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Aeropassion Realizacja Jedicut USB

AERODEN MM2001 z Arduino UNO AD/ELE/ARD/02

Kontekst:

Ewolucja sprzetu komputerowego powoduje, ze porty réwnolegte znikaja, Jednym z rozwiqzah jest
uzycie portu USB. Aby zachowa¢ stare karty sterujace sprzetem CNC, konhieczne jest utworzenie
interfejsu USB / DB25.

Ograniczenie: Uwaga: ten interfejs dziata poprawnie, pod warunkiem ze mechanika przecinarki CNC
jest wyposazona w 4 osie o identycznych charakterystykach (silnik krokowy ze Srubami / nakretkami,
silnik krokowy z zebnikiem i pasem), ktérych nie mozemy zmieniaé.

Zasada:

Jedicut wysyta informacje bardzo szybko, sq one kodowane na dwdch bajtach, jeden bajt oznacza
polecenie, a drugi bajt reprezentuje wartos¢ tego polecenia. Interfejs USB/DB25 wyposazony w
Arduino UNO i jego program musi zebraé wszystkie te informacje, zdekodowa¢ je, wygenerowaé
polecenia, zsynchronizowaé je, aby uzyska¢ odpowiednie predkosci i skierowaé je na odpowiednie
wyjscia DB25; i to bez utraty jakichkolwiek informacji. Poniewaz wazna jest ilo$¢ przetwarzanych
informacji, Arduino nie moze odbieraé wszystkich informacji jednoczesnie. Program Arduino uzywa
bufora 900 bajtéw, aby to zrobié, Gdy bufor jest prawie petny, Arduino wysyta do Jedicut rozkaz ,.S"
zatrzymaj transmisje, gdy przestrzen zostanie zwolniona w buforze, Arduino wyslie Jedicutowi rozkaz
.C" Kontynuuj transmisje. To jedyne 2 rozkazy, ktore wracaja do Jedicut.

Podsumowanie:

Jedicut oblicza parametry cieé, trajektorii, grzania, predkosci i dostarcza to wszystko do biblioteki
DLL. Biblioteka DLL wysyta dane do USB i odczytuje informacje pochodzace z Arduino. W ten sposéb
reguluje przeptyw, dzieki czemu mozna sprawdzié, czy istnieje komunikacja miedzy Jedicutem a
Arduino. Bez komunikacji, pasek przewijania Jedicut jest bardzo szybki, z poprawna komunikacja pasek
przewijania zatrzymuje co jakié czas, gdy bufor Arduino jest prawie petny.

Arduino ma zegar, ktory pracuje z czestotliwosciq 62500 Hz. Jest to timer, ktory pozwala na
zachowanie predkosci ciecia i predkosci jatowej (poza materiatem). Ten zegar generuje przerwe za
kazdym razem, gdy musi zostaé wystany krok do silnikdw.

Wy jasnie troche bardziej szczegdtowo. Szerokos¢ impulsu krokowego dla ptyty sterujacej mozna
regulowaé. Dla MM2001 potrzeba 20 ps; za$ 2us wystarcza dla karty Ramps. Na kartach

Arduino, sygnat USB nie wchodzi bezposrednio na mikrokontroler, jest przeksztatcany przez
dedykowany obwéd FTDI, puc Atmeg, lub CH340. 6dy karta arduino jest wyposazona w obwéd CH340,
nie jest zadeklarowana jako zgodna. Jednak dziata tak samo.

Nowos¢ tego szkicu polega na wykorzystaniu mozliwosci obliczeniowych Arduino w celu skorygowania
ogrzewania w zaleznosci od predkosci na trajektorii.

Zebratem w folderze do pobrania Jedicut_Uno.zip, wszystkie pliki niezbedne do realizacji.

