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Ce document est la synthèse de mes recherches, de mes notes et expérience pour l'utilisation du 
couple Arduino mega 2560 et Ramps 1.4. Je remercie  tous ceux qui ont écrit des articles et des 
sketches qui m'ont permis de progresser.  
Cette synthèse permettra je l'espère à ceux qui débutent de progresser rapidement en évitant de 
passer du temps dans les recherches éparses. 
 
Je vous recommande de lire en entier ce document, avant de vous lancer dans les manipulations, cela 
vous évitera des échecs. Prenez votre temps et des précautions pour éviter tout court circuit sur le 
5V, les régulateurs de la carte mega 2560 ne sont pas protégés. 
 
Je vous souhaite bonne découverte, la maîtrise de ces cartes et la réussite de vos projets.   
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Ten dokument jest syntezą moich badań, moich notatek i doświadczeń związanych z używaniem 
Arduino mega 2560 i Ramps 1.4. Chciałbym podziękować wszystkim tym, którzy napisali artykuły i 
szkice, które pomogły mi poczynić postępy.  
Ta synteza z pewnością pozwoli tym, którzy zaczynają szybko się rozwijać, unikając spędzania czasu na 
żmudnym poszukiwaniu informacji rozproszonych po internecie.

Zalecam przeczytanie tego dokumentu w całości, zanim przystąpisz do pracy, uratuje cię to od awarii. 
Poświęć czas i środki ostrożności, aby uniknąć zwarcia na 5V, regulatory płyty mega 2560 nie są 
chronione.

Życzę udanego opanowania tych płyt i sukcesu w twoich projektach.
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Carte Arduino mega 2560 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
Microcontrôleur Atmega 2560 ; Fréquence 16 MHz 
Tension de service 5 V, 
54 entrées sorties digitales dont 15 sorties compatibles MLI (PWM) 
16 entrées analogiques  (elles peuvent être utilisées aussi en entrées sorties digitales 
Courant Maxi par broche 40 mA. 
Mémoires : 256 Ko Flash, 8 Ko SRAM, 4 Ko EEPROM 
Chargeur d'amorçage (bootloader) 8 Ko en mémoire Flash 
2 connecteurs ICSP, ce sont des connecteurs pour la programmation directe des microcontrôleurs 
(chargeur d'amorçage ou bootloader) et programme USB Lorsque l'on achète la carte, le chargeur 
d'amorçage du 2560 est déjà programmé. Le microcontrôleur de la liaison USB est aussi programmé, 
par conséquent nous n'utiliserons pas ces connecteurs en utilisation normale.  
 
La led 13 est raccordée directement sur la sortie digitale 13, La led + 5 V  présence 5V. 
Les led TX et RX montre le trafic de l'USB à la sortie du microcontrôleur USB. 
 

USB 

Alim 7 à 12 V 

Connecteur 
ICSP de 
programmation 
du µC USB 

Connecteur 
ICSP de 
programmation 
du µC 2560 
 

BP Reset 

Led +5V led 13 

led TX 
led RX 

USB 

Fusible 500 mA 
USB 
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Płyta Arduino Mega 2560

Złącze ICSP
programowanie
μC  USB

Złącze ICSP
programowanie
μC  2560

Bezpiecznik 500 
mA USB

Zasil  7 do 12 V

Mikrokontroler Atmega 2560; Częstotliwość 16 MHz
Napięcie pracy 5 V,
54 wyjścia cyfrowe, w tym 15 wyjść zgodnych z PWM
16 wejść analogowych (mogą być używane również jako wejścia cyfrowe)
Maksymalny prąd na pin 40 mA.
Pamięć: 256 KB Flash, 8 KB SRAM, 4 KB EEPROM
8 KB boot loader w pamięci Flash

2 złącza ICSP, są to złącza do bezpośredniego programowania mikrokontrolerów (bootloader) 
głównego i USB. Przy zakupie karty, bootloader 2560 jest już zaprogramowany. Mikrokontroler 
łącza USB jest również zaprogramowany, więc nie będziemy używać tych złączy podczas normalnej 
pracy.

LED 13 jest podłączony bezpośrednio do wyjścia cyfrowego 13, LED + 5 V to obecność 5V.
Diody TX i RX pokazują ruch USB na wyjściu mikrokontrolera USB
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Particularité des Alimentations : 

 
 
Il y a 3 possibilités d'alimenter l'Arduino : 
 L'alimentation USBVCC permet de se passer d'alimentation de puissance lors des programmations si 
les actionneurs de puissance ne sont pas raccordés sur la carte. 
Sur la carte Arduino il y a un connecteur 2.1 mm d'alimentation (7 à 12 =), La sortie du connecteur va 
ver les régulateurs 5 V à travers une diode. 
Un peu plus haut que la diode D1. Il y un fil appelé VIN, ce fil est sur le connecteur des alimentations, 
c'est la liaison avec une autre carte en particulier la Ramps 1.4. 
A la suite des régulateurs 5 V,  on trouve un régulateur 3.3V qui permet de connecter des auxiliaires 
alimentés en 3.3 V comme une carte SD. 
A quoi servent les autres composants ? 
Il y a un ampli opérationnel LM358 monté en comparateur entre la tension 3.3v et le pont diviseur ½ de 
la tension VIN, la sortie du comparateur commande un transistor MOS  sur la ligne du 5 V de l'USB. 
Ceci c'est une commutation automatique entre la tension USB et les alimentations VIN. 
Fonctionnement :  
Sans tension VIN la gâche du transistor Mos est à 0 V puisque le 3.3 V est sur l'entrée inverseuse de 
l'ampli. Le transistor conduit et alimente l'électronique. Lorsque une des alimentations VIN est 
connectée, par le pont diviseur, on vient appliquer une tension de l'ordre de 6 V sur l'entrée non-
inverseuse de l'ampli, la sortie passe alors à +5 V et bloque le transistor MOS, l'alimentation VCC de 
l'USB est alors déconnectée. 
En conclusion, la carte peut être alimentée soit par USB, par la prise alimentation de la carte Mega ou 
l'alimentation de la carte Ramps lorsque celle-ci est utilisée.  
Le bornier des alimentations : La broche VIN est la broche qui accepte 
une alimentation de 7 à 12 V venant d'une autre carte comme Ramps 1.4, 
Le 2 broches GND font donc la liaison GND, La broche 5 V sort des 
régulateurs de la carte Mega et permet d'alimenter l'autre carte. La 
broche3.3 V sort du régulateur de la carte Mega et permet d'alimenter 
l'autre carte. La broche RAZ permet, à l'autre carte qui est embrochée,  
d'être munie un BP RAZ puisque le BP RAZ de la carte mega devient inaccessible. 
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Specyfika zasilaczy:

Istnieją 3 sposoby zasilania Arduino:
Zasilacz USB VCC eliminuje zasilanie podczas programowania, jeśli sterowniki mocy nie są podłączone 
do karty.
Na płytce Arduino znajduje się złącze zasilania 2,1 mm (7 do 12V =), wyjście złącza przechodzi do 
regulatorów 5 V przez diodę.
Trochę wyżej niż dioda D1. Jest obwód o nazwie VIN,  znajduje się on na złączu zasilaczy, jest on do 
połączenie z inną kartą, w szczególności Ramps 1.4.
Za regulatorami 5 V, istnieje regulator 3.3 V, który umożliwia podłączenie urządzeń pomocniczych 
wymagajacych zasilania z 3.3 V jak karta SD.

Do czego służą inne komponenty?
Istnieje wzmacniacz operacyjny LM358 zastosowany jako komparator pomiędzy napięciem 3.3v a mostkiem 
dzielącym ½ napięcia VIN, wyjście komparatora steruje tranzystorem MOS na 5 V linii USB.
Jest to automatyczne przełączanie między napięciem USB a zasilaniem z VIN.
Działanie:
Bez napięcia VIN bramka tranzystora Mos jest na 0 V, ponieważ 3,3 V znajduje się na wejściu 
odwracającym wzmacniacza. Tranzystor przewodzi i zasila elektronikę. Kiedy jeden z zasilaczy VIN 
jest połączony przez mostek dzielący, napięcie o wartości 6 V jest podawane na nieodwracające wejście 
wzmacniacza, wyjście następnie przechodzi do +5 V i blokuje tranzystor MOS. , zasilacz USB VCC 
zostaje odłączony.
Podsumowując, płytka może być zasilana przez USB, gniazdo zasilania płytki Mega lub zasilana z 
płytki Ramps, gdy ta jest używana.
Blok pinów zasilania: Pin VIN jest pinem, który akceptuje zasilanie od 7 do 
12 V pochodzące z innej karty jak np. Ramps 1.4, 2-piny GND tworzą 
połączenie masy, pin 5 V wychodzi z regulatorów 5V płytki Mega i pozwala 
zasilić inną płytkę. Pin 3.3 V wychodzi z regulatora 3v3 płytki Mega i 
pozwala zasilić inną płytkę  napięciem 3v3. Pin Reset pozwala na innej 
płytce, która jest podłączona, mieć dodatkowy przycisk Reset, ponieważ 
Reset płytki Mega staje się niedostępny.
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Liaison USB : 
 

 
 
A gauche, vous avez la prise USB avec un fusible de protection F1 de 500 mA pour protéger votre 
ordinateur, ce fusible est un composant CMS Les composants Z1,  Z2, L1 forme un filtre écrêteur pour 
atténuer les perturbations extérieures par le câble. Les résistances RN2A et RN2B de 22 ohms 
limitent les influences entre le µC 8U2 USB de la carte Méga et la sortie USB du PC ou d'un Hub USB. 
Dans certains montage que l'on trouve sur internet, ces résistances sont souvent omises  ce qui 
entraîne souvent des fonctionnements aléatoires d'où la nécessité d'avoir des câbles USB courts.  Je 
recommande de mettre ces résistances  de 22 ou 27 ohms dans ce circuit si vous faites un montage 
avec USB. 
Le signal USB entre dans le µC 8U2  par D- et D+, il est traité et ressort sur les ports PD3 et PD2 et 
est dirigé vers les  ports PE0 et PE1 du µC 2650 dénommé RX0 et TX0 à travers des résistances de 1K 
RN4A et RN4B (elles évitent les influences entre les 2 µC d'une part et  les entrées digitales 0 et 1 
du µC 2560). 
Les  Leds TX et RX indiquent le trafic sur la ligne USB 
La led TX indique que la carte mega envoie des informations vers le PC. 
La led RX indique que la carte mega reçoit des informations du le PC. 
Le connecteur ISP1 permet la programmation du µC 8U2 au moment de la fabrication de la carte. 
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Połączenie USB:

Po lewej stronie znajduje się gniazdo USB z bezpiecznikiem 500 mA F1, który zabezpiecza przed 
przeciążeniem. Ten bezpiecznik jest komponentem SMD. Komponenty Z1, Z2, L1 tworzą filtr 
odcinający dla tłumienia zakłóceń zewnętrznych przez kabel. Rezystory RN2A i RN2B o wartości 22 
omów ograniczają wpływy między USB μC 8U2 płytki Mega a wyjściem USB komputera PC lub 
koncentratora USB. W niektórych zestawach, które można znaleźć w internecie, rezystory te są 
często pomijane, co często prowadzi do losowego działania portu USB, stąd potrzeba posiadania 
krótkich kabli USB. Zalecam umieszczenie tych 22 lub 27 omowych rezystorów w tym obwodzie, jeśli 
pracujesz za pomocą USB.

Sygnał USB wchodzi do μC 8U2 przez D- i D +, jest przetwarzany i pojawia się na portach PD2, PD3 i 
jest kierowany do portów PE0 i PE1 z μC 2650  zwanych RX0 i TX0 przez rezystory 1K RN4A i RN4B 
(dla uniknięcia wpływów między 2 μC z jednej strony a wejściami cyfrowymi 0 i 1  μC 2560 z drugiej).

