HIRN

controller g-code > signatstec
HIRNSTRUKTUR rotes mainboarc_i+anzeige mit tasten HAND
bootloader (startrgutine) ;] Sd'kda”e <Spe';h6f> Ne truder, fraser, laser,
: ;4 ardwaredriver
firmware (betriepgssystem) Sionalstrors > krafistrom piasel, messer, spachtel

heizbg

SINNE BEWEGUNGSAPPARAT

display, sensoren, ->:; ,}? rahmen

schalter 7 24K )

?@RTAL&RQB@TE‘R
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4 / - | / SEHNEN, GELENKE

NERVENIMRULSE D 2 gune, uhrungsstangen.
signal-,steuerstrome K gieitiager, gewindestange

binar/analog (

ROBOTA, tschechisch 1920, menschenahnliche,
kunstlich gezuchtete, zwangsarbeit verrichtende
wesen

fleissig, prazise, stur, brauchen ganz genaue anleitung

SKELN

NERVEN zteil, speisung, kraftstr

kabel, schnittstellen




induktiver z-endstop

servomotorsteuerung:
Ausgleich von
Schrittverlusten
Rotation wird mit Se
(encoder) gemessen -
Ausgangswerte werden
mit Eingangswerten
verglichen und korrigiert
Hardware: teuer!!

skynet (marlin) statt
hauseigener firmware
bei bluescreen:

zusatzliche achsen
heizbett: steifigkeit,

mainboard wechseln

bootloader oberflache
neu aufspielen extruder: filamentzufuhrung
(flashen)
HIRNSTRUKTUR corlth\ér
Pt O g-code > signaflstra
b_OOtloader (St r H rotes majnboard+ sd-karte (Speicher) . AND .
flrmvx{are (betriebssystem) hardwaredriver truder, fraser, laser,
anzeige + tasje signalstfom > kraftstrom el, messer, spachtel
xtruder
steif, rechtwinklig
parallel, plan
- - verstarken,
SINNE / - e NIGSAPPARAT | schwingungsausgleich
display, § gl PLQJ_:TER. ’? rahmen
schalter N K ey
PORTALRGBOTER |
KNICKAR;MR\QBOTER’
Lol e SEMNEN, GELENKE
AN j \ 51 urte, fuUhryagsstangen
NERV \ B E\N\ ¥ gl it ’ ’,’ . gt ’ fest, rechtwinklig
ignal-,steuers{rome | P gielllager, gewinaesiange parallel, plan, sauber
binar/PWM ' | - Igichtg?ngig, spielfrei
ROBOTA, tschechisch 1920, menschenahnliche, linearfiihrungen,
kUnstlich gezlchtete, beit ichtend
esen zucntete, zwangsaroeit verricntenae XYcore gurtsystem
fleissig, prazise, stur, brauchen ganz genaue anleitung
)ﬂ SKELN
kabel, schnittstellen elztell, speisung, kraftstroen,
warme | kunststo
kabelfiihrung kabelschuhe, zugsicherung,
verbindung schalter, mosfet fur's hotbed
treiber duse, zufhrung mikrosteps

materialwechsel strom
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Konfiguration Funktion

Power
Supply

1%V DC

Power

Supply
evtl.

5\¢DC

Power
Supply Power
evil Supply

5$DC

PC

CAD: 3D-modellieren und wasserdichte
* stl generieren

CAM: Cura/ Slic3r

aus *.stl und mit differenzierten
DruckereinstellungenGCode genellieren

USB I

GRBL.: mit "Universal GCode Senter“

end

USB

GCode ausgeben und an Arduino
Beschrankung auf 3 Achsen

v

Interface

Arduino Mikroprozessor
Analog - Digitalwandler

G-Code wird in Steuersignale verwandelt ’
Dir: +/- S
Step/Pulse: PWM (Power Width Modulation)

und gibt sie an bestimmte Pins weiter

evtl 5V/Grou¥
Dir '

tep/Pulse

Enable: Halteglro

M

Arduino IDE: (integrated development
environnement)
Mit Text Arduino konfigurieren

USB

und kompiliert (*.hex) hochladen

USB-Softwaredriver(CH341) installeren

Speicher: EEPROM
(electrically erasable programmable
read-only memory)

USB-Chip zur Kommunikation (CH341)
Startroutine = Bootloader
Betriebssystem = Firmware

tndstop....