» Jedicut_unozip » -

Folder z plikami sterownikéw dla portu COM: FTDI USB Drivers
Folder obrazow: Image

FTDI USB Drivers Folder z program Arduino i bibliotekami DLL: Sketch-Plugin
Plik ciecia testowego: Complete_Aile.jdc

Plik instrukcji do realizacji: Realization_Jedicut_Uno.pdf

Pliki schematu interfejsu: sch_uno_nano_DB25.pdf

Mazwa

Image

Sketch-Plugin
1 Aile_compl@te.jdc
:Ea Realisation_ledicut_Uno_1_1.pdf
Lsg sch_uno_nano_DB25.pdf
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Aeropassion Realizacja Jedicut USB

AERODEN MM2001 z Arduino UNO AD/ELE/ARD/02

Realizacja:

Krok 1:
Sposéb okablowania ptytki interfejsu, pozwala pobraé rézne sygnaty z arduino i podtaczy¢ je do
terminala DB25 urzadzenia. Zataczony schemat jest okablowaniem mojego MM2001 odpowiadajacy

mojej maszynie. Okablowanie musi byé zgodne ze starq konfiguracja Jedicut dla portu réwnolegtego dla
ztacza DB25 LPT.

PONIZEJ znajdziesz plany realizacji ha obwodach drukowanych.
https://drive.google.com/open?id=12vuPN4txzyhFu8elaj8RURFNJ IXvViq

Oto, jak wygladata stara stara konfiguracja Jedicut:

Plug-ir
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Aeropassion Realizacja Jedicut USB

AERODEN MM2001 z Arduino UNO AD/ELE/ARD/02

Okablowanie jest zatem zgodne z karta sterowania silnika.

Krok 2:

Przesytanie programu do ptyty Arduino.

Nie opisuje szczegétowo instalacji Arduino IDE, zobacz poczatek pliku do pobrania.
Plik do pobrania PONIZEJ.
https://drive.google.com/open?id=1p8_Ft5xPQFgAiQq7KEPnrMGNCqcVxUW5

@i

Po zainstalowaniu Arduino IDE na PC, w . twoich _

dokumentach” musisz znalez¢ katalog ., Arduino” i
podkatalog ., Applications”. Kopiujesz folder
.ad_fc_uno-4", ktory pobrates do tego podkatalogu
Otwierasz Arduino IDE, otwierasz szkic i w Arduino IDE,
widzisz 2 zaktadki: ,ad_fc_uno-4" i ,conf.h", klikasz na
zakfadke ..conf.h"
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Aeropassion Realizacja Jedicut USB

AERODEN MM2001 z Arduino UNO AD/ELE/ARD/02

Dostosowanie konfiguracji do parametréw twojej maszyny w pliku: ,.conf.h"

// Ograniczenie mocy grzania drutu

# define LIM_P_FIL 100

W tym przypadku moc grzewcza hie jest ograniczona, jest réwna 100%

Jesli twéj drut zaczerwieni sie przed osiaghieciem mocy 100%, mozesz zmniejszyé ustawienie limitu
np. ha 80%. Wpisujesz 80 zamiast 100.

Limit ten jest aktywny tylko wtedy, gdy falownik w MM2001 jest w potozeniu na PC.

// Predkosé USB

# define BAUDRATE 115200 // 110,300,600,1200,2400,4800,9600,14400
//19200, 38400,56000,57600,115200,128000,256000
Jest to predkos¢ transmisji USB, nie zmieniasz tej wartosci pozostawiajac 115200.

Jest to wielka innowacja tej wersji, grzanie drutu moze by¢ kontrolowane przez predkos¢ na trajektorii.
# define CHAUFFE_ASSERV 0 //.0" brak kontroli grzania, ..1" z kontrolq
# define CORRECT_CHAUFFE 1.32 // wspétczynnik grzania w funkcji predkosci

Na razie nie zmieniasz niczego w tych dwéch parametrach, wrécimy do tego, gdy przeprowadzisz
pierwsze testy dziatania.

Przesytasz program ad_fc_uno-4.ino do arduino. Zauwaz, ze uzywany jest port COM.

Krok 3:

Na komputerze sprawdz folder Jedicut w .Program Files” czy w katalogu dll widnieja hastepujace dwa
pliki; ,USBSerial.dIl" i ,USBSerial_2_P.dll" .

