzzer emite
un semnal sonor de avertizare. Microcontrolerul Arduino coordoneaza intregul sistem si proceseaza datele
primite de la senzor.

Principiu de Functionare

e Miscare continua: Banda transportoare se deplaseaza continuu, fiind actionata de un motor
controlat de Arduino.

o Transport automat: Pachetele sunt plasate pe banda si transportate automat catre zona de detectie.

e Monitorizare distanta: Senzorul ultrasonic este pozitionat deasupra/langa banda si masoara in
permanenta distanta pana la obiectele care trec prin dreptul lui.

¢ Detectie obiect: Cand un pachet ajunge in dreptul senzorului, valoarea distantei masurate scade
brusc.

e Semnalizare sonora: Placa Arduino proceseaza modificarea de distanta si activeaza imediat buzzer-
ul.

e Oprire alarma: Dupa ce pachetul trece de senzor, buzzer-ul se opreste automat, iar sistemul revine
la starea de monitorizare.

e Ciclu continuu: Procesul se repeta pentru fiecare pachet, simuland o linie industriala reala.

Q Avantaje si Dezavantaje

17
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Avantaje

Cost redus & Simplu: Usor de asamblat si ieftin.

Consum mic: Eficienta energetica ridicata.

Didactic: Excelent pentru invatarea electronicii si
programarii.

Extensibil: Se pot adauga afisaje (LCD), contoare
sau LED-uri.

g Aplicatii Practice

e Automatizari in depozite logistice si curierat.

Sisteme de transport al bagajelor in aeroporturi.

Dezavantaje

Senzitiv la pozitionare: Senzorul necesita
aliniere precisa.

False citiri: Poate detecta accidental obiecte din
apropiere.

Sensibil la alimentare: Necesita o sursa stabila
de energie.

Viteza limitata: Banda nu poate rula la viteze
foarte mari.

Contorizarea mecanicd/electronica a pachetelor pe linie.

Linii de productie si sortare in fabrici (Smart Factory).

Benzile rulante de la casele de marcat din supermarketuri.

18
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COD:

#include <Stepper.h>

#include <Keypad.h>

STEPS PER REVOLUTION = 2048;

Stepper motor (STEPS PER REVOLUTION, A0, Al, A2, A3);

byte ROWS = 4;
byte COLS = 4;

keys [ROWS] [COLS]

{lll,l2l,l3l,lAl},
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}i
byte rowPins [ROWS]

byte colPins[COLS]

ROWS, COLS) ;

Keypad keypad = Keypad (makeKeymap (keys), rowPins, colPins,

moving = false;
targetSteps = 0;
currentSteps = 0;
direction = 1;
stepsPerMM = .0;

String inputNumber = "";

trigPin 12¢
echoPin 13z
buzzerPin = 11;
distance = -1;
lastSensorRead = 0;

sensorInterval = 80;

readDistance () {
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digitalWrite (trigPin, LOW) ;

delayMicroseconds (2) ;
digitalWrite (trigPin, HIGH) ;
delayMicroseconds (10) ;
digitalWrite (trigPin, LOW) ;

duration = pulseln(echoPin, HIGH, 30000) ;
if (duration == 0) return -1;

return duration * 0.034 / 2;

setup () {
Serial.begin (9600) ;
motor.setSpeed (20) ;

pinMode (trigPin, OUTPUT) ;

pinMode (echoPin, INPUT) ;

pinMode (buzzerPin, OUTPUT) ;

Serial.println ("System ready");
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key = keypad.getKey () ;

if (key) {
if (key >= '0' && key <= '9") {
inputNumber += key;

Serial.println (inputNumber) ;

if (key == "*') {
inputNumber = "";

Serial.println ("Cleared") ;

if (key == "#"') {
if (inputNumber.length() > 0) {
mm = inputNumber.toFloat () ;
targetSteps = mm * stepsPerMM;

currentSteps = 0;

moving = true;

Serial.print ("Move mm: ");
Serial.println (mm) ;

inputNumber = "";
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if (moving) {
motor.step (direction) ;
currentSteps++;
if (currentSteps >= targetSteps) {
moving = false;

Serial.println("Done!");

if (millis() - lastSensorRead >= sensorInterval) {

lastSensorRead = millis () ;

distance = readDistance() ;

Serial.print ("Distance: ");

Serial.println(distance);

if (distance > 0 && distance <= 30) {
tone (buzzerPin, 300);

} else {

noTone (buzzerPin) ;
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  9600  baud


  64 : 1


  Pași ieșire = Pași interni (32) × Raport reducere (64) = 2048  pași/rotație


   180 ∘


  100  RPM


   180 ∘


  700  RPM


  1  rotație = 40  mm


  51 . 2  pași/mm


  50  mm


  200  mm


  32  pași × 64  (reducere) = 2048  pași/rotație


  40  mm


  4  cm


  Factor Pași =   2048  pași  40  mm = 51 . 2  pași/mm


  50  mm


  50 × 51 . 2 = 2560  pași


  9600  baud


  200  mm


  − 1


  800  mm


  40 . 960  pași


  0


  800  mm


  200  ms


  1  pas


  51 . 2  pași/mm


  800  mm × 51 . 2 = 40 . 960  pași


  4 × 4


  9600  baud


  10