Driver/Controller

Ubernimmt Steuersignale von Arduino
und moduliert den Stepperstrom

m

Stepmodi durch Umstecken
Motorstrom durch Drehpotentiometer

12$2OA DC

—A—P

Phase1 = Spule

—A——>
_B"_>

Phase2 = Spule

—B-—>

Stepper

4 Drahte - 2 Wicklungen
NEMA 17 42x42mm

O
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Konfiguration Funktion
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. XL
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xxxxx
RESET

ev

Power
Supply

utnpuy EEX¥

Reset/Abort (Input)
tl eed Hold (Input)
" Cycle Star[/Resume (Input)

Mikroprozessor

Coolant Enable
5\&)0 F

PC

CAD: 3D-modellieren und wasserdichte
* stl generieren

CAM: Cura/ Slic3r

aus *.stl und mit differenzierten
DruckereinstellungenGCode genellieren

USB I

GRBL: mit "Universal GCode Senter“
GCode ausgeben und an Arduino

end

USB

Beschrankung auf 3 Achsen

IArduino IDE: (integrated development
environnement)

v

Interface

Arduino Mikroprozessor

Analog - Digitalwandler

G-Code wird in Steuersignale verwande
Dir: +/-

Step/Pulse: PWM (Power Width Modulat
und gibt sie an bestimmte Pins weiter

B

USB

Mit Text Arduino konfigurieren
und kompiliert (*.hex) hochladen

USB-Softwaredriver(CH341) installeren

Speicher: EEPROM
(electrically erasable programmable
read-only memory)

USB-Chip zur Kommunikation (CH341)
Startroutine = Bootloader
Betriebssystem = Firmware

Endstop....

Spindle Direction
Spindle Enable

Limit Z-Axis (Input)
Limit Y-Axis (Input)
Limit X-Axis (Input)

Stepper Enable/Djisable
Supply |f
evtl

Direction Z-Axis
Direction Y-Axis
Direction X-Axis

Step Pulse Z-Axis
Step Pulse Y-Axis

Power

Step Pulse X-Axis

5$DC

evtl 5V/Grou[i

Dir '
P
Step/Pulse

ion)

fnable: Halte;‘!ro

Driver/Controller

Ubernimmt Steuersignale von Arduino
und moduliert den Stepperstrom

m

Stepmodi durch Umstecken
Motorstrom durch Drehpotentiometer

—A—P

Phase1 = Spule1

—A——>
_B"_>

Phase2 = SpuleR

—B-—>

Stepper

4 Drahte - 2 Wicklungen
NEMA 17 42x42mm

O
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set/Abort (Input)

Re
evtl i eed Hold (Input)

Cycle Starf/Resume (Input)

Coolant Enable
oge D

Direction X-Axis

Step Pulse Z-Axis evtl

Step Pulse Y-Axis

Step Pulse X-Axis
5& DC

Z3%
i Spindle Direction
— - Spindle Enable
o 5 Limit Z-Axis (Inpu
P (2 = Limit Y-Axis (Inpu
ower (7} E Limit X-Axis (Inpul
I ﬁ o, Stepper Enable/Dj
S (@] Direction Z-Axis S
u p p y a Direction Y-Axis u p ply
O
|
X
=

Speisung

evtl 5V/Grou -
PC Interface g Driver/Controller .. > Stepper
CAD 64 bit —%} . . _ Ubernimmt Steuersignale von Arduino _ 4 Drahte - 2 Wicklungen
3D-modellieren und wasserdichte U Arduino Mikroprozessor D'y, und moduliert den Stepperstrom Phase1 = Spule1 NEMA 17 42x42mm
* stl Dateien generieren Analog - Digitalwandler A- }
CAM: Cura / Slic3r G-Code wird in Steuersignale verwande t—»
S1L - Dateien einlesen und mit g’l:apjlé; Ise: PWM (Power Width Mod Ia1'sgr61;)/PUIse B+
differenzierten Druckereinstellungen uise. w | ufatl .
GCode generieren < und gibt sie an bestimmte Pins weiter Stepmodi durch Umstecken >
—5? Motorstrom durch Drehpotentiometer PPhase2 = SpuleR
GRBL. Enable: Haltestram
mit Universal GCode Sender USB Sr?elCher:”EEPROI\I/I | Endstop.... B- >
GCode ausgeben und an Arduino send,ara—}(e ectrlcla ¥ eliEElle pregEmiriEo €
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

