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A Tecnologia Bluetooth

* Desenvolvida originalmente pela Ericsson e gerenciada por um
grupo de empresas - o Bluetooth SIG (Special Interest Group)

* Substituicao de cabos de conexao

* Trabalha na banda de 2.4 GHz utilizando FHSS com 1600 saltos/s
* Transferéncias da ordem de centenas de Kbps

* Cada aparelho possui um ID unico para facilitar identificacao



Requisitos da Tecnologia

e Baixo custo

* Para poder ser embutido em outros dispositivos sem modificar sua faixa
de preco

* Baixo consumo de energia
e Utilizacao voltada para dispositivos moveis

* Tamanho Reduzido
* Pequeno alcance



Padrao IEEE 802.15.1

* Objetivos
* Baixo custo
* Baixo consumo energético
* Leve
 Faciluso
 Confiavel e tolerante a falhas



Padrao IEEE 802.15.1

* Frequéncia—> 2,4 GHz
* Resiliente a falhas

* Taxa de transmissao
* 1 Mbs
 Distancia
* média 10 metros
* maxima 100 metros



Bluetooth

* O que é Bluetooth?

* Interface de radio universal
Pequena distancia (10 m)
Conexao entre dispositivos eletronicos portateis
Redes Ad Hoc(ndo ha um no central)
Elimina necessidade cabos em modems, PDAs
« computadores, impressoras, projetores, etc.
Baixa poOténcia, custo e complexidade






Bluetooth

* Conectividade em sistemas sem fio
* Em sistemas de radio convencionais, o movel se conecta a uma estacao
base que gerencia a comunicacao entre este movel e outros terminais.

* O acesso ao canal, alocacao de canal, controle de trafego e
minimizacao de interferéncia sao controlados pela estacao base.

* Exemplos: GSM. D-AMPS, 1S-95, WLAN, etc



Bluetooth

* Conectividade em sistemas AD Hoc
* Em sistemas AD Hoc nao existe diferenciacao entre terminal e estacao
base.
* Comunicacao ponto-a-ponto
* Nao existe central de controle para que as unidades possam fazer as
conexoes ou para dar suporte a estas conexoes

* Varias conexdoes AD Hoc podem compartilhar o meio sem necessidade
de uma estacao de controle



Topologia das redes

* Formacao de redes ad-hoc formando piconets
* Cada piconet tem sempre um dispositivo mestre e ate 7 escravos
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Topologia das redes

* Toda a comunicacao ¢ feita entre o mestre e um escravo

* Quando duas ou mais piconets compartilham algum dispositivos,
temos uma scatternet

* Esses dispositivos atuam como roteadores entre as duas redes



Bluetooth

* Espectro de Frequéncia

* O sistema deve operar em qualquer parte do mundo e a banda de
frequéncia deve ser aberta ao publico sem a necessidade de licencas

* A unica banda de frequéncia que satisfaz estes requisitos € a 2,45
GHz - Industrial-Scientific medical (ISM) band

e 2400 MHz a 2483,5 MHz nos EUA e na Europa (apenas parte desta
banda esta disponivel na Franca e Espanha)

e 2471 MHz a 2497 MHz no Japao



Bluetooth

* Bluetooth 4.2

* Frequéncia - 2.4 GHz
* Alcance-30m
* Velocidade - TMbps

* Bluetooth 5.0

* Consumo de Energia
* Velocidade
* Expansao na conexao - Mesh (loTl)



Bluetooth

#include "BluetoothSerial.h"
BluetoothSerial SerialBT;
#define BT_NAME "UNIVAP"
void setup()

{

Serial.begin(115200); // Inicializa o monitor serial

SerialBT.begin(BT_NAME); // Nome do dispositivo Bluetooth

Serial.println("ESP32 Bluetooth Iniciado. Aguardando conexao...");



void loop()
{
if (SerialBT.available())
{ // Verifica se ha dados recebidos via Bluetooth
char received = SerialBT.read(); // Lé o primeiro caractere recebido

Serial.println("Recebido: + String(received));

SerialBT.println("ESP32 Recebeu: d “ + String(received));