Otwérz plik comport.ini w katalogu gtéwnym Jedicut. Zmodyfikuj plik comport.ini, aby nadaé mu port
komunikacyjny, ktory zanotowate$ podczas przesytania.
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Aeropassion Realizacja Jedicut USB

AERODEN MM2001 z Arduino UNO AD/ELE/ARD/02

Konfiguracja Jedicut w wersji 2.4.1:

Otwérz Jedicut
Wybierz: ,Narzedzia", ..Opcje" lub kliknij ikone

'~ otwdrz karte ,Komunikacja"

Wypetnij w en sposéb: e K

Aktywny stét CNC: Nazwa twojego = fbmaci S ® B

stotu. b

Tryb komunikacji: Wiyezk

Wybier'z LJSBser.la'—Z—Pd” I LIJ SR Tdysbg?:;:ri:a;i}d” “ ElpSiseri.'.ll Plugin for use with USB2C0M adapter or pure serial
Konfiguracja portu réwnolegtego: R ieface v202

wartodci sq narzucone przez L o e i ey

program Arduino. 6 —_— Sinkx1 2 |2 [F|@ Zewnghiony zegar [10 | 8 Zakgozenie grzania:[16 |2
Zaznhacz pole ”Synchronizchq Sinkx2  [3]@ [T |@ sinkwkask: 17 |8 wykaczenie grzania {15 |2
obrotdw silnika ...... " 'Usiawienia Siindk Y1 [{4 ]z [ ]o Status grzania . [12 |2
Czestotliwo$é zegara: wpisz sikvz [ Ja [_]@

62500 Hz. N ————

Przy potaczeniu USB wazne jest, Coam[. i ez D20

aby nie zaznacza¢ .New speed [ Hew spesd slgorthm

algorithm"

Kliknij ,Zastosuj" i ,OK" oK Al

Otworz: ,Narzedzia”, ,Opcje" lub ikone '+ otworz karte ..Kontroler CNC"
Charakterystyka mechaniczna

twojej maszyny to: Pret gwintowany 6

mm x 1 mm, silnik 100 krokéw na

obrét, elektronika MM2001 ustawiona B —

na 3 kroku, musimy zatem przyjaé = O @ B

200 krokéw ha obrét, co daje 1 mm / N N N -

200 = 0,005 mm / krok. P - e s
Dobieramy wspétczynniki predkosci [ooos | [os | [os | [ |
C| QCI a | predkos’ Cl J O‘fOWCJ a pr‘ Qdko S’ CI I ¢ Kantraler CNG Fr;:kos’é cigcia | |F1’r25 :kos'é cigcia | F‘r:;kuéé cigoia | |F1’r;:kos'é cigcia |
w mm/s zostanqg obliczone przez Dbliczone (mm/s) Dbliczone [mm/s) Dbliczone (mm/s) Obliczone (mm/s]
JedICUT: 6 Greans ‘:::kos'éia}uwa | |:::koééh}uwa | |F‘2r:\jkux'éiaiuwa | |:::ko:'éia}uwa |
W poprzednim widoku ustawilismy o D | [ | [ | [ |
czestotliwoéé taktowania 62500 Hz, ’Ustaw'ema ‘lmzzune [mm/s) | |li:|i1czune irmvs) | lliili:znne frm/s) | llﬂ:zone [mm/s) |
podzielimy te czestotliwodé przez [ Odwrécenie [ 0dnécerie [ Odwrécerie [ Odwidcenie
warto$¢ wspétczynnika 123, i Dhugost goracege dul ).

otrzymamy czestotliwos¢ = 508 Hz, Dhugodé of Z -

ktora zostanie przestana do Arduino, i

wygeneruje kroki z tq czestotliwoscia, iR o

Teraz obliczymy predkosc posuwu 0,005 mm x 508 = 2,54 mm/s Obliczenia Jedicut sq dobre.
Dla predkosci jatowe] (poza materiatem) wstawiamy 76 co daje nam 4,11 mm/s.