Diody TX i RX wskazują ruch w linii USB
Dioda TX wskazuje, że mega-karta wysyła informacje do komputera.
Dioda RX wskazuje, że mega karta odbiera informacje z komputera.
Złącze ISP1 umożliwia programowanie μC 8U2 w czasie produkcji karty.
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Le microcontrôleur Atmega 2560: 
 

 
 
 
J'admets que tout ceci n'est pas très clair, on va essayer de décortiquer le schéma. 
On a donc le µC Atmega 2560, le grand rectangle, à l'intérieur son trouve les N° de port PAx à PLx, 
des informations complètent ces repères pour désigner les sorties pour des utilisations spécifiques. 
En bas à gauche, on reconnaît le connecteur alimentation et le BP RAZ 
En haut, à gauche, le connecteur ICSP  pour la programmation du Bootloader à la fabrication de la 
carte. 
En haut à droite 2 leds, celle désignée ON directement sur le 5V (carte sous tension), l'autre sur le 
connecteur de sortie digitale 13. Cette led est utile pour tester rapidement votre carte ou pour servir 
de signal lors de développement de programme. 
Tous les autres petits rectangles sont les connecteurs. 
Les chiffres en bordure du rectangle délimitant le µC sont les numéros de pin du boitier.  
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Mikrokontroler Atmega 2560:

Przyznaję, że to wszystko nie jest zbyt jasne, postaramy się jednak przeanalizować ten schemat.
Mamy więc μC Atmega 2560, duży prostokąt, wewnątrz którego znajdują się numery portów PAx 
do PLx, informacja uzupełnia te znaczniki o oznaczenia wyjść dla konkretnych zastosowań. 
Na dole po lewej, rozpoznajemy złącze zasilania i Resetu
Powyżej, po lewej stronie, złącze ICSP do wgrywania Bootloadera w procesie produkcji płytki.

Na górze po prawej stronie 2 ledy, jeden oznaczony ON podłączony bezpośrednio do +5V ( zasilanie 
płytki), drugi na złączu wyjścia cyfrowego 13. Dioda ta jest przydatna do szybkiego przetestowania 
płytki lub może służyć jako sygnał podczas programowania ,
Wszystkie inne małe prostokąty to złącza.
Liczby na krawędzi prostokąta ograniczającego μC są numerami pinów obudowy.
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Par exemple: on lit en haut à droite du µC  détail en dessous 
 

 
 
 
Si nous partons du Port A on a donc les 8 bits de PA0 à PA7, ce port est spécialisé pour des opérations 
AD (AD0-AD7)  ce port peut servir pour des Adresses de Data pour écrire des données dans une 
mémoire externe. Ne pas confondre avec ADC qui est la fonction Analogique Digital Convertisseur. 
A droite de PA 0 on trouve le chiffre 78 c'est le n° de la pin du boitier.  
Ensuite on trouve PA0, c'est le nom du fil (là il a été donné le nom du port mais cela aurait pu être 
"toto" par exemple. Le fil est en l'air ? Non il n'est pas en l'air, afin de rendre le schéma lisible, la 
continuité des fils n'est pas faite dans les logiciels de schéma, il faut rechercher un autre fil en l'air 
qui a le même nom (c'est le nom du "net" dans les circuits imprimés). On retrouve ce fil sur le 
connecteur de droite XIOH à la pin 16. Ce qui équivaut à un fil entre la pin 78 du µC et la pin 16 du 
connecteur XIOH. On peut retrouver ce nom évidemment à d'autre partie du schéma. A droite du fil 
PA0 sur le connecteur XIOH il y a le chiffre 22 qui est le N° de l'entrée sortie de la carte Méga. 
 
Les indications sur la 
carte permettent de 
retrouver les pins 
facilement, le PA0 du µC 
correspond à la pin 22 du 
connecteur double à 
droite sur l'image. Les 
chiffres des pins 23, 25, 
27, 29 ne sont pas 
inscrits, pas de place sur 
la carte. 

 
Les pins "entrées sorties digitales" dans les programmes sont nommées de 0 à 53 sur la carte aussi. 
Les pins analogiques sur la carte sont nommées de 0 à 15 et désignées "ANALOG IN". Dans  les 
programmes on les nomme A0 à A15 même si elles sont utilisées en entrées sorties digitales. 
 
Tout ceci est assez compliqué mais il y a une explication:  
Le langage de programmation des µC le plus utilisé et le C/C++, l'outil de programmation pour les µC 
Atmel est "Atmel Studio", il est nécessaire de définir par exemple les entrées sorties avec des 
registres en utilisant PA0 …… c'est très fastidieux et il faut se servir du datasheet du µC.  
L'Arduino est né en Angleterre pour inculquer aux adolescents la programmation. Les ingénieurs ont 
alors facilité la tâche en développant des librairies pour que l'utilisateur de l'Arduino n'ait pas besoin 
de connaître les registres internes du µC. L'utilisateur de l'Arduino utilisera les pins de la carte et non 
les Ports du µC. Par contre le langage est du "C ",  de ce fait, le développement de programme et la 
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Na przykład: w prawym górnym rogu szczegóły dotyczące µC poniżej 

Jeśli rozpoczniemy od portu A mamy 8 bitów od PA0 do PA7, port ten jest wyspecjalizowany do operacji 
AD (AD0-AD7) port ten może być używany dla adresów danych do zapisu danych w zewnętrznej pamięci. 
Nie należy mylić z ADC, który jest funkcją Analog Digital Converter. 
Na prawo od PA 0 znajduje się numer 78, który jest numerem pinu obudowy.
Następnie znajdujemy PA0, to jest nazwa połączenia (tutaj nadano mu nazwę portu, ale mógł to być na 
przykład"toto"). Czy linia jest podłączona? Nie, aby schemat był czytelny. Ciągłość przewodów nie jest 
zachowywana podczas rysowania schematu, trzeba szukać innego przewodu w powietrzu. która ma tę 
samą nazwę (jest to nazwa " net)" w obwodach drukowanych. Ten przewód znajduje się na prawym złączu 
XIOH na pinie 16. Jest to odpowiednik połączenia znajdującego się pomiędzy pinem 78 µC a pinem 16 
złącza XIOH. Tę nazwę można oczywiście znaleźć w innych częściach schematu. Na prawo od linii PA0 na 
złączu XIOH jest numer 22, który jest numerem wejścia/wyjścia płytki Mega. 

Opisy na płycie pozwalają 
na łatwą identyfikację 
pinów μC np. PA0 
odpowiada pinowi 22 na
podwójnym złączu po
prawej na zdjęciu.
Numery pinów 23, 25,
27, 29 nie są opisane, 
brak miejsca na płytce

Piny "wejść cyfrowych" w programach są również numerowane od 0 do 53 na płytce.
Piny analogowe na płytce mają numery od 0 do 15 i są oznaczone jako "ANALOG IN". W programach są one 
nazywane od A0 do A15, nawet jeśli są używane jako wejścia cyfrowe.

Wszystko to jest dość skomplikowane, ale istnieje wyjaśnienie:
Najczęściej używanym językiem programowania μC jest C/C ++, narzędziem programistycznym dla μC Atmel  
jest "Atmel Studio", jeśli konieczne jest zdefiniowanie na przykład danych wyjściowych z rejestrami 
używającymi PA0 ......  jest to bardzo żmudne i trzeba użyć arkusza danych μC.
Arduino urodził się w Anglii, aby uczyć programowania nastolatków. Następnie inżynierowie ułatwili zadanie, 
rozwijając biblioteki, aby użytkownik Arduino nie musiał znać wewnętrznych rejestrów μC. Użytkownik 
Arduino użyje pinów karty, a nie portów μC. Z drugiej strony językiem jest "C", i w rezultacie rozwój 
programu i programowanie mikroprocesora μC odbywa się za pomocą narzędzia "IDE Arduino", 
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programmation du µC se fera à l'aide de l'Outil "IDE Arduino", cet outil est gratuit, il comprend 
toutes les librairies, on peut y ajouter des librairies ; le compilateur qui transforme le langage C en  
fichier. hex pour transfert dans l'Arduino. Cet outil possède aussi une assistance pour les erreurs de 
syntaxe. 
Voici un exemple : faire clignoter la Led 13 de la carte Mega à la cadence de 2 secondes. 
 
int ledPin = 13   // On declare la Pin 13 pour la Led  
 
void setup() { 
  // initialise en sortie. 
  pinMode(ledPin, OUTPUT); 
} 
 
// boucle infinie 
void loop() { 
  digitalWrite(ledPin, HIGH);   // allume la led 
  delay(1000);              // attend une seconde 
  digitalWrite(ledPin, LOW);    // éteint la led 
  delay(1000);              // attend une seconde 
} 

 
 Tous les programmes Arduino ont une fonction "setup" et "loop". Dans cet exemple, on voit bien que 
nous ne faisons pas appel à des registres. 
C'est vraiment très pratique, par contre c'est moins rapide en exécution car il est fait appel à des 
librairies, pour certaines applications compliquées il faut faire attention car certaines librairies ne 
sont pas compatibles entre elles. 
 

 
 
Les informations que je viens de vous donner vous permettrons d'utiliser la carte Arduino Mega, de 
charger un programme existant et d'analyser des anomalies de fonctionnement. 
Ce résumé est une copie de mes notes lorsque j'ai commencé à utiliser les cartes Arduino. On trouve 
beaucoup de chose sur internet, je n'ai pas trouvé un document de synthèse, alors j'ai écrit ceci. Il 
existe de très bons livres qui vous permettent d'avancer pas à pas mais ils sont chers. Par exemple, le 
grand livre d'ARDUINO (37 €). Pour les amateurs de CNC, je ne pense pas qu'il soit nécessaire 
d'investir dans des livres pour réaliser leur machine. 
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Narzędzie to jest bezpłatne, zawiera wszystkie biblioteki, również możemy dodawać biblioteki; kompilator, 
który przekształca język C w plik. hex dla transferu do Arduino. Obsługuje również błędy składniowe.

Oto przykład: Miganie diodą Led 13 na płytce Mega co 2 sekundy.

Wszystkie programy Arduino mają funkcję „setup” i „loop”. W tym przykładzie widzimy, że nie 
korzystamy z rejestrów.
Jest to naprawdę bardzo praktyczne, z drugiej strony działa wolniej, ponieważ korzysta z bibliotek. W 
przypadku niektórych skomplikowanych aplikacji należy zachować ostrożność, ponieważ niektóre 
biblioteki nie są ze sobą kompatybilne..

Podane przeze mnie informacje pozwolą ci korzystać z płytek Arduino Mega, ładować istniejący program i 
analizować anomalie operacyjne. 
To streszczenie jest kopią moich notatek, od kiedy po raz pierwszy zacząłem używać płytek Arduino. W 
internecie jest wiele rzeczy, ale nie znalazłem dokumentu podsumowującego, więc to napisałem. Są bardzo 
dobre książki, które pozwalają uczyć się krok po kroku, ale są drogie. Na przykład książka ARDUINO (37 
EUR). Dla entuzjastów CNC nie sądzę, aby inwestowanie w książki było konieczne, aby stworzyć ich maszynę..
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Int ledPin = 13 // Deklarujemy Pin 13 dla diody.  
 
void setup() { 
  //Uruchamia wyjście. 
  pinMode(ledPin, OUTPUT); 
} 
 
//Nieskończona pętla 
void loop() {
  digitalWrite(ledPin, HIGH); // włączanie diody LED 
  delay(1000);             // poczekaj sekundę 
  digitalWrite(ledPin, LOW); // wyłącza leda 
  delay(1000);            // poczekaj sekundę 
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Carte Ramps 1.4 : 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
La carte Ramps 1.4est une carte embrochable sur une Carte Arduino mega 2560 destinée à la 
commande d'imprimante 3D, elle permet de commander 6 moteur PAP (pas à pas) bipolaires. 
Pour les imprimantes 3D : 1 moteur X, 1 moteur Y, 2 moteurs en parallèle pour Z, Extrudeur 1 sur E0, 
extrudeur 2 sur E1.  
Les sorties de puissances variables : D8 chauffage du lit chauffant, D9 Chauffage extrudeur 1, D10 
Extrudeur 2 ou ventilateur de refroidissement de la sortie de la buse de l'extrudeur.  
Connexion des fins de course 
Auxiliaires de commande associés afficheur LCD 4 x 20, un encodeur rotatif pour navigation dans les 
menus, un lecteur de carte SD pour utilisation des programmes d'impression sans PC. 
Pour la découpe fil chaud : 4 moteurs PAP, E0, E1, X, Y 
Les sorties de puissances variables : D8 Fil de l'arc, D9 Cutter électrique, D10 relais pour chauffe fil 
arc. 
Utilisation des fins de course. Utilisation de l'afficheur pour information de la puissance de chauffe 
et de la vitesse de découpe. 

