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1. Uberblick gewinnen tiber die Teile und deren Funktion
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2. Y-Achse aufbauen
Entspricht Bauanleitung ,,Build Procedure” auf https://wiki.opensourceecology.org/wiki/D3D_Universal Build Manual
ab Folie 49.

Die Achse wird erstmal nicht auf einer Bodenplatte aufmontiert
2.1 Zuerst Material raussuchen und bereitlegen.

2.2 beweglichen Schlitten zusammenschrauben
EREDA AT 3 /

Irgendwann spéter ersetzen wir diese Oberseite dieses beweglichen Teiles mit einem ausladenden Plastikteil, welches die
Druckplatte tragen wird:
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https://wiki.opensourceecology.org/wiki/D3D_Universal_Build_Manual
https://docs.google.com/presentation/d/1gzZPANbBp1Nh-Et_3BsDcw-A6vfZRYtpcZgU-K19yTw/edit#slide=id.g6d7fd10057_0_484

Auf diesem Teil sind an den 4 Enden jeweils Permanentmagnete mit Patex aufgeklebt.
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2.3 Das Ende ghne Motor zusammenschrauben (,idler” genannt)

Die aufgelegten Muttern sind
prinzipiell nicht notig, aber
kdnnen spater noch nitzlich
sein -- also immer einsetzen!
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Die Umlenkrolle besteht aus 2
kleinen Kugellagern mit Flasch,
die durch die mittlere Schraube
gehalten werden.
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2.4 Das Ende mit Motor zusammenschrauben
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(Anleitung auf Weblink lesen. Bitte noch nicht auf Grundplatte festschrauben)

2.5 Alles mit den 2 Stahlstangen zusammensetzen
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2.6 Zahnriemen (115cm reichen) einsetzen und spannen
Das muss man sich ein paar Mal anschauen & Soist es richtig eingefadelt:

Beim Spannen des Zahnriemens kann es sein, dass die beiden Konstruktionen an den Enden der Stahlstangen abrutschen und sich entlang
der Stahlstangen aufeinander zubewegen. Das wollen wir nicht, sonst wird es ja nie straff. Diese kann man gegen abrutschen sichern durch
M6-Schrauben mit breiter Unterlagscheibe, die man von aufRen in axialer Richtung einschraubt:
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2.7 Falls ein gleichartiger 3-Drucker in der Nahe ist, kann man den Motor an den bereits vorhandenen Drucker anschlieRen und
mal schauen, ob sich alles richtig bewegt
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3. X-Achse aufbauen
Entspricht in etwa der Bauanleitung ,,Build Procedure” auf

https://wiki.opensourceecology.org/wiki/D3D_Universal_Build_Manual
ab Folie 15, aber unsere Drucker hat ja zwei z-Achsen, also verbindet sich diese x-Achse ja beidseitig mit einer Z-Achse. (die 2

Z-Achsen bauen wir erst spater aufbauen.

3.1 Zuerst Material raussuchen und bereitlegen
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https://wiki.opensourceecology.org/wiki/D3D_Universal_Build_Manual

3.2 beweglichen Schlitten zusammenschrauben
Im Prinzip ist das sehr dhnlich wie der Schlitten der der zuvor aufgebauten y-Achse

33 seitliches Ende ohne Motor (,idler”) aufbauen — weicht ab von obigen weblink.
Wir haben das gewinkelte Kunststoffteile an diesem Ende abgesagt, damit entlang der x-Achse weniger Platz durch die Kunststoffteile
belegt wird (@ theoret. mehr Fahrweg maoglich).
Oben drauf haben wir dann ein halbbreites Kunststoffteil montiert:

¥ W

Ergebnis:
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3.4 seitliches Ende mit Motor aufbauen. Motor kommt von oben drauf.
Beim Aufbau muss man den Zahnriemen einfadeln
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3.5 x-Achse komplettieren und Zahnriemen spannen

-

A

Das Spannen klappt genau gleich wie bei der x-Achse:
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4. Z-Achsen aufbauen

Entspricht in etwa der Bauanleitung ,,Build Procedure” auf

https://wiki.opensourceecology.org/wiki/D3D _Universal Build Manual

ab Folie 86,

aber unsere Drucker hat ja zwei z-Achsen, also machen wir alles doppelt.

Bei der einen z-Achse ragt der Motor in den Zwischenraum zwischen den z-Achsen und bei der anderen z-Achse ragt der Motor nach
auBen. Die Achsen der Motoren zeigen also in dieselbe Himmelsrichtung.