Ostrzezenie: te wartosci wspétczynnikéw predkosci sq ograniczone w programie Arduino od 32766 dla max.
do 63 dla min. Jesli musisz zej$¢ nizej, jest to mozliwe, ale konieczne jest posiadanie koncentratora USB
miedzy komputerem a Arduino. Hub poprawia predko$é transmisji (nie znalaztem powodu dlaczego).
Wspétczynnik nie powinien by¢ jednak nizszy niz 30.
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Aeropassion Realizacja Jedicut USB

AERODEN MM2001 z Arduino UNO AD/ELE/ARD/02

(Hub NGS 4 porty bez zasilania).

Jesli chcesz szybszych predkosci, wybierz petny krok w P ”
twojej elektronice MM200L1 i osiaghiesz 0,01 mm / kroki. o -
Podczas préb mozesz powrdécié do tego widoku, aby odwrécié
ruchy w razie potrzeby zaznaczajac okienko "Odwrdécenie" dla
wybranej osi.
.Zastosuj" i ,OK"
Kliknij: .Narzedzia", a nastepnie ,Opcje”
i .Grzanie” e —
— Aktywny sték CNC
= 0O E
WiaczAWyac? sterowanie grzaniem

Zaznacz pole wyboru Wiacz/wytacz tf omnkods L
sterowanie grzaniem. L conolerone s mderatn. T
Pozostate pola nie moga by¢ zaznaczone w s 4w o7 2w a7
pdqczenlu UsB I d — g — " 248 . 07 o e N i
Aby wprowadzi¢ materiaty, zobacz ’Usmema Deds Vs
instrukcje obstugi Jedicut. endens | prengmoi¥ion) | punitom: [
Materiaty nie sq przydatne do naszych ® Fomat Wanodé preckoci: Proisrionsrie (nm): | 2992
testow do czasu kalibracji grzania O Fonir2 b ——

0K Zastosu) Anulu)

Zamknij Jedicut.

Podtacz karte Uno do portu USB, ale nie podtaczaj
jeszcze DB-25 do MM2001.

Sprawdz, czy interfejs zostat wykryty w widoku
menedzera urzadzen.

Jesli masz znaki zapytania na sprzecie, sprobuj
zaktualizowaé sterownik, dotaczytem dla ciebie
sterowniki w pobranych folderach.

Wydaje sie, ze USB Serial Converter instaluje sie
tylko ze sterownikiem FTDI.
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Realizacja Jedicut USB

Aeropassion
MM2001 z Arduino UNO

AERODEN

Jedicut jest skonfigurowany, ale musisz sprawdzié i skonfigurowaé Comport.ini, ktory znajduje sie w
gtéwnym katalogu plikéw programu Jedicut.

PrzejdZ do menedzera urzadzen i poszukaj numeru portu com uzywanego przez Arduino, otwdrz plik
comport.ini za pomoca notatnika, i zmien jesli trzeba numer portu com na ten z menedzera urzadzen, jak
ponizej. Zapisz plik (z ta sama nazwa).

AD/ELE/ARD/02

Plik  Akcja Widok Pomoc

Plik Edycja S5zukaj Widok Format Skiadnia Ustawienia Marzedzia Makra Uruchom  Wiyczki

Okno 7

e T EH H=2 cHBE R G&] oy axs| BEE|SHT E@lo®|® ER=1E":
~ % DESKTOP-LUMRDSN Elcumpun.m:ﬂ

3@ Baterie .- - ___________ - ——(—

@ Bluetooth . L~ PR e

== Cyfrowe urzadzenia multimedialne f ;i COM Settings (cxnpur t.ini)

L& Karty graficzne o T T T T T T T T T

I Karty sieciowe 4

E= Klawiatury 5 .

H

=1 Kolejki wydruku .

[ Komputer B "‘ OMPORT ]

| Kontrolery diwigku, wideo i gier 7 PORTNUMBER =5; COM4

R

=@ Kentrolery IDE ATA/ATAP|
& Kontrolery magazynu

§ Kontrolery uniwersalngj magistrali szeregowej )
[ Monitory LU |
TR ,
Perty (COM i LPT)
& Intel(R) Active Management Technelogy - SOL (COM3)
adzenie szeregowe USE (COM4]

70; 110,300,600,1200,2400,4800,9600,14400

35400,56000,57600,115200,128000,256000

; 19200,

Nie podtaczaj jeszcze karty interfejsu do elektroniki MM2001 za pomoca DB25.