Bornier débrochable pour les 
alimentations  12 V 5A pour 
lélectronique et les moteur 
PaP . Celle de 11A pour la 
chauffe lit imp 3D ou fil 
chaud. 

Fusibles 
réarmables 
11 A et 5 A 

Connecteur 12 V pour le 
ventilateur de 
refroidissement des drivers 

BP RAZ 

leds 8, 9 et 10 témoins des sorties 
variables D8, D9 et D10 

Connecteur des 
fins de course 

3 cavaliers possible 
pour la configuration 
des micros pas. Sous 
chaque driver PAP 

diode D2 (VIN) 

Connecteur des sorties de 
puissance variables D8 D9 D10 
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Karta Ramps 1.4

Złącze wyjść regulowanej 
mocy D8 D9 D10

Diody 8, 9 i 10 dla wyjść
regulowanych  D8, D9 i D10

Złącze wył. 
krańcowych

Zdejmowane zaciski 
zasilaczy 12V 5A dla
elektroniki i silników.
oraz 11A dla  stolika
drukarki 3D lub gorącego
drutu.

bezpieczniki
resetowane
11A i 5A

Złącze 12V dla
wentylatora chłodzenia 
sterownika

Możliwe 3 zworki
do konfiguracji
mikrokroków, na
każdy sterownik PAP

Płytka Ramps 1.4 jest nakładką na płytkę Arduino Mega 2560 przeznaczoną do sterowania drukarką 3D, 
pozwala kontrolować 6 bipolarnych silników PAP (krokowych).
W przypadku drukarek 3D: 1 silnik X, 1 silnik Y, 2 silniki równolegle dla Z, Ekstruder 1 na E0, Ekstruder 2 
na E1.
Wyjście mocy regulowane: D8 ogrzewanie stolika, D9 ogrzewanie ekstrudera 1, D10 ogrzewanie 
ekstrudera 2 lub zasilanie wentylatora chłodzącego wylot dyszy wytłaczarki. 
Złącze wyłączników krańcowych. 
Wyświetlacz LCD 4 x 20, obrotowy enkoder do nawigacji w menu, czytnik kart SD do korzystania z 
programów do drukowania bez komputera. 
Do cięcia gorącym drutem: 4 silniki krokowe na E0, E1, X, Y. Wyjścia mocy: D8 drut łuku tnącego, D9 
przecinarka elektryczna, D10 przekaźnik do nagrzewnicy łukowej.
Korzystanie z wyłączników krańcowych. Wykorzystanie wyświetlacza do informacji o mocy grzania drutu i 
prędkości cięcia.
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Alimentation et sortie de puissance : 
 
En utilisation normale, l'alimentation 12 ( 7 à 16 V) 
est connectée en X4-3et X4-4 elle traverse un 
fusible réarmable F1 de 5 A  (ce sont des semi-
conducteurs dont la résistance augmente lorsque 
le courant les traversant dépasse sa valeur 
nominale) lorsque le courant redevient normal 
l'alimentation est rétablie. Après ce fusible le 12 v 
est distribué vers les drivers puissance moteur 
PAP et sur le connecteur V-Aux pour le ventilateur 
de refroidissement des drivers, ce 12 V on le 
retrouve aussi sur les bornes de puissance 
variables D9 et D10. 
Ensuite à travers la diode D1 on va vers la broche 
VIN qui alimente la carte Arduino mega.   
Regardons la 2ème alimentation en X4-1 et X4-2 , 
cette alimentation peut être de 12 à 36V elle 
passe aussi par un fusible réarmable F2 de 11 A, 
elle est nommée 12V2et va sur le bornier des 
puissances variables D8.  
Les puissances variables sont modulées par les 
transistors MOS Q1, Q2, Q3, les signaux MLI ou 
PWM sont issus des pins digitales 8, 9, 10 de la 
carte mega, sur la carte Ramps elles sont appelées 
D8, D9, D10. Des leds indiquent la modulation de la 
puissance. Attention: si vous utilisez pour une alim supérieure à 12 V pour D8 il faut supprimer R23. 
 

 
 

 
 
 
 
 

R23 

Led D9 et D10 

Alim 12 v 

Alim 12 à 36 V 

Led D8 

Connecteur Vent. drivers 
+ en haut , - en bas 
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Zasilanie i wyjścia zasilania:

Przy normalnym użytkowaniu zasilacz 12V (7 do 16 
V) jest podłączony do X4-3,  X4-4  przechodzi 
przez resetowalny bezpiecznik F1-5 A (są to 
półprzewodniki, których rezystancja wzrasta, gdy 
przepływający przez nie prąd przekracza swoją 
wartość nominalną), gdy prąd wraca do normy, 
zasilanie jest przywracane. Po tym bezpieczniku 
12V jest dystrybuowane do sterowników mocy 
silnika PAP i złącza V-Aux dla wentylatora 
chłodzącego sterowników, to 12 V można znaleźć na 
zaciskach zasilania regulowanego D9 i D10.
Następnie przez diodę D1 przechodzi do pinu
VIN, który zasila płytkę Arduino Mega.
Spójrzmy na drugi zasilacz w X4-1  X4-2,
ten zasilacz przyjmuje napięcie od 12 do 36V które
przechodzi przez resetowalny bezpiecznik F2 o 
wartości 11 A, oznaczone 12V2 i przechodzi do 
bloku zacisków zasilania regulowanego D8.
Napięcia regulowane są modulowane PWM przez
Tranzystory MOS Q1, Q2, Q3, sygnały MLI lub
PWM pochodzą z cyfrowych pinów 8, 9, 10
płytki Mega , a na płytce Ramps są nazywane
D8, D9, D10. Diody LED wskazują modulację mocy.

Uwaga: jeśli używasz napięcia zasilania większego niż 12 V dla D8, konieczne jest usunięcie rezystora 
R23.

Złącze wentylat sterow
(+) góra,  (- )dół

Zasil 12 do 36 V

Zasil 12V
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Les drivers A4988: 
  

 
L'A4988 est un driver de moteur PAP complet avec régulateur de courant intégré. Il est conçu pour 
fonctionner avec des moteurs bipolaires pas-à-pas en mode plein, demi, quart, huitième et 
seizième de pas, avec une capacité de sortie de 35 V et ± 2 A. 
 
La partie en gras représente la puissance et les 2 bobinages du moteur PAP. Chaque enroulement est 
alimenté par un convertisseur en H à transistor DMOS. L'alimentation des moteurs se fait par VBB1 
et VBB2 découplée par un condensateur de  100 µF, ce condensateur est très important. Le retour à 
GND se fait à travers des résistances  pour la mesure de courant, L'image de la mesure de courant 
est la valeur de SENSE1 pour 1A et 1B et SENSE2 pour 2A et 2B, cette valeur est envoyée sur un 
ampli opérationnel de comparaison avec Vref. C'est un peu plus compliqué que cela car il faut 
synchroniser tout cela avec les steps ; c'est le rôle du translateur et de la logique de contrôle. Il est 
simplement nécessaire de comprendre le principe, on fait confiance au constructeur. J'ai détaillé ceci 
pour que le réglage du courant adapté à vos moteurs PAP soit facile à réaliser. Il suffira de mesurer la 
tension REF avec un multimètre. La borne REF est dirigée vers un ampli et devient VREF que l'on 
retrouve sur les 2 DAC. 
Les bornes VREG, ROS, CP1, CP2, VCP nécessitent des composants pour la base du fonctionnement. 
Nous utiliserons les 3 bornes "step", "dir" et "enable barre" (le déblocage du driver se fait par un "0"), 
pour les ordres de step et dir il faut respecter les temps de transition entre les ordres,  
 
Voici le diagramme. 
Dans notre cas on ne tiendra pas compte de la sélection des µpas et du reset puisque ce sont des 
opérations que l'on réalise hors fonctionnement. 
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Sterowniki A4988:

A4988 jest kompletnym sterownikiem silnika krokowego z wbudowanym regulatorem prądu. 
Przeznaczony jest do współpracy z dwubiegunowymi silnikami krokowymi w trybach pełnego, pół-, 
ćwierć-, jedna ósma i jedna szesnasta kroku, o napięciu wyjściowym 35 V i prądzie maks. ± 2 A.

Część pogrubiona przedstawia zasilanie dla obu uzwojeń silnika krokowego. Każde uzwojenie jest 
zasilane przez tranzystorowy (DMOS) mostek H. Silniki są zasilane przez VBB1 i VBB2 odsprzężone 
przez kondensator 100 µF, kondensator ten jest bardzo ważny. Powrót do GND jest podawany przez 
rezystory do pomiaru prądu, Odczyt z pomiaru prądu jest wartością SENSE1 dla 1A i 1B oraz SENSE2 
dla 2A i 2B, wartość ta jest przesyłana do wzmacniacza operacyjnego i porównywana z Vref. To trochę 
bardziej skomplikowane, bo trzeba... zsynchronizować to wszystko z krokami; taka jest rola 
translatora i logiki kontroli. To jest po prostu konieczne do zrozumienia zasady, ufa się producentowi. 
Szczegółowo opiszę to dzięki czemu ustawienie prądu dostosowane do silników  jest łatwe do 
przeprowadzenia. Wszystko, co musisz zrobić, to zmierzyć napięcie REF multimetrem. Zacisk REF jest 
podawany do wzmacniacza i staje się VREF, a następnie spotyka się na obu przetwornikach DAC.

Terminale VREG, ROS, CP1, CP2, VCP wymagają komponentów do podstawowej operacji.
Użyjemy 3 terminali "step", "dir" i "enable barre" (odblokowanie sterownika odbywa się przez "0"), dla 
rozkazów kroku i kierunku konieczne jest respektowanie czasów przejścia pomiędzy impulsami,

Poniżej jest diagram. 
W naszym przypadku nie będziemy brać pod uwagę wyboru µ kroków i resetowania, ponieważ są to 
operacje, które są wykonywane, gdy maszyna nie pracuje..
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Nous voyons que l'impulsion de "step" doit venir après que l'ordre de "DIR" ait changé "tC" > 200 ns. 
Que le temps de l'impulsion de step "tA" doit être supérieur à 1µs; Que le temps "tB" entre 2 
impulsions de step doit être supérieur à 1 µs.  
Le changement de direction ne doit pas intervenir avant le temps "tD" > 200ns.  
Dans la majorité des cas on est dans ces fourchettes mais il faut être vigilant si vous remarquez des 
grognements des moteurs ou des pertes de pas. 
 
Voyons maintenant la sélection des micros pas (µpas) nous avons à notre disposition 3 entrées MS1 
MS2 MS3  
 

 
 
 

 
Les 5 drivers sont configurables en µpas, sur l'image 
nous retrouvons les connecteurs permettant de 
mettre les cavaliers en fonction du µpas choisi. Ils 
sont sous les "Pololu" 
Sans cavalier on obtient L,L,L c'est le pas entier, en 
mettant un cavalier sur MS1  seulement on est en ½ 
pas. 
 
 
  
 
 
Les ordres RESET et SLEEP ne sont pas utilisés, ils seront mis à "1" 
 
Ces drivers sont assemblés avec quelques composants sur une petite carte (Pololu) qui s'embroche sur 
la carte Ramps 1.4 ou autre. Le circuit A4899 doit être surmonté d'un radiateur, pour les courants < 1 
A cela suffit, I > 1 A il faut ventiler l'ensemble des radiateurs. 
 
 
 
 
 
 
 

MS3 

MS2 

MS1 
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Widzimy, że impuls "kroku" musi nadejść po zmianie rozkazu "DIR" na "tC" > 200 ns. 
Czas impulsu krokowego "tA" musi być większy niż 1 µs; a czas "tB" pomiędzy 2 impulsami krokowymi 
musi być większy niż 1 µs.  Zmiana kierunku nie może nastąpić przed czasem "tD" > 200ns.  
W większości przypadków znajdujemy się w tych zakresach, ale trzeba być czujnym, jeśli zauważy 
się buczenie silników lub utratę kroków.