Steuerung

GRBL: Bibliothek in Arduino IDE einbin'en

Speichermedium SD-Karte fir GCode-Ubertragung . e T ng regeln
MOTOR Y-MOTOR Z-MOTQ
G-Code Interpreter fiir 4 Achsen XYZE AR S EE 5

lecie_nie

Mikroprozessor auf Karte basiert auf Arduino: Version

Firmware kann mit Arduino IDE angepasst werden

3
20

v R28

| x| Y R e Cable)
IDruckertyp = Prusa 13 (P-ower Supply) =y “ iy mee I (e ——
IAnet Mainboard o ||

----- (LCD

e asifos | i | Screen)
. (X Endstop)
Note: Please make sure the Esimidsn (Y Endstop) Verbinder (NO = normally open)

wire of the nower supply hermistor) (Z Endstop) Induktiv / kapazitiv
connect the connector in Max.  (flotbed

Thermistor)Temperaturabhéngiger Widerstand R = regelt die 5V




AC 220V

Speisung

Steuerung

Konfiguration Funktion

n

. XL
[

xxxxx
RESET

ev

Power
Supply

utnpuy EEX¥

Reset/Abort (Input)
tl eed Hold (Input)
" Cycle Star[/Resume (Input)

Mikroprozessor

PC

CAD: 3D-modellieren und wasserdichte
* stl generieren

CAM: Cura/ Slic3r

aus *.stl und mit differenzierten
DruckereinstellungenGCode genellieren

Coolant Enable
g D

Spindle Direction
Spindle Enable

Limit Z-Axis (Input)
Limit Y-Axis (Input)
Limit X-Axis (Input)

Stepper Enable/Djisable
Supply |f
evtl

Direction Z-Axis
Direction Y-Axis
Direction X-Axis

Step Pulse Z-Axis
Step Pulse Y-Axis

Power

Step Pulse X-Axis

‘”’i”c

—us P

RBL: mit "Universal GCode Senter“
Code ausgeben und an Arduino

Beschrankung auf 3 Achsen

IArduino IDE: (integrated development
environnement)

Mit Text Arduino konfigurieren
und kompiliert (*.hex) hochladen

USB-Softwaredriver(CH341) instalieren

G-Code Interpreter fur 4 Achsen XYZE

[Druckertyp = Prusa I3

lAnet Mainboard

Speichermedium SD-Karte fiir GCode-Ubertragung

Mikroprozessor auf Karte basiert auf Arduino:
Firmware kann mit Arduino IDE angepasst werden

Interface

Arduino Mikroprozessor

Analog - Digitalwandler

G-Code wird in Steuersignale verwande
Dir: +/-

Step/Pulse: PWM (Power Width Modulation)
o  USB und gibt sie an bestimmte Pins weiter
> Enable: Halte;‘!ro
Endstop....
Speicher: EEPROM
(electrically erasable programmable
USB read-only memory)

USB-Chip zur Kommunikation (CH341)
Startroutine = Bootloader
Betriebssystem = Firmware

(40*10 Fan)

&3

(50*15 Fan)

(Hotbed)

evtl 5V/Grou[i

Dir '
P
Step/Pulse

Driver/Cont

Ubernimmt Steuersignale von Arduino
und moduliert den Stepperstrom

m

Stepmodi durch Umstecken

Motorstrom durch Drehpotentiometer

rollef

D e
7%

Stepper

A

<

[Phase1 = Spule1

4 Drahte - 2 Wicklungen
NEMA 17 42x42mm

[ WY

>

| >

Phase2 = SpuleR

I»)

>

O

(X Motor)(Y Motor) (Z Motor)(Z Motor) (Extruder Motor)

Extruder }
hermistor)| (z

(Hotbed

| |
| (X Endstop)

Z-Motorleisty

Version

(LCD
Screen)

(Y Endstop) Verbinder (NO = normally open)

Endstop) Induktiv / kapazitiv

Thermistor)Temperaturabhéngiger Widerstand R = regelt die 5

=)

ng regeln

>

SD-Card
G-Code

USB-Softwaredriver

<4 341SER -> 340CH

AVRDUDESS
=HexLoader-
Software

Upload
direkt

| [ \Verify = temp.hex
| Win + R
Y%temp%

Hex-File *.hex
Download

Arduino IDE |
Firmware
bearbeiten

Skynet.ino
(Marlin.ino)

Internet _>

Firmwarebibliothekg
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