Otworz Jedicut i wiacz reczne sterowanie gilotyna 10 mm; musisz zobaczyé na ptytce UNO migajace
zielone diody LED fransmisji, dioda L13 moze zgasna¢, zaswieci sie ponownie po zakohczeniu transmisji.
Podczas tego polecenia Jedicut generuje pasek przewijania zadania. Jesli pasek przewijania zostanie
zamkniety natychmiast, oznacza to brak komunikacji. Szukasz przyczyny.

Jesli wszystko w porzadku, zamknij Jedicut, podtacz karte Uno do elektroniki sterujacej MM2001 przez
DB25.

Uruchom Jedicut i sterowanie reczne osi, aby sprawdzi¢ kierunek obrotéw. Jesli konieczne jest
odwrdcenie kierunku, przejdz do .Narzedzia”, nastepnie "Opcje" i zaktadki "Kontroler CNC", zaznacz pole
"Odwrécenie" dla wymaganej osi, a nastepnie ,Zastosuj" i ,OK" teraz sprawdz dziafanie.

Zmierz réwniez dtugo$é ruchu osi, sprawdzajac czy faktyczna dtugosé przesuniecia osi odpowiada zadane
w programie Jedicut.
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Aeropassion Realizacja Jedicut USB
AERODEN MM2001 z Arduino UNO AD/ELE/ARD/02

Gdy wszystko dziata prawidtowo, mozna skalibrowaé grzanie drutu. Zapoznaj sie z petnym dokumentem.
.JA_Chauffe_Paramétrage.pdf”. Pobierz go z linku ponizej.
https://drive.google.com/open?id=1LLHFi_ekmk7PBEpf juj8OFVRpWPHuRe6

Teraz masz wszystkie dane dla swojej maszyny,

L 1 I 1 1 1 1 1 1 [
a0 1T T 0 10 v G e £10] T

R 5 T Y I O [ A I
v __ms T Al T

Bedziesz mdgt przeprowadzi¢ konfiguracje kontroli grzania w powiazaniu z predkoscia,

Zamykasz Jedicut, otwierasz Arduino IDE. Nigdy nie powinno sie otwieraé Jedicut i Arduino IDE w
tym samym czasie, jest konflikt, poniewaz uzywaja tego samego portu komunikacy jnego.

Kliknij karte ..Conf.h".

kontrolowanie grzania drutu

Przeprojektowanie programu Jedicut spowodowato problem z potaczeniem USB do dynamicznego
ogrzewania. Jedicut musi pozostaé kompatybilny ze starym sprzetem i musi wspotpracowaé z kartami
USB. Wraz z Jerome'em troche posunelismy sie naprzéd w tej kwestii, ale nie rozwiazali$my jeszcze
wszystkiego. Kiedy opracowatem bazowanie wersji Super Luks, zastanowitem sie nad alternatywaq z
kolejnosciq krokéw, traktujac matematycznie kroki, daja one trygonometryczny obraz trajektorii i
predkosci na trajektorii, te obliczenia pozwola mi zmieniaé ogrzewanie. Wada: jednak kiedy chciatem
zmienia¢ PWM grzejnika, przyjmowaty wartos$é 100%. Po kilku godzinach badan znalaztem problem.
Mo je obliczenia sq wykonywane z czestotliwoscia krokow, dla mojego komputera jest o 2000 Hz;

Realisation_Jedicut_Uno_1.doc Alain DENIS 29/11/2016 9/ 12
alain@aeroden.fr leozios2019 Rev 1.0