4.1 Aufbau des unteres Endes der z-Achse (Motorseite)
... genau gleich wie die anderen Achsen... noch nicht aufs Holzbrett befestigen

4.2 Stahlstdbe einstecken und Linearfiihrungen einfadeln
Die Z-Achsen sind ja die letzten Achsen. Auf den Z-Achsen laufen ja jeweils 2 Linearflihrungen (so wie in allen beweglichen Schlitten. Diese darf
man nicht vergessen einzufadeln, bevor man das obere Ende der Achse fertigstellt.
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https://wiki.opensourceecology.org/wiki/D3D_Universal_Build_Manual

4.3 Oberes Ende der Z-Achsen mit der Umlenkung des Zahnriemens installieren
Zu diesem Zeitpunkt am besten auch gleich die Halterung fiir die Filament-Trommel montieren. (wenn oben auf der Z-Achse nichts drauf ist, dann
kénnte das obere Ende runterrutschen, sobald man versucht, die Z-Achse zu spannen.)
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5. X-Achse mit den beiden Z-Achsen zusammenbringen
Die x-Achse kommt nun zwischen die 2 z-Achsen.
Auf den 4 vertikalen Stahlstaben sind ja jeweils 2 Linearfihrungen. Diese kommen zwischen die gewinkelten Kunststoffteile, welche Teil der
x-Achse sind und neuen Kunststoffteilen, die man von auRen draufsetzt:
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Zahnriemen an den beiden z-Achsen spannen (wie immer)

6. Y-und Z-Achsen auf die Bodenplatte montieren
Nun ist die Zeit gekommen, die gerade aufgebauten z/x-Kombination auf die Bodenplatte zu montieren. Dazu nimmt man

Holzschrauben der geeigneten Lange, um nicht in der darunterliegenden Tisch zu bohren. (sonst Muttern als Abstandshalter
verwenden.)
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Wir haben uns entschlossen, die beiden z-Achsen in diagonal gegentliberliegenden Ecken einer stabilen Holzplatte zu platzieren. Die
Z-Achsen so aufschrauben, dass keine Spannung im gesamten System erzeugt wird (nichts verbiegen).

Die y-Achse muss genau senkrecht dazu aufs Holz montiert werden. Falls der Winkel nicht 90° ware, dann wiirden spater ausgedruckte
Teile verzerrt: Statt einem Rechteck wiirde ein Parallelogramm gedruckt.

Wir haben dazu mithilfe eines groRen Geodreiecks die Lage der horizontalen Stahlstangen auf das Holz Gibertragen und dazu eine
Senkrechte konstruiert:
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Bitte Platz lassen die Steuerungselektronik. (Bei uns kommt das neben den Motor der Y-Achse.)
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7. Extruder aufbauen
Entspricht Bauanleitung ,,Build Procedure” ab Folie 49 auf
https://wiki.opensourceecology.org/wiki/D3D Universal Build Manual
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https://wiki.opensourceecology.org/wiki/D3D_Universal_Build_Manual
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8. Steuerungs-Elektronik aufbauen
8.1 Diode D1 auf RAMPS-board entfernen

Ja, das ist ein Mist, aber die muss weg, sonst wiirde 24V-Spannung tber das RAMPS-board zurlick auf den Arduino kommen und diesen zerstoren.
Einer von uns hat die Diode von oben mit der Pinzette gefasst und der Andere von hinten mit dem Lotkolben die Lotstelle weich gemacht.

¥

8.2 Jumper auf RAMPS-board richtig stellen
Bei uns bedeutete dies, jeweils an allen 5 Stellen den roten und gelben Jumper mit der Pinzette abziehen:
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8.3 Fiinf kleine Platinen mit Stromtreibern auf RAMPS-board aufdriicken

8.4 RAMPS-board auf Arduino-Mega aufdriicken

8.5 Arduino/RAMPS-Elektronik auf die die Halterung der Elektronik montieren
Das kann man mit Kabelbindern tun, oder mit lockeren Schrauben durch den Arduino und das Stiitzteil aus Kunststoff. Keine Spannungen auf die
Elektronik bringen!

8.6 Display-Modul auf die die Halterung der Elektronik montieren und mit RAMPS verbinden

== W B WWIE

.

8.7 Netzteil aufbauen (besteckern, verbinden, sichern, dass keiner an Hochspannung fasst ....)

RS
' WIS

Die 24V vom Netzteil missen auf die griinen Anschlussklemmen der RAMPS-boardes
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9. Verkabelung

Motoren, Endschalter, 5V-Netzteil fir Arduino, Lifter, Thermistor, Heizelement,....

Vorsicht: Bei den Kabeln fiir die 5 Steppermotoren gibt es scheinbar unterschiedliche Versionen, in welcher Reihenfolge die 4 einzelnen
Litzen im Stecker angeordnet sind. Bei uns mussten die beiden mittleren Kabel vertauscht werden an einem Ende:
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Dieser Plan zeigt, wo die verschiedenen Kabel auf dem Board landen missen.
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10. Induktiven Naherungsschalter anschlielRen
11. Endschalter fur x- und y-Achse aufbauen und mit Steuerung verbinden

12.Strombegrenzung auf Motortreiber-Karten einstellen
Auf jedem der 5 Stromtreiber ist ein winziger Potentiometer. Damit wird eingestellt, mit wie viel ,Wumms*“