Teraz przyjrzyjmy się wyborowi mikrokroków (µstepów),  mamy do dyspozycji 3 wejścia MS1. 
MS2 MS3

Pięć sterowników jest konfigurowalnych w µkrokach, 
na zdjęciu znajdują się złącza pozwalające na 
ustawienie zworek zgodnie z wybranym µkrokiem. 
Są pod sterownikami "Pololu". 
Bez zworki dostaniemy L,L,L to pełny krok, przez 
umieszczenie zworki na MS1 wybieramy ½ kroku, i 
tak dalej w/g tablicy.

Polecenia RESET i SLEEP nie są używane, zostają ustawione na "1"

Sterowniki te są montowane z kilkoma niezbędnymi elementami na małej płytce (Pololu), którą podłącza 
się do płyty Ramps 1.4 lub innej. Obwód A4899 musi być zwieńczony radiatorem, dla prądów I < 1A
Zaś dla prądów , I > 1 A musi być wymuszone chłodzenie wszystkich radiatorów.
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Etude des "POLOLU" : 
 

 
 
Suivant la provenance des circuits, les valeurs des résistances et les repères sont différents. Le 
principe du schéma permet de s'y retrouver. 
 
Ce qui est important est de repérer les résistances de mesure de courant. C'est assez simple, ce sont 
les plus larges, sur l'image elles sont repérées S1 et S2. Maintenant il faut connaître leur valeur, si 
vous n'arrivez pas à lire la valeur, il est possible de prendre des photos en macro avec des angles 
d'éclairage différents. Ensuite la lecture des images sur l'ordinateur permet de lires facilement les 
repères. Ici les résistances S1 et S2 sont marquées R100. 
 
Rappel du marquage des résistances CMS: 
le premier et le deuxième sont les chiffres significatifs, 
le troisième est le nombre de zéros. 
La lettre «R» remplace le point décimal. 
Exemple : 473 vaut 4 puis 7 puis 3 zéros, donc 47000 ohms ou 47 kiloohms (47 KΩ). 

 
 
Dans notre cas R100  0.1 Ω 
 
Le réglage de la référence du courant  REF se fera par le potentiomètre. Attention pour le réglage 
utiliser un tournevis isolé. 
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Opis "POLOLU" A4899:

W zależności od producenta płytek wartości rezystorów i oznaczeń są różne. Jednak schemat 
pozwala je odnaleźć.

Ważne jest zlokalizowanie  rezystorów pomiarowych. To całkiem proste, to są te największe, na 
zdjęciu i oznaczone jako S1 i S2. Teraz musisz znać ich wartość, jeśli nie możesz odczytać wartości, 
możliwe jest zrobienie zdjęć makro pod różnymi kątami oświetlenia. Następnie odczytanie obrazów 
na komputerze ułatwia to odczytanie znaków. Tutaj rezystory S1 i S2 oznaczone są jako R100.

Przypomnienie o oznaczeniu oporności na SMD:
pierwsza i druga to znaczące liczby,
Trzeci to liczba zer.
Litera "R" zastępuje kropkę dziesiętną.
Przykład: 473 to 4, a następnie 7, a następnie 3 zera, czyli 47000 omów lub 47 kiloomów (47 KΩ).

W naszym przypadku R100 = 0,1 Ω

Ustawienie  prądu REF jest dokonywane za pomocą potencjometru umieszczonego na płytce. 
Uwaga:  do ustawiania użyj izolowanego śrubokręta.
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Regardons maintenant le schéma: 
 
 

 
Lorsque l'on observe le circuit vue de dessous, on voit rangées de pins 8x1 et sur le schéma il n'y a 
qu'un 8x1, le connecteur de gauche est scindé en 3 connecteurs 1 de 1x4 et 2 de 1x2. 
 
Sur la vue de dessus vous remarquez la pin de gauche en bas est carrée, c'est GND et c'est sur cette 
pin que vous mettrez le – du multimètre pour la mesure de REF le + du multimètre sera en contact ave 
le curseur du Potentiomètre.  
Sur ce schéma, les valeurs des résistances de mesure du courant R8 et R7 font 0.05 Ω 
Le potentiomètre fait 10 kΩet la résistance en série R5 20 kΩ Le réglage REF possible est de : 
5 V x 10 /(10 + 20) = 1.66 V. 
 
utilisant la formule du datasheet :  ITrip Max = REF/ (8 x Rs)  
Ce qui donne REF = ITripMax x 8 x Rs . 
Exemple : Le moteur supporte 1.5 A  le réglage de REF sera donc de 1.5 x 8 x0.05 = 0.6 V 
 
Sur la photo de mes drivers, les résistances S1 et S2 sont marquées R100 ce qui signifie 0.1 ohm, en  
Soit en remplaçant Rs par 0.1 : VREF = ITripMax x 0.8 x 0.1 
 Mon moteur permet un courant de 1.65 A  Je vais donc régler la VREF à 1.65 x 0.8 = 1.32 V.  
Lors des réglages, je ne peux pas obtenir 1.32 V mais 1.25 V, sur la photo du Pololu, on voit que la 
résistance à côté du potentiomètre est marquée 303  30 kΩ, de ce fait le réglage possible est : 
5 V x 10 /(10 + 30) = 1.25 V. tout s'explique. 
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Teraz spójrzmy na schemat:

Patrząc na układ od dołu widać dwa rzędy pinów 8x1, a na schemacie jest tylko jeden 8x1[JP4], lewe 
złącze jest podzielone na 3 złącza, jedno 1x4[JP3] i dwa 1x2[JP1 i JP2]. 

W widoku z góry zauważysz, że pin na dole po lewej jest kwadratowy, to jest GND i to na tym pinie 
umieścisz końcówkę(-) multimetru do pomiaru REF końcówka(+) multimetru będzie w kontakcie z suwakiem 
potencjometru.
Na tym schemacie wartości rezystorów pomiaru prądu R8 i R7 wynoszą 0,05 Ω
Wartość potencjometru  to 10 kΩ, a rezystora szeregowego R5=20 kΩ Możliwe ustawienie REF to:
5 V x 10 / (10 + 20) = 1,66 V.

Używając wzoru z arkusza danych  ITrip Max = REF/ (8 x Rs)
Otrzymujemy:   REF = ITripMax x 8 x Rs .
Przykład: silnik obsługuje 1,5 A > ustawienie REF będzie wynosić 1,5 x 8 x 0,05 = 0,6 V

Ard_Ramps_IDE_3.doc
Zmodyfikowane 13/11/2019

Na zdjęciu moich sterowników, rezystory S1 i S2 są oznaczone jako R100 co oznacza 0.1 Ω,   
Traz zastępujemy Rs przez 0.1 i otrzymujemy : VREF = ITripMax x 8 x 0.1 
Mój silnik pozwala na maks. prąd=1,65 A, więc ustawię dla bezpieczeństwa VREF = 1,65 x 0,8 = 1,32 V.  
Podczas regulacji nie mogę uzyskać 1,32 V, ale 1,25 V, na zdjęciu Pololu widać, że rezystancja obok 
potencjometru posiada oznaczenie 303 to jest 30 kΩ, więc możliwe ustawienie to : 
5 V x 10 /(10 + 30) = 1,25 V. To wyjaśnia wszystko.
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Attention selon la provenance, la résistance avec le  potentiomètre de 10kΩ peut être différente en 
valeur;  
Dans mon cas, le courant maximum sera de 1.25 / (8 x0.1) = 1.56 A. Si ce n'était pas satisfaisant, il 
faudrait remplacer la résistance qui est en série avec le potentiomètre  
J'attire votre attention que les performances et le fonctionnement de vos moteurs PAP sont sans 
problème si vous regardez de près tout ceci. Aujourd'hui, nous sommes inondés de matériels pas 
chers, tant mieux pour notre hobby, mais il faut maîtriser les différences de fabrication. 
Nous verrons un peu plus loin la manière de régler REF. 
 

Principales connexions de la Ramps 1.4: 
 
 
 
Ici on retrouve la connectique de la carte 
Ramps par rapport à la connectique de la 
carte Mega 2560. 
Les numéros à l'intérieur du rectangle sont 
ceux de la méga 2560. Ici les numéros des 
entrées digitales sont précédés d'un "D". 
Les indications sur les fils correspondent 
aux raccordements des éléments internes 
de la carte Ramps 1.4. 
Exemple : si on prend A0 on trouve un fil 
"X-step", ce fil va donc sur le Pololu sur 
l'entrée "step" et ainsi de suite. 
Lorsque l'on voit D5 vers le fil D5, on 
retrouve D5 sur une prise servo SER3 
 

 
La carte Ramps 1.4 peut être utilisée pou 
commander un robot, 4 servos peuvent être 
utilisés, les prises universelles existent 
mais il faut écrire un programme qui 
délivrent des signaux pour les servos. Il est 
bien entendu que l'on peut dans un 
programme utilisé D5 pour tout autre chose 
en utilisant ce connecteur. 
Les informations de cette page représentent l'utilisation pour une imprimante 3D. 
J'ai développé une CNC fil chaud avec cette carte, j'ai conservée les fils des Pololu, les fils pour 
l'affichage, pour le reste j'ai utilisé les liaisons entre Mega 2560 et Ramps1.4 les plus pratiques. 

Opis Arduino + Ramps
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Uwaga: w zależności od źródła, rezystancja z potencjometru 10 kΩ może mieć różną wartość;

W moim przypadku, maksymalny prąd będzie wynosił 1,25 / (8 x0,1) = 1,56 A. Jeśli nie jest to 
zadowalające, należy wymienić rezystor połączony szeregowo z potencjometrem.
Zwracam uwagę, że wydajność i działanie  silników krokowych PAP jest bezproblemowe, jeśli 
przyjrzysz się temu dokładnie. Dzisiaj jesteśmy zalewani tanim sprzętem, tym lepiej dla naszego 
hobby, ale musimy opanować różnice w produkcji.
Nieco później zobaczymy, jak ustawić REF.

Główne połączenia płytki Ramps 1.4:

Tutaj znajdujemy połączenie płytki
Ramps 1,4 z płytką Mega 2560.
Liczby wewnątrz prostokąta oznaczają
piny mega 2560. I tak liczby
wejść cyfrowych są poprzedzone "D".
Wskazania na kreskach odpowiadają
połączeniom elementów wewnętrznych
płyty Ramps 1.4.
Przykład: jeśli weźmiemy A0(Mega), znajdziemy 
opis "X-STEP"(Ramps), więc ta linia jest 
połączona z A4988 opis "Step(krok)" i tak dalej.
Kiedy widzimy D5 (Mega) w kierunku  D5 
(Ramps), odnajdujemy D5 na złączu
 serwa  SER3

Płytka Ramps 1.4 może być użyta do 
sterowania robotem, można użyć 4 
serwonapędów, istnieją uniwersalne gniazda, 
ale trzeba napisać program, który dostarcza 
sygnały do serw. Rozumie się, że można 
zaprogramować  D5 do czegokolwiek innego, 
korzystając z tego konektora.

Informacje na tej stronie przedstawiają użycie drukarki 3D.
Z tą płytką opracowałem drut elektryczny CNC, zachowałem piny Pololu, piny do wyświetlania, do 
reszty użyłem połączeń pomiędzy Mega 2560 i Ramps 1.4 - najbardziej praktycznych.

Ard_Ramps_IDE_3.doc
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Carte afficheur:   
 

   
 
L'unité d'affichage est constituée : 

- D'un afficheur 4 lignes de 20 caractères rétro éclairé bleu. 
- D'un BP pouvant être utilisé pour stopper la machine. 
- D'un encodeur rotatif 2 voies avec BP. 
- D'un buzzer. 
- A l'arrière un lecteur de carte SD, un régulateur 3.3 V  pour la carte SD et un 

potentiomètre de réglage du contraste de l'afficheur. 
 