Aeropassion Realizacja Jedicut USB

AERODEN MM2001 z Arduino UNO AD/ELE/ARD/02

domysina czestotliwosé PWM uzywanego wyjscia Arduino wynosi 976 Hz generowane przez timer 4, wiec
aktualizuje rejestr PWM przed wygenerowaniem sygnatu PWM, co powoduje 100% wzrost temperatury.
Rozwigzaniem byto uzyskanie wyzszej czestotliwosci PWM. Czestotliwos¢ timera 4 wptywa w naszej
aplikacji tylko na PWM, a timer O generuje opéznienia, tak byto od poczatku szkicéw dla Jedicut-Alden.
Teraz dla generowania przerw wybratem timer 5, ktéry nie jest uzywany przez biblioteki Arduino. Moge
wiec zmieni¢ czestotliwo$¢ PWM, dziatajac na rejestr w momencie konfiguracji. Zmienitem czestotliwos¢
na 7800 Hz i teraz nie ma problemu, zmiana ogrzewania jest taka sama jak moje obliczenia. Opcja ta ma
zastosowanie do prostej wersji wyswietlacza, dzieki czemu mozna z niej korzystac.

Predkos¢ trajektorii jest najwieksza, gdy drut przechodzi przez odcinek pod katem 45°,

Dla predkosci 2mm/s w osi X i Y predkos¢ drutu wynosi 2 x 1,414 = 2,828 mm/s.

Z wykresu materiatu dla danego tuku, zanotuj warto$¢ w % dla 2 mm/s --> 30% nastepnie wartos¢ dla
predkosci 2,828 --> 39,5% teraz dzielisz 39,5 / 30 = 1,3166, wynik jest wspétczynnikiem korekcji ktéry
wynosi 1,32. Szkic dobrze sobie radzi w obliczeniach predkosci posredniej drutu. Dotyczy to danego
tuku. Linie materiatéw sq réwnolegte do siebie. Dla swoich obliczen, powinienes przyjaé¢ normalna,
predkos¢ ciecia pomnozong przez 1,414,

# define CHAUFFE_ASSERV 0 // ..0" brak kontroli grzania, .1" z kontrola,

# define CORRECT_CHAUFFE 1.32 // wspétczynnik grzania w funkcji predkosci.
Aby aktywowac kontrole grzania, wstawiasz . 1" zamiast zera.

# define CHAUFFE_ASSERV 1 // ,0" brak kontroli grzania, .1 z kontrola
Dla wartosci wspétczynnika korekcji grzania, wstawiasz obliczong wartos¢.

Ponownie przesytasz zmieniony program ad_fc_uno-4.ino do arduino

Uruchamiasz pionowaq_gilotyne z recznymi parametrami grzania, i odnotowujesz wskazania
amperomierza dla swojej predkosci ciecia.

Nastepnie uruchamiasz skoéng gilotyne pod katem 45°, umieszczajac jednakowe wartosci w osiach X
oraz Y. Notujesz wskazania amperomierza. Widzisz, ze jest to bardziej istotne.

Kiedy wycinasz ksztatty za pomoca krzywych, zobaczysz bardzo mate zmiany pradu, ale gdy wycinasz
krawedZ natarcia w jednym przejsciu, zobaczysz znaczace zmiany na amperomierzu.
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Aeropassion Realizacja Jedicut USB
AERODEN MM2001 z Arduino UNO AD/ELE/ARD/02

Aby przetestowal w petni prawidtowos¢ ustawien, wykonaj ciecie za pomoca pliku "Profil test vitesse
chauffe.jdc" z folderu "JA Paramétrage chauffe"
Oto co sie dzieje:

Z moja stara maszyna, i elektronika MM2001 Wynik jest bardzo dobry.

Podsumowujac testy tutaj, znajduje sie plik ciecia: "Aile_compléte.jdc". Uruchom go, i wykonaj
ciecie.
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Aeropassion
AERODEN

Realizacja Jedicut USB
MM2001 z Arduino UNO

AD/ELE/ARD/02

AERODEN - Jedicut Alden

Z moja starq maszyna i elektronika MM2001 Wynik jest bardzo dobry. Jesli Twéj wynik jest
podobny, to ustawienia Twojej maszyny sq poprawne .

Wersja 1.1 7 17.04.2019

Dodano ostrzezenie na stronie 2 dot. identycznodci wszystkich osi
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