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PC Interface g Driver/Controller .. Stepper
CAD 64 bit JLEE&} _ _ ) Ubernimmt Steuersignale von Arduino _ 4 Drahte - 2 Wicklungen
3D-modellieren und wasserdichte USB Arduino Mikroprozessor %und moduliert den Stepperstrom Phase1 = Spulef NEMA 17 42x42mm
*.stl Dateien generieren Analog - Digitalwandler —}A'
CAM: Cura / Slic3r G-Code wird in Steuersignale verwandelt ’
STL - Dateien einlesen und mit g’:gp-;lgulse' PWM (Power Width Modulaiﬁ)trenp”:)lJlse B+ Q
differenzierten Druckereinstellungen : : —>
GCode generieren 2 und gibt sie an bestimmte Pins weiter Stepmodi durch Umstecken
9 —s? Motorstrom durch Drehpotentiometer Phase2 = Spule?

GRBL: Enable: Haltestrom
mit Universal GCode Sender Spelcher: EEPROM Endstop.... —B>
GCode ausgeben und an Arduino sende USB ' (electrically erasable programmable
Beschrankung auf 3 Achsen read-only memory)
Arduino IDE:
(integrated development environnement) USB-Chip zur Kommunikation (CH341)
Mit Processing Arduino konfigurieren Startroutine = Bootloader
und kompiliert hochladen Betriebssystem = Firmware

GRBL: Bibliothek in Arduino IDE einbinden
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Speichermedium SD-Karte fiir GCode-Ubertragung

Firmware kann mit Arduino IDE angepasst werden

4 Driver
A4988

/B mpn o

L.ILII:I

Cc3s
. RI2R3IRI

J:’:cm S0
-8 (] [=x]

-!.)-

Heizbett

Extruder

Phase1 = Spule

A- I

Motor E

BT TR
\:3 [ =
NE |

ErE
muEBDEJmE“@ G

R3S RI6RI7 R24
‘_jﬂ?s lSD

i -

mt

(=
m[umm

!iia’h‘;‘.‘

eI 'ﬁ'
2ealala

CrealltySD V. 1
ki I i i i J i

'ﬁmcj@jcjcnzlEH
< 'o" = YSTW ZS'I‘CP B-HUT ETEHP \
= | ! ! !

Q_ — [ G .
I.ICE _.8- _.8- S ©&e g2
h ® " ag 2
X > N 2d5
=

®)) SB *: 1
C IIIII i i i gp!ng:e ?irebcltion
. o 3 ~ Limit Z-Axis (Iﬁ ut)
® Power 2 ARl s | Power ||
(D S u p ply ﬁ 3; Stepper Enable/Disable S I b P
e (@] / Direction Z-Axis upp y 'l- : OWer
) . S ' bl "
o evil. | i N S sonieite | @VHl o Supply
Coolant Enable s Step Pulse X-Axis 5
) 5\&)0 D E&DC mmxoz
evtl 5V/Grou 1
PC Interface g PDriver/Controlle
CAD 64 bit —ﬂg&;} _ _ ) Ubernimmt Steuersignale von Arduino
3D-modellieren und wasserdichte U Arduino Mikroprozessor %und moduliert den Stepperstrom
*.stl Dateien generieren Analog - Digitalwandler
CAM: Cura / Slic3r G-Code wird in Steuersignale verwandelt ’
STL - Dateien einlesen und mit g’:gp-;lgulse' PWM (Power Width Modulaiﬁ)trenp”:)lJlse
differenzierten Druckereinstellungen : :
(@) GCode generieren < und gibt sie an bestimmte Pins weiter Stepmodi durch Umstecken
cC - Egnable: Halteram Motorstrom durch Drehpotentiometer
-] mit Universal GCode Sender Speicher: EEPROM Endstop....
— GCode ausgeben und an Arduino sende USB ' (electrically erasable programmable
g Beschrankung auf 3 Achsen read-only memory)
Arduino IDE:
_9 (integrated development environnement) USB-Chip zur Kommunikation (CH341)
U) Mit Processing Arduino konfigurieren Startroutine = Bootloader
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