 
 
Sur ce plan, le connecteur marqué JP3 est en réalité EXP2, avec EXP1 ce sont les 2 connecteurs 
des câbles nappe de 10 conducteurs. 
LS2 c'est l'encodeur rotatif 2 vois avec BP. 
Le BP "RESET" est un BP qui n'est pas relier au reset du µC , il est relié à la borne Entrée digitale D41 
de la carte  mega 2560 ce qi correspond au port PG0. Si vous voulez l'utiliser il faut le traiter dans le 
programme. 
Le CI 4050 sert pour adaptation de tension (5V  3.3 V)pour les signaux allant sur le lecteur de carte 
SD. 
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Płytka wyświetlacza LCD:

Wyświetlacz LCD składa się z:
        - Ekranu na którym są 4 linie z 20 znakami podświetlone na niebiesko.
        - Przycisku reset, którego można użyć do zatrzymania maszyny.
        - Dwudrożnego enkodera obrotowego z przyciskiem.
        - Brzęczyk.
        - Z tyłu czytnik kart SD, kontroler 3,3 V dla karty SD i potencjometr   
          regulacji kontrastu wyświetlacza.

Na tym schemacie złącze oznaczone JP3 to na płytce EXP2, i razem z EXP1 są to 2 złącza 10 
żyłowych kabli taśmowych. 
LS2 jest dwukierunkowym enkoderem obrotowym z przyciskiem BP "RESET". 
BP "RESET" to przycisk, który nie jest podłączony do resetu µC, jest natomiast podłączony do zacisku 
wejścia cyfrowego D41. płytki mega 2560 ten zaś odpowiada portowi PG0. Jeśli chcesz go używać, 
musisz go obsłużyć w programie.
IC 4050 służy do adaptacji napięcia (5 V > 3,3 V) dla sygnałów przesyłanych do czytnika kart SD.

Ard_Ramps_IDE_3.doc
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Cet afficheur est relié à la carte mega 2560 par 2 câbles nappe de 10 conducteurs se raccordant sur 
une carte adaptatrice pour les connecteurs AUX4 et AUX3. 
 

 

 
 
Voici le plan de la carte "adaptateur afficheur", elle s'embroche sur la carte Ramps1.4, vous retrouvez 
les connexions de la carte méga  les numéros en Dxx.  
Voici aussi un plan simplifié de l'afficheur. 
 

 
 
Regardons les autres connecteurs: 
End Stop 
 

   
Si vous n'utilisez pas de fin de course, les entrée sorties digitales peuvent être utilisée pour autre 
chose. 
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Wyświetlacz ten jest połączony z płytą mega 2560, poprzez płytę Ramps 1.4 za pomocą dwóch 10-
żyłowych kabli taśmowych, które łączą się z kartą adaptera dla złączy AUX4 i AUX3.

Tutaj schemat płytki "adaptera wyświetlania", jest ona podłączona do Ramps 1.4, i przez nią połączona 
z pinami Dxx płyty Mega.
Poniżej również uproszczony schemat wyświetlacza.

Spójrzmy na inne złącza:
End Stop

Jeśli nie używasz wyłącznika krańcowego, wyjścia cyfrowe można wykorzystać do czegoś innego.

Ard_Ramps_IDE_3.doc
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Connecteurs Thermistances: 

    
 
Nous voyons que ces entrées pour mesure de températures par thermistances ont une résistance pour 
réaliser un pont diviseur et un condensateur de filtrage. Sans modifications il est difficile d'utiliser 
ces entrées. Elles sont donc dédiées à des thermistances. 
 
Connecteur I2C : 
 

       
 
Cette connexion est dédiée à I2C communication dédiée à certains circuits, à la limite elles peuvent 
être utilisées pour des entrées, les résistances de Pullup sont présentes. 
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Złącza termistorów:

Widzimy, że te wejścia do pomiaru temperatury przez termistory mają wbudowaną rezystancję, aby 
realizować mostek dzielący i kondensator filtrujący. Bez modyfikacji trudno jest używać tych wejść. 
Dlatego są dedykowane tylko dla termistorów.

Złącze I2C:

Połączenie to jest dedykowane do komunikacji I2C  dla określonych obwodów, przy ograniczeniu 
możliwości wykorzystania ich jako wejść, są tam umieszczone rezystory podciągające (Pullup).
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Connecteurs auxiliaires : 
 

 
 

 
 
Le connecteur AUX3 et AUX4 sont dédiés à l'affichage et carte SD, par contre si vous ne les utilisez 
pas, ils peuvent être utilisés, Les AUX1 et AUX2 sont totalement libres. 
 

 

Opis Arduino + Ramps
Programowanie Arduino

Złącza pomocnicze:

Złącza AUX 3 i AUX4 są przeznaczone dla wyświetlacza LCD i karty SD, jednak jeśli ich nie używasz, 
mogą być używane inaczej, użycie AUX1 i AUX2 jest całkowicie dowolne.
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Installation de l'IDE ARDUINO: 
 
 
 
Téléchargez la dernière version ici: 

 

 
 

Pour Windows, choisissez Windows Installer 
 

 
Vous cliquez sur "JUST DOWNLOAD" 
 
Le téléchargement commence.  ( 89.3 Mo) 
 
Installez le logiciel en cliquant directement sur le fichier téléchargé. 
 
Vous répondez comme d'habitude aux questions conventionnelles. 

Opis Arduino + Ramps
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Instalowanie IDE ARDUINO:

Pobierz najnowszą wersję tutaj:

W systemie Windows wybierz Instalator Windows

Klikasz:  "JUST DOWNLOAD" 

Rozpocznie się pobieranie:  ( 89.3 Mb) 

Zainstaluj oprogramowanie, klikając bezpośrednio na pobranym pliku.

Odpowiadasz jak zwykle na konwencjonalne pytania.
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Une autre fenêtre apparaît : 

 
 
Vous cliquez sur "Installer". 
Une autre fenêtre du même genre apparaît: cliquez aussi "Installer". 
 
A la fin cliquez sur "Close"  l'icône Arduino est sur le bureau. 
A la fin de l'installation, regardez avec l'explorateur de fichiers, si vous avez dans "Documents" un 
répertoire "Arduino"et 2 sous-répertoires "Applications" et "librairies" je ne me rappelle plus s'ils 
sont créés, sinon vous les créez. 
Maintenant vous pouvez tester l'IDE Arduino et votre carte UNO ou Mega2560 pour vérifier le 
fonctionnement. 
Vous branchez le câble USB sur la carte Mega ou UNO.  
Lancez "IDE Arduino" à partir de l'icône sur le bureau.  
 

 
 

Vous aurez un programme par défaut qui s'ouvre ou un programme qui a été utilisé précédemment. 
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Pojawi się kolejne okno:

Klikasz:    "Installer".
Pojawi się kolejne okno tego samego rodzaju: kliknij również  "Installer".

Na koniec kliknij:   "Close"  I ikona Arduino znajduje się na pulpicie.
Na koniec instalacji, spójrz do eksploratora plików, jeśli masz w "Dokumentach" katalog "Arduino" i 
2 podkatalogi "Aplikacje" i "Biblioteki" (nie pamiętam czy są one tworzone automatycznie, jeśli nie, 
to będziesz musiał je utworzyć).
Teraz możesz przetestować Arduino IDE i swoją płytkę UNO lub Mega2560, aby sprawdzić 
działanie.
Podłącz kabel USB do karty Mega lub UNO.
Uruchom "Arduino IDE" z ikony na pulpicie.

Będziesz miał domyślny program, który się otworzy lub program, który był wcześniej używany.
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Recherche du "port com" détecté : allez dans le gestionnaire de périphériques de Windows, 
développez "Ports com", repérez comx Arduino Mega, notez le N° du port. 
Dans l'IDE : 
Vous faites "Outils, Type de carte", cliquez sur Arduino Mega ; 
Vous faites "Outils, Port", cliquez sur Com x Arduino Mega. 
 
 

 
 
Vous choisissez le port qui correspond à celui que vous aviez noté. 
 
Essai de vos cartes UNO ou Mega par un programme simple de clignotement de la led sur la sortie 13. 
 
On va charger le programme exemple "Blink" de l'IDE Arduino. 
 
Vous faites " Fichiers, Exemples, 01Basics" et cliquez sur "Blink". 
 

 
 
Une nouvelle fenêtre s'ouvre avec le programme. 
 
  Cliquez sur l'icône flèche horizontale, le programme se 
compile et est téléversé dans l'Arduino. Si vous n'avez pas 
d'erreur, la diode led 13 doit clignoter. Votre IDE est bien 
installé et votre carte Arduino fonctionne correctement. 
Attention si vous voulez essayer une autre carte Arduino, 
lorsque vous avez branché votre nouvelle carte, il faut 
rechercher le port comx ; sur 4 cartes Arduino que je 
possède, elles ont toutes un port comx différent. 

Opis Arduino + Ramps
Programowanie Arduino

Wyszukaj wykryty "com port": przejdź do menadżera urządzeń Windows, rozwiń "com 
Ports", znajdź comx Arduino Mega, zanotuj numer portu.
W IDE:
W zakładce "Narzędzia, typ karty", kliknij Arduino Mega;
W zakładce "Narzędia, Port", kliknij Com x Arduino Mega.

Wybierz port, który odpowiada temu, który zanotowałeś.

Przetestuj swoje karty UNO lub Mega za pomocą prostego programu do błyskania diodą LED na 
wyjściu 13.
Załadujemy program przykładowy  "Blink" w Arduino IDE.

W zakładce "Pliki, Przykłady, 01Basics" i kliknij "Blink".

Otworzy się nowe okno z programem.

   Kliknij na ikonę poziomej strzałki, program będzie się
kompilował i jest ładowany do Arduino. Jeśli nie masz
błędu, dioda LED 13 powinna błyskać. Twoje IDE jest dobrze
zainstalowane i twoja płyta Arduino działa poprawnie.
Zachowaj ostrożność, jeśli chcesz wypróbować inną płytę 
Arduino,po podłączeniu nowej karty musisz znaleźć numer 
portu com(x) 
(UWAGA! na 4 płytach Arduino, które ja posiadam każda ma 
inny port comx).
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Les icônes des commandes générales : 
 

 
 
1er à partir de la gauche : sauvegarde et compilation pour vérification. 
2ème Sauvegarde, compilation et téléversement dans la carte Arduino. 
3ème Nouveau fichier 
4ème ouvrir un fichier 
5ème Sauvegarde du fichier. 
6ème  à droite Ouverture du "moniteur série". 
 

Utilisation de programmes téléchargés : 
Les programmes sont toujours dans un dossier, et dans ce dossier le ou les fichiers sont la source du 
programme. Parmi ceux-ci un fichier porte l'extension " .ino". C'est ce programme que l'on chargera. 
Attention le dossier porte toujours le nom du fichier ".ino". 
Exemple : 
Documents 

 Arduino 

  Applications 

   Toto   Lili   Ardu  

    Toto.ino  Lili.ino  Ardu.ino, conf.h, conf.ccp 

 

Le répertoire du programme téléchargé sera mis dans le dossier 'Arduino, Applications" 
Dans le langage Arduino, on évite de parler de programme, on préfèrera utiliser le mot "sketch", c'est 
plus simple car cela désigne ce qui est entouré en rouge. 

Recommandations :  
Lorsque vous téléchargez un sketch, pour le garder dans l'état initial, il est préférable de le 
renommer. Pour ceci il faut renommer le dossier et le fichier ".ino" (ils doivent avoir le même nom. Le 
moyen le plus simple est de charger le programme dans l'IDE et de faire tout de suite "Fichier, 
Enregistrer sous" vous donnez un nouveau nom. L'avantage de ce moyen, un nouveau sketch est créé et 
prêt à être utilisé.   
Pour le nouveau nom je préconise de garder le nom d'origine et d'ajouter 2 lettres (les 2 ière du 
prénom) et un chiffre de version. 
Exemple : le sketch Ardu, j'ai chargé Ardu.ino, en même temps les fichiers conf.h et conf.ccp se sont 
chargés, on retrouve les onglets Ardu.ino, conf.h, conf.ccp. 
Je veux le sauvegarder sous un autre nom: Je fais "Fichier, Enregistrer sous" Je donne le nouveau 
nom "Ardu_al1" et je fais "Enregistrer", on retrouve les onglets Ardu_al1.ino, conf.h, conf.ccp. 
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Ikony poleceń ogólnych:

1  od lewej: Zapisz i skompiluj do weryfikacji. 
2  Zapisywanie, kompilowanie i wgrywanie na płytę Arduino. 
3  Nowy plik 
4  Otwórz plik 
5  Zapisz plik. 
6  po prawej Otwarcie "monitora szeregowego".

Korzystanie z pobranych programów:
Programy są umieszczone zawsze w folderze, plik lub pliki są źródłami programu. Wśród nich jest 
plik z rozszerzeniem ".ino". To jest program, który zostanie załadowany. 
Uwaga, folder zawsze ma nazwę pliku ".ino".
Przykład:

Katalog pobranego programu zostanie umieszczony w folderze "Arduino, aplikacje"
W języku Arduino unikamy mówienia o programach, wolimy używać słowa "szkic", jest to łatwiejsze, 
ponieważ oznacza to, co jest otoczone na czerwono.

Zalecenia:
Po pobraniu szkicu, aby zachować go w stanie oryginalnym, lepiej jest zmienić jego nazwę. Aby to 
zrobić, należy zmienić nazwę folderu i pliku ".ino" (muszą mieć tę samą nazwę).Najprostszym sposobem 
jest załadowanie programu do IDE i natychmiastowe zapisanie go pod nową nazwą "Plik, Zapisz jako". 
Zaletą tego sposobu jest stworzenie nowego szkicu, gotowego do użycia, i pozostawienie starego w 
wersji oryginalnej.

W przypadku nowej nazwy zalecam zachowanie oryginalnej nazwy i dodanie 2 liter (drugiego imienia) 
oraz numeru wersji.
Przykład: szkic Ardu, załadowałem Ardu.ino, razem z nim załadowały się pliki conf.h i conf.ccp, w IDE 
znajdziemy karty Ardu.ino, conf.h i conf.ccp.
Chcę go zapisać pod inną nazwą: Wybieram "Plik, i Zapisz jako" Podaję nową nazwę "Ardu_al1" i klikam 
"Zapisz", w IDE znajdziemy karty Ardu_al1.ino, conf.h, i conf.ccp.
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Et en regardant les fichiers j'ai ceci: 
Documents 

 Arduino 

  Applications 

Toto  Lili  Ardu        Ardu_al1  

Toto.ino Lili.ino  Ardu.ino, conf.h, conf.ccp     Ardu_al1.ino, conf.h, conf.ccp 

 
Cette manière est bien plus simple. N'oubliez pas non plus de commenter vos modifications dans les 
entêtes de vos fichiers, au bout de 3 ou 4 jours vous ne saurez plus ce que vous avez fait. 
 
 
 
 
 
 
 

Bravo ! Maintenant vous avez acquis les connaissances nécessaires à 
l'utilisation de ce matériel. 

 
Passons maintenant aux essais et réglage des POLOLU 

 
 

Précautions : Comme c'est du matériel bon marché et de provenance diverse, je 

prends le temps d'essayer les drivers avant de les mettre sur la carte Ramps. 

Si vous n'avez pas de plaque d'essai vous pouvez passer directement aux essais 

de la carte Ramps 1.4 
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I patrząc na pliki mam to:

Ten sposób jest znacznie prostszy. Nie zapomnij skomentować zmian w nagłówkach plików, po 3 lub 4 dniach 
nie będziesz wiedział, co zrobiłeś.

                            Bravo! Zdobyłeś już niezbędną wiedzę
                          z wykorzystaniem tego materiału.

Teraz przejdźmy do testowania i ustawienia sterowników 
POLOLU

Środki ostrożności: Ponieważ jest to tani materiał i ma różne pochodzenie, 
poświęcam czas na wypróbowanie sterowników przed umieszczeniem ich na płytce 
Ramps.
Jeśli nie masz płytki testowej, możesz przejść bezpośrednio do testów płyty 
Ramps 1.4
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Essais et réglage des POLOLU :  

 

 
 
Réalisé le montage ci-dessus.  
 
#define pinEnable 13 // Activation du driver/pilote 
#define pinStep    9 // Signal de PAS (avancement) 
#define pinDir     8 // Direction 

 
Surtout ne pas oublier le condensateur polarisé de 100µF. 
 
Attention: il est préférable de brancher la prise USB en premier, puis l’alimentation 12 V (puissance 
pour les moteurs). Pour mettre hors tension, débrancher le 12V et ensuite la prise USB. (Ceci pour la 
protection des drivers). 
 
Branchez la prise USB. 
 
Pour les essais, moteur à vide, je règle REF à 0.5 V  ce qui correspond à 0.5/(8x0.1) = 0.625 A.  Pour ce 
courant et à vide les radiateurs ne sont pas nécessaires. 
 
Si vous n'avez pas les mêmes résistances de mesure de courant recalculer le réglage comme décrit 
plus avant.  
 
La mesure de cette REF se fait au multimètre calibre 2V, le commun raccordé à GND et le + sur le 
curseur du trimer. REF est toujours présente dès qu’il y a du 5 V.   

Opis Arduino + Ramps
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Testy i regulacja sterowników POLOLU:

Wykonałem montaż jak wyżej.

Przede wszystkim nie zapomnij o spolaryzowanym kondensatorze 100μF.

Uwaga: lepiej najpierw podłączyć gniazdo USB, a następnie zasilanie 12 V (moc 
silników). Aby wyłączyć, odłącz 12 V, a następnie wtyczkę USB. (To dla ochrony 
sterowników).

Podłącz gniazdo USB.

Do testów, silnik bez obciążenia, ustawiam REF na 0,5 V, co odpowiada 0,5 / (8x0,1) = 0,625 A. Dla tych 
ustawień radiatory nie są konieczne.

Jeśli rezystory pomiaru prądu Twojej płytki są inne niż tutaj opisane, przelicz ponownie ustawienie 
REF zgodnie z opisem poniżej.

Pomiar tego REF odbywa się za pomocą multimetru na zakresie 2V, COM podłączony do GND i + na 
suwaku potencjometru. REF  dla A4988 jest zawsze obecny, gdy tylko pojawi się 5 V.
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Le sketch pour l'essai n'est pas de moi, je l'ai téléchargé sur internet et se nomme A4988_Test. Il 
est fourni avec ce document, vous le placer dans "Arduino, Applications", lancer IDE, faites : 
"Fichier, Ouvrir, Documents, Arduino, Applications, A4988_Test, A4988_Test.ino, Ouvrir" 

Votre fichier est ouvert ;  
L'essai réalise une rotation lente de 200 pas dans un sens et une rotation 10 fois plus rapide dans 
l'autre sens, à la fin le moteur reste sous tension 5 secondes. Pour relancer le programme, appuyez sur 
RAZ de la carte mega et un nouveau cycle recommence. 
 
Vérifié la sélection de la carte Arduino et du port com.  
Branchez le 12 V pour le moteur. 
Cliquez sur l'icône flèche horizontale, le sketch se compile et est téléversé dans l'Arduino. 
Le moteur démarre. 
Vous pouvez ouvrir le moniteur série en cliquant sur l'icône de droite (loupe), choisissez en bas à 
droite de la fenêtre 9600. Vous verrez le déroulement des actions. 
Il se pourrait que vous ayez des grognements du moteur en vitesse rapide, ce n'est pas grave, il 
manque un peu de courant. 
Si votre Pololu fonctionne, coupez les alimentations, changé de Pololu et rebranchez l'USB, réglez la 
REF courant, branchez le 12 V moteur et appuyez sur RAZ de la carte mega, le moteur tourne OK 
Essayez de la même manière le autres Pololu. 
 
Je passe les 5 drivers A4988 ils fonctionnent correctement. 
Maintenant vous pouvez coller les radiateurs sur les circuits A4988, attention de bien les positionner 
pour qu'ils ne touchent à aucun composant. 

 

Essai de la carte Ramps 1.4 : 
Préparation de la carte Ramps1.4 : Je vous recommande de vérifier les connecteurs des cavaliers de 
sélection des µpas. Prendre votre multimètre en ohmmètre calibre 200 Ω et vérifiez qu'il n'y ait pas 
continuité en les bornes qui reçoivent les cavaliers, j'ai eu une carte ou il y avait une piste entre les 
bornes si bien que sans cavalier les Pololu étaient en 1/16 de pas. Les carte ne sont pas chères …!  Si 
c'est votre cas, pas de bol, il faut jouer de la pompe à dessouder et couper les circuits à la fraise. 
 
Maintenant, vous pouvez embrocher la carte Ramps sur la carte Arduino. Préparez votre alimentation 
12 V pour la raccorder sur le bornier de la carte Ramps 1.4.  
Choisissez les µpas et mettez les cavaliers comme expliqué auparavant.  
Embrochez les Pololu. 
Branchez les moteurs. 
 
Le sketch d'essai de la carte Ramps 1.4 se nomme Ramps14_Test. 
Le déroulement du sketch est décrit dans l'entête. J'ai conçu ce programme en m'inspirant de celui 
que vous avez utilisé pour l'essai des Pololu. Normalement, les repères des Pololu sont E0, E1 X, Y, Z, 
dans mon sketch, ce n'est pas forcément une imprimante 3D, les Pololu sont repérés E0, E1, E2, E3, 
E4. 
Je n'ai pas traité les 5 Pololu mais 4, je vous laisse mettre en pratique ce que j'ai décris pour réaliser 
un autre sketch pour les 5 Pololu. 
Maintenant vous êtes prêt pour l'essai de la carte Ramps1.4 et des 4 Pololu. 
Faites les manipulations  identiques à celles de l'essai des Pololu. 
Procédez au réglage nominal du courant des Pololu, Mise en place du ventilateur. 

Opis Arduino + Ramps
Programowanie Arduino

Szkic testu nie jest mój, pobrałem go w Internecie i nazywa się A4988_Test. Jest dostarczany z tym 
dokumentem, umieszczasz go w "Arduino, Applications", uruchamiasz IDE, i wybierasz:
"Plik, Otwórz, Dokumenty, Arduino, Aplikacje, A4988_Test, A4988_Test.ino, Otwórz"

Twój plik jest otwarty;
Test wykonuje powolny obrót 200 kroków w jednym kierunku, a obrót 10 razy szybciej w drugim 
kierunku, przy końcu silnik pozostaje pod napięciem przez 5 sekund. Aby ponownie uruchomić program, 
naciśnij Reset na płycie Mega i nowy cykl rozpoczyna się ponownie.

Sprawdź wybór płyty Arduino i portu COM.  (USB jest już podłączone)
Podłącz silnik, a następnie zasilanie silnika 12V.
Kliknij na ikonę poziomej strzałki, szkic zostanie skompilowany i przesłany do Arduino.
Silnik się uruchamia.
Możesz otworzyć monitor szeregowy klikając na prawą ikonę (szkło powiększające), wybierz w 
prawym dolnym rogu okna 9600. Zobaczysz kolejność czynności.
Być może masz pomruki silnika z dużą prędkością, to nie ma znaczenia, brakuje trochę mocy.
Jeśli twój sterownik działa, wyłącz zasilanie 12V potem USB, zmień sterownik i ponownie podłącz 
USB, ustaw właściwy REF, podłącz silnik, potem zasilacz 12V i wciśnij Reset na płytce Mega, jeśli 
silnik działa poprawnie wypróbuj tak samo pozostałe sterowniki  Pololu.

Sprawdziłem 5 sterowników A4988, które działają poprawnie.
Teraz możesz przykleić  radiatory do obwodów A4988,   zachowaj ostrożność, i umieść je tak, by 
nie dotykały żadnego elementu.

Test płytki Ramps 1.4:
Przygotowanie płytki Ramps 1.4: Zaleca się sprawdzenie zwarć na zworkach wyboru mikrokroków. Weź 
swój multimetr na zakresie 200 Ω i sprawdź, czy nie ma zwarć między pinami, na które zakładamy 
zworki, miałem płytkę gdzie było zwarcie między pinami, więc bez zworki, sterownik Pololu pracował z 
1/16 kroku. Płytki nie są drogie ...! Jeśli tak jest w twoim przypadku, to nie masz szczęścia, należy 
wylutować piny i przeciąć zwarcia frezem..

Teraz możesz wstawić płytkę Ramps do płyty Arduino Mega. Przygotuj zasilanie 12 V, aby podłączyć 
je do listwy zaciskowej płyty Ramps 1.4.
Wybierz mikrokroki i umieść zworki zgodnie z wcześniejszym opisem.
Wstaw sterownik Pololu.
Podłącz silniki.

Szkic do testowania płyty Ramps 1.4 nazywa się Ramps14_Test.
Szkict opisany jest w nagłówku. Zaprojektowałem ten program, czerpiąc inspirację z tego, którego 
używałeś do testu sterowników. Zwykle gniazda sterowników to E0, E1 X, Y, Z. W moim szkicu, (nie jest to 
drukarka 3D), sterowniki oznaczone są E0, E1, E2, E3, E4.

Nie użyłem 5 sterowników, ale 4, pozwoliłem ci wcielić w życie to, co opisałem, by zrobić kolejny szkic 
dla 5 sterowników. 
Teraz jesteś gotowy na test płyty Ramps1.4 i 4 sterowników Pololu. 
Zrób te same manipulacje, co w procesie testowania sterowników. 
Ustaw prąd znamionowy silników, Zamontuj radiatory i wentylator. .

Ard_Ramps_IDE_3.doc
Zmodyfikowane 13/11/2019

Utworzony 08/01/2017 r.

 Wer : 3.0



AERODEN Description Arduino + Ramps  

Programmation Arduino 
AD/ARD/PRO/01 

 

Ard_Ramps_IDE_2.doc                    Alain DENIS         Créé le 08/01/2017      26 / 38   
alain@aeroden.fr                                                    Modifié le 22/11/2018            Rev : 2.0 

 
Voici les branchements pour l'essai de la carte Ramps1.4. 
 

 
 
La carte équipée de son ventilateur: 
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Oto połączenia do testowania płyty Ramps 1.4.

Płytka wyposażona w wentylator:
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Voici la réalisation pour le logiciel de découpe fil chaud Jédicut  remplace l'excellente carte MM2001 
 

 
 
Voila ce que l'on obtient avec ce matériel. 
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Oto realizacja sterowania i oprogramowania do cięcia gorącym drutem Jédicut 
zastępuje doskonałą kartę MM2001

To właśnie otrzymujemy z tego materiału.
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Les drivers DRV 8825: 
  

 
Le DRV8825 est un driver de moteur PAP complet avec régulateur de courant intégré. Il est conçu 
pour fonctionner avec des moteurs bipolaires pas-à-pas en mode plein, 1/2, 1/4, 1/8, 1/16 et 1/32 de 
pas, avec une capacité de sortie de 45 V et ± 2,2 A. 
 
La partie de droite représente la puissance et les 2 bobinages du moteur PAP. Chaque enroulement est 
alimenté par un convertisseur en H à transistor DMOS. L'alimentation des moteurs se fait par VM , 
elle doit être découplée par un condensateur de  100 µF, ce condensateur est très important. Le 
retour à GND se fait à travers des résistances  pour la mesure de courant, L'image de la mesure de 
courant est la valeur  AISEN pour AOUT1 et AOUT2 et BISEN pour BOUT1et BOUT2, cette valeur 
est envoyée sur un ampli opérationnel de comparaison avec AVref et BVref. J'ai détaillé ceci pour que 
le réglage du courant adapté à vos moteurs PAP soit facile à réaliser. Il suffira de mesurer la tension 
REF avec un multimètre. Le potentiomètre de réglage  VREF du pololu est dirigé sur les bornes AVref 
et BVref que l'on retrouve sur les 2 DAC. 
Nous utiliserons les 3 bornes "step", "dir" et "enable barre" (le déblocage du driver se fait par un "0"), 
pour les ordres de step et dir il faut respecter les temps de transition entre les ordres dans le sketch 
Arduino.  
 
Voici le diagramme. 
Dans notre cas on ne tiendra pas compte de la sélection des µpas et du reset puisque ce sont des 
opérations que l'on réalise hors fonctionnement. 
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Sterowniki DRV 8825:

DRV8825 to kompletny sterownik silnika krokowego ze zintegrowanym regulatorem prądu. 
Przeznaczony jest do współpracy z krokowymi silnikami dwubiegunowymi w pełnych, 1/2, 1/4, 1/8, 
1/16 i 1/32 krokach, z napięciem wyjściowym 45V i prądem maks. ± 2,2 A.

Część po prawej stronie przedstawia obwód mocy i 2 uzwojenia silnika krokowego. Każde uzwojenie jest 
zasilane przez tranzystorowy przetwornik H DMOS. Zasilanie silników jest realizowane przez VM , musi być 
odsprzężone przez kondensator 100 µF, kondensator ten jest bardzo ważny. Powrót do GND odbywa się 
poprzez rezystory do pomiaru prądu, Wynikiem pomiaru prądu jest wartość AISEN dla AOUT1 i AOUT2 
oraz BISEN dla BOUT1 i BOUT2, wartość ta jest przesyłana do wzmacniacza operacyjnego w celu 
porównania z AVref i BVref. Doprecyzowałem to tak, aby łatwo było uzyskać aktualne ustawienie 
dostosowane do silników. Wystarczy zmierzyć napięcie REF za pomocą multimetru. Potencjometr regulacji 
VREF pololu jest połączony z zaciskami AVref i BVref, które znajdują się na 2 przetwornikach DAC. 
Będziemy używać 3 terminali "step", "dir" i "enable barre" (sterownik jest odblokowany przez "0"), dla 
rozkazów "step" i "dir", musisz przestrzegać czasów przejścia między rozkazami w szkicu Arduino. 

Oto schemat.
W naszym przypadku nie będziemy brać pod uwagę wyboru mikrokroków i resetowania, ponieważ 
są to operacje, które są wykonywane poza pracą.
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Nous voyons que l'impulsion de "step" doit venir après que l'ordre de "DIR" ait changé "4" > 650 ns. 
Que le temps de l'impulsion de step "2" doit être supérieur à 1.9µs; Que le temps "3" entre 2 
impulsions de step doit être supérieur à 1.9 µs.  
Le changement de direction ne doit pas intervenir avant le temps "6" > 650ns.  
Dans la majorité des cas on est dans ces fourchettes mais il faut être vigilant si vous remarquez des 
grognements des moteurs ou des pertes de pas. 
 
Voyons maintenant la sélection des micros pas (µpas) nous avons à notre disposition 3 entrées MODE0 
MS1 ; MODE1  MS2 : MODE2  MS3. 
 

 
 
 

 
Les 5 drivers sont configurables en µpas, sur l'image 
nous retrouvons les connecteurs permettant de 
mettre les cavaliers en fonction du µpas choisi. Ils 
sont sous les "Pololu" 

MS3 

MS2 

MS1 
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Widzimy, że impuls "STEP(krok)" musi nadejść po zmianie rozkazu "DIR(kierunek)" na "4" > 650 ns. 
Że czas impulsu krokowego "2" musi być większy niż 1,9 µs; Że czas "3" pomiędzy dwoma impulsami 
krokowymi musi być większy niż 1,9 µs.  
Zmiana kierunku nie może nastąpić przed czasem "6" > 650ns.  
W większości przypadków jesteśmy w tych zakresach, ale trzeba być ostrożnym, jeśli zauważy się 
pomruki silników lub utratę kroku.

Zobaczmy wybór mikrokroków (μpas) mamy do dyspozycji 3 wejścia MODE0 => MS1: MODE1 => MS2: 
MODE2 => MS3.

Wszystkie pięć sterowników posiada konfigurowalne 
mkrokroki, na zdjęciu znajdują się złącza pozwalające na 
ustawienie zworek zgodnie z wybranym mikrokrokiem. Są 
pod sterownikami "Pololu"."
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Sans cavalier on obtient "000" c'est le pas entier, en mettant un cavalier sur MS1  seulement on est 
en ½ pas. Il y a 3 possibilités pour le 1/32 de step, le plus simple "111" 3 cavaliers en place. 
 
 
  
 
 
Les ordres RESET et SLEEP ne sont pas utilisés, ils seront mis à "1" 
 
Ces drivers sont assemblés avec quelques composants sur une petite carte (Pololu) qui s'embroche sur 
la carte Ramps 1.4 ou autre. Le circuit DRV8825 doit être surmonté d'un radiateur, pour les courants < 
1.5 A cela suffit, I > 1.5 A il faut ventiler l'ensemble des radiateurs. 
 
 
 
 
 
 
 

Etude des "POLOLU" DRV 8825 : 
 

 
 
Suivant la provenance des circuits, les valeurs des résistances et les repères peuvent être différents. 
Le principe du schéma permet de s'y retrouver. 
 
Ce qui est important est de repérer les résistances de mesure de courant. C'est assez simple, ce sont 
celles à droite sous le trimmer. Maintenant il faut connaître leur valeur, si vous n'arrivez pas à lire la 
valeur, il est possible de prendre des photos en macro avec des angles d'éclairage différents. Ensuite 
la lecture des images sur l'ordinateur permet de lires facilement les repères. Ici les résistances sont 
marquées R100. 
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Bez zworki dostajemy "000" to pełny krok, wstawiając zworkę na MS1  otrzymujemy ½ kroku. Istnieją 
3 możliwości ustawienia zworek dla kroku 1/32, najprostsza "111" 3 zworki założone.

Polecenia RESET i SLEEP nie są używane, zostaną ustawione na "1"

Sterowniki te są montowane z innymi komponentami na małej karcie (Pololu), która jest podłączona do 
Ramps 1.4 lub innej karty. Obwód DRV8825 musi być zaopatrzony w radiator. Dla prądów mniejszych niż 
1,5 A to wystarczy, ale dla I> 1,5 A trzeba wymusić chłodzenie  wszystkich rzdiatorów.

Badanie "POLOLU" DRV 8825:

W zależności od producenta obwodów wartości rezystorów i oznaczeń mogą być różne.
Jednak schemat pozwala je odnaleźć.

Ważne jest zlokalizowanie obecnych rezystorów pomiarowych. To całkiem proste, to te tuż pod 
potencjometrem. Teraz musisz znać ich wartość, jeśli nie możesz odczytać wartości, możliwe jest 
zrobienie zdjęć makro z różnymi kątami oświetlenia. Następnie otwarcie obrazów na komputerze co ułatwia 
odczytanie napisów. Tutaj rezystory oznaczone są symbolem R100.
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Rappel du marquage des résistances CMS: 
le premier et le deuxième sont les chiffres significatifs, 
le troisième est le nombre de zéros. 
La lettre «R» remplace le point décimal. 
Exemple : 473 vaut 4 puis 7 puis 3 zéros, donc 47000 ohms ou 47 kiloohms (47 KΩ). 

 
 
Dans notre cas R100  0.1 Ω 
 
Le réglage de la référence du courant  REF se fera par le potentiomètre. Attention pour le réglage 
utiliser un tournevis isolé. 
Regardons maintenant le schéma: 
 

 
 
 

Opis Arduino + Ramps
Programowanie Arduino

Oznakowanie rezystorów SMD:
pierwsza i druga to znaczące liczby,
Trzeci to liczba zer.
Litera "R" zastępuje kropkę dziesiętną.
Przykład: 473 to 4, a następnie 7, a następnie 3 zera, czyli 47000 omów lub 47 kiloomów (47 KΩ).

W naszym przypadku R100 = 0,1 Ω

Ustawienie zadawania prądu REF będzie dokonywane za pomocą potencjometru. Uwaga do 
ustawienia użyj izolowanego śrubokręta.
Teraz spójrzmy na schemat:
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Sur la vue de dessus vous remarquez la pin de droite en bas, c'est GND et c'est sur cette pin que vous 
mettrez le – du multimètre pour la mesure de VREF le + du multimètre sera en contact ave le curseur 
du Potentiomètre.  
Sur ce schéma, les valeurs des résistances de mesure du courant R2 et R3 font 0.1 Ω comme sur le 
modèle photographié. 
Le potentiomètre fait 10 kΩ Le réglage REF possible va donc de 0 à 3.3V 
. 
 
utilisant la formule du datasheet :  ITrip Max = VREF/ (5 x RIsense)  
Ce qui donne VREF = ITripMax x 5 x RIsense . 
Exemple : Le moteur supporte 1.5 A  le réglage de VREF sera donc de 1.5 x 5 x0.1 = 0.75 V 
Pour 1.65 A  le réglage de VREF sera donc de 1.65 x 5 x0.1 = 0.825 V 
 
Attention selon la provenance, les résistances RIsense peuvent être différentes en valeur; dans ce cas 
adaptez la formule  
J'attire votre attention que les performances et le fonctionnement de vos moteurs PAP sont sans 
problème si vous regardez de près tout ceci. Aujourd'hui, nous sommes inondés de matériels pas 
chers, tant mieux pour notre hobby, mais il faut maîtriser les différences de fabrication. 
Nous verrons un peu plus loin la manière de régler VREF. 
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W widoku z góry zauważysz pin w prawym dolnym rogu, to jest GND i na tym pinie umieścisz (-) 
miernika do pomiaru VREF, a (+) multimetru będzie w kontakcie z suwakiem potencjometru. 
Wygodna jest sonda plusowa miernika w kształcie śrubokręta

Na tym schemacie wartości rezystorów pomiarowych prądu R2 i R3 wynoszą 0,1 Ω jak na 
sfotografowanym modelu.
Potencjometr wynosi 10 kΩ Możliwe ustawienie REF wynosi od 0 do 3,3V

za pomocą wzoru arkusza danych:   ITrip Max = VREF/ (5 x RIsense) 
Co daje:   VREF = ITripMax x 5 x RIsense .
Przykład: silnik obsługuje 1,5 A > ustawienie VREF będzie 1,5 x 5 x 0,1 = 0,75 V
Dla 1,65 A > ustawienie VREF wyniesie 1,65 x 5 x 0,1 = 0,825 V

Uwaga: w zależności od źródła, rezystancje RIsense mogą mieć różną wartość; w takim przypadku 
dostosuj formułę
Zwracam uwagę, że wydajność i działanie twoich silników PAP jest bezproblemowe, jeśli przyjrzysz się 
temu dokładnie. Dzisiaj jesteśmy zalewani tanim sprzętem, tym lepiej dla naszego hobby, ale musimy 
opanować różnice w produkcji.

Zobaczymy dalej, jak dostosować VREF.
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Essais et réglage des POLOLU DRV8825 :  

 

 
 

 
Réalisé le montage ci-dessus.  
 
#define pinEnable 13 // Activation du driver/pilote 
#define pinStep    9 // Signal de PAS (avancement) 
#define pinDir     8 // Direction 

 
Surtout ne pas oublier le condensateur polarisé de 100µF. 
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Testowanie i regulacja POLOLU DRV8825:

Wykonałem montaż jak wyżej.

Przede wszystkim nie zapomnij o spolaryzowanym kondensatorze 100μF.
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Attention: il est préférable de brancher la prise USB en premier, puis l’alimentation 12 V (puissance 
pour les moteurs). Pour mettre hors tension, débrancher le 12V et ensuite la prise USB. (Ceci pour la 
protection des drivers). 
 
Branchez la prise USB. 
 
Pour les essais, moteur à vide, je règlerai VREF à 0.3 V  ce qui correspond à 0.3/(5x0.1) = 0.6A.  Pour 
ce courant et à vide les radiateurs ne sont pas nécessaires. 
 
Si vous n'avez pas les mêmes résistances de mesure de courant recalculer le réglage comme décrit 
plus avant.  
 
La mesure de cette VREF se fait au multimètre calibre 2V, le commun raccordé à GND et le + sur le 
curseur du trimer. Contrairement aux A4988 la VREF n'est présente que lorsque le 12V moteur est 
présent.  Le 3.3v est fournit par le circuit intégré DRV8825.  
 
Le sketch pour l'essai n'est pas de moi, je l'ai téléchargé sur internet et se nomme "A4988_Test", il 
est compatible pour le DRV8825. Il est fourni avec ce document, vous le placer dans "Arduino, 

Applications", lancer IDE, faites : 
"Fichier, Ouvrir, Documents, Arduino, Applications, A4988_Test, A4988_Test.ino, Ouvrir" 

Votre fichier est ouvert ;  
L'essai réalise une rotation lente de 200 pas dans un sens et une rotation 10 fois plus rapide dans 
l'autre sens, à la fin le moteur reste sous tension 5 secondes. Pour relancer le programme, appuyez sur 
RAZ de la carte mega et un nouveau cycle recommence. 
 
Vérifiez la sélection de la carte Arduino et du port com.  
Cliquez sur l'icône flèche horizontale, le sketch se compile et est téléversé dans l'Arduino. 
Branchez le 12V, réglez le trimmer aux alentours de 0.3V, Appuyer sur la RAZ de l'Arduino Mega, Le 
moteur démarre. 
Vous pouvez ouvrir le moniteur série en cliquant sur l'icône de droite (loupe), choisissez en bas à 
droite de la fenêtre 9600. Vous verrez le déroulement des actions. 
Il se pourrait que vous ayez des grognements du moteur en vitesse rapide, ce n'est pas grave, il 
manque un peu de courant ; augmentez le VREF. 
Si votre Pololu fonctionne, réglez le trimmer à la valeur du courant nominal de vos moteurs calculée 
plus haut. Ne faites pas tourner votre moteur maintenant, le radiateur n'est pas en place, coupez 
les alimentations, changé de Pololu et rebranchez l'USB, branchez le 12 V, réglez la VREF courant, et 
appuyez sur RAZ de la carte mega, le moteur tourne OK 
Essayez de la même manière le autres Pololu. 
 
Je passe les 5 drivers DRV8825 ils fonctionnent correctement. 
Maintenant vos Pololus sont réglés, vous les disposez sur la carte Ramps dans le sens de la photo. 
 
Maintenant vous pouvez coller les radiateurs sur les circuits DRV8825, attention de bien les 
positionner pour qu'ils ne touchent à aucun composant. 
 

Il est plus facile d'embrocher les Pololus sans les radiateurs. 
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Uwaga: lepiej jest najpierw podłączyć wtyczkę USB, a następnie zasilacz 12 V (zasilanie silników). Aby 
wyłączyć zasilanie, należy odłączyć wtyczkę 12V, a następnie USB. (To jest dla ochrony sterowników).

Podłącz gniazdo USB.

W przypadku badania silnika bez obciążenia ustawiamy VREF na 0,3 V, co odpowiada 0,3/(5x0,1) = 0,6A.  
Dla tego prądu i bez obciążenia, radiatory nie są konieczne.

Jeśli nie posiadasz tych samych oporników pomiarowych prądu, oblicz ponownie ustawienie zgodnie z 
opisem w dalszej części.

Pomiar napięcia VREF odbywa się za pomocą multimetru na zakresie 2V, minus podłączony do GND a 
plus do sywaka trimera. W przeciwieństwie do A4988 VREF jest obecny tylko wtedy, gdy obecny jest 
silnik i jego zasilanie 12 V. Napięcie 3,3 v jest dostarczane przez układ scalony DRV8825.

Szkic do testu nie jest mój, pobrałem go w Internecie i nazywa się "A4988_Test", jest 
kompatybilny z DRV8825. Jest dostarczany z tym dokumentem, umieszczasz go w "Arduino, 
Applications", uruchamiasz IDE, wykonaj:

"Plik, Otwórz, Dokumenty, Arduino, Aplikacje, A4988_Test, A4988_Test.ino, Otwórz"
Twój plik jest otwarty;
Test wykonuje powolny obrót 200 kroków w jednym kierunku, a obrót 10 razy szybciej w drugim 
kierunku, przy końcu silnik pozostaje pod napięciem przez 5 sekund. Aby ponownie uruchomić program, 
naciśnij Reset na płytce Arduino Mega i nowy cykl rozpoczyna się ponownie.

Sprawdź wybór płyty Arduino i portu COM.
Kliknij na ikonę poziomej strzałki, szkic zostanie skompilowany i przesłany do Arduino.
Podłącz 12 V, ustaw trymer na około 0,3 V, naciśnij Reset na Arduino Mega, Silnik się uruchomi.

Możesz otworzyć monitor szeregowy klikając na prawą ikonę (szkło powiększające), wybierz w prawym 
dolnym rogu okna 9600. Zobaczysz kolejność czynności.
Być może masz pomruki silnika z dużą prędkością, to nie ma znaczenia, brakuje odrobiny mocy; zwiększ 
VREF.
Jeśli Twój sterownik działa, ustaw trymer na wartość prądu znamionowego Twoich silników obliczoną 
powyżej.. Nie uruchamiaj teraz silnika, radiator nie jest na miejscu, wyłącz zasilanie, zmień sterownik i 
podłącz ponownie USB, podłącz 12 V, ustaw prąd VREF i naciśnij reset karty mega, silnik obraca się OK
Wypróbuj tak samo pozostałe sterowniki Pololu.

Testuj 5 sterowników DRV8825, które powinny działać poprawnie.
Teraz twój sterownik jest ustawiony, wkładasz go w płytkę Ramps - kierunek jak na zdjęciu niżej.

Teraz możesz przykleić radiatory do obwodów DRV8825, zachowaj ostrożność, umieść je tak, aby 
nie dotykały żadnego elementu.

Łatwiej jest wyjąć  sterownik bez radiatorów.
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Sens de mise en place des DRV 8825 sur la carte Ramps 1.4. 
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Kierunek ustawiania DRV 8825 na płycie Ramps 1.4.
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Moteur Pap unipolaire ou bipolaire: 
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hybryda wysoka wydajność
hybryda

typ silnika

A=1 wał
B=2 wały
E=enkoder 3kan.200ppr. bez LD
L=enkoder 3kan.200ppr. z LD
R=z przekładnią
S=bryzgoszczelny
inne litery=specjalny

prąd na fazę
0085=0.85A

nic = bez enkodera
wersja endera

kroki/obr

średn. silnika 3.4 "

dług. silnika 2.4"

ilość przewodów

nic = standardowe wyjście 
przewodów
U = wyprowadza wyjście z PG
C = złącze na płycie

nic = wałek fi 9,525 płaski
L = wałek fi 9,525 okrągły
R = wałek fi 9,525 z gniazdem klucza
S = wałek fi 12 z gniazdem klucza
T = wałek fi 12,7 z gniazdem klucza
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Pour fonctionner avec les drivers A4988 ou DRV 8825 il est nécessaire d'effectuer le 
branchement en bipolaire parallèle. Pour ce faire: 
 Mettre les fils 3, 6, ensemble pour souder un fil bleu. 
 Mettre les fils 5, 1, ensemble pour souder un fil rouge 
 Mettre les fils 8, 4, ensemble pour souder un fil noir. 
 Mettre les fils 2, 7, ensemble pour souder un fil vert. 
L'intensité du courant pour ces moteurs est 0.7A par enroulement. Comme les 
enroulements sont en parallèle, le réglage du courant sera de 1.4A sur le driver. 
 
Essai avec le sketch accompagnant le dossier Arduino + Ramps 1.4.  
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Dwubiegunowy równoległy

Do pracy ze sterownikami A4988 lub DRV 8825 konieczne jest wykonanie połączenia w 
układzie równoległym bipolarnym.. Aby to zrobić:
   Połącz przewody 3, 6, i przylutuj niebieski przewód.
   Połącz przewody 5, 1, i przylutuj czerwony przewód
   Połącz przewody 8, 4, i przylutuj czarny przewód.
   Połącz przewody 2, 7, i przylutuj zielony przewód.
Natężenie prądu dla tych silników wynosi 0,7A na cewkę. Jako że uzwojenia połączone są 
równolegle, bieżące ustawienie będzie 1,4A na sterowniku.
 
Przetestuj przy pomocy szkicu dołączonego do pliku Arduino + Ramps 1.4.

pomarańczowy
czarny

biało/żółty

żółty

biało/pomarańczowy

czerwony

biało/czarny
biało/czerwony
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Suivi des modifications du document: 
Revision 1.0  Le 03/11/2017 Ajout de la description et réglage des drivers DRV 8825   page 28-34 
Revision 2.0 Le 22/11/2018  Ajout couplage des enroulements moteur Pap. 

Historia zmian w dokumencie:
Wersja 1.0 Z dnia 03/11/2017 Dodano opis i dostosowanie sterowników DRV 8825> strona 28-34
Wersja 2.0 Z dnia 22/11/2018 Uzupełnienie o uzwojenia silnika krokowego.
Wersja 3.0 Z dnia 13/11/2019 Poprawiono błąd pisarski w aktualnej formule na stronie 13
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