}
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#include <Arduino.h>

#include "BluetoothSerial.h"
BluetoothSerial SerialBT;

#define BT_NAME "UNIVAP" // Nome do dispositivo Bluetooth

/*
LIGACAO DO MOTOR
MOTOR A IN1 IN2
direto

1
reverso %)
parar (%]

1

R ©®© B o

parar

*/

#define IN1_MOTOR1 27
#define IN2_MOTOR1 26

#define IN3_MOTOR2 25
#define IN4_MOTOR2 33



void moverFrente(){
digitalWrite(IN1 _MOTOR1, 1);
digitalWrite(IN2_MOTOR1, ©);

digitalWrite(IN3_MOTOR2, 1);
digitalWrite(IN4_MOTOR2, 0);
SerialBT.println("ESP32 Recebeu: w ");
Serial.println("Movendo para frente");

}

void moverTras(){
digitalWrite(IN1_MOTOR1, ©);
digitalWrite(IN2_MOTOR1, 1);

digitalWrite(IN3_MOTOR2, ©);
digitalWrite(IN4 MOTOR2, 1);
SerialBT.println("ESP32 Recebeu: s ");

Serial.println("Movendo para tras");



void moverEsquerda()

{

digitalWrite(IN1 _MOTOR1, LOW);
digitalWrite(IN2 _MOTOR1, HIGH);

digitalWrite(IN3_MOTOR2, HIGH);
digitalWrite(IN4_MOTOR2, LOW);
SerialBT.println("ESP32 Recebeu: a ");

Serial.println("Movendo para a esquerda");

void moverDireita()

{

digitalWrite(IN1_MOTOR1, HIGH);
digitalWrite(IN2_MOTOR1, LOW);

digitalWrite(IN3_MOTOR2, LOW);
digitalWrite(IN4_MOTOR2, HIGH);
SerialBT.println("ESP32 Recebeu: d ");

Serial.println("Movendo para a direita");



void parar()

{
digitalWrite(IN1 _MOTOR1, LOW);
digitalWrite(IN2_MOTOR1, LOW);

digitalWrite(IN3_MOTOR2, LOW);
digitalWrite(IN4_MOTOR2, LOW);

Serial.println("Parando os motores");

void setup(){

Serial.begin(115200); // Inicializa o monitor serial
pinMode(IN1_MOTOR1, OUTPUT);

pinMode(IN2_MOTOR1, OUTPUT);

pinMode (IN3_MOTOR2, OUTPUT);
pinMode (IN4_MOTOR2, OUTPUT);

SerialBT.begin(BT_NAME); // Nome do dispositivo Bluetooth

Serial.println("ESP32 Bluetooth Iniciado. Aguardando conexdo...");



void parar()

{
digitalWrite(IN1 _MOTOR1, LOW);
digitalWrite(IN2_MOTOR1, LOW);

digitalWrite(IN3_MOTOR2, LOW);
digitalWrite(IN4_MOTOR2, LOW);

Serial.println("Parando os motores");

void setup(){

Serial.begin(115200); // Inicializa o monitor serial
pinMode(IN1_MOTOR1, OUTPUT);

pinMode(IN2_MOTOR1, OUTPUT);

pinMode (IN3_MOTOR2, OUTPUT);
pinMode (IN4_MOTOR2, OUTPUT);

SerialBT.begin(BT_NAME); // Nome do dispositivo Bluetooth

Serial.println("ESP32 Bluetooth Iniciado. Aguardando conexdo...");



void loop(){
if (SerialBT.available()) { / Verifica se ha dados recebidos via Bluetooth
char received = SerialBT.read(); // Lé o primeiro caractere recebido
Serial.println("Recebido: " + String(received)); // Exibe no monitor serial
switch (received) {// Interpreta os comandos recebidos
case 'w':
moverFrente();
break;
case 's':
moverTras();
break;
case 'a':
moverEsquerda();
break;
case 'd':
moverDireita();
break;

case 'q':
parar();
break;
default:
Serial.println("Comando invalido");
break;

}
}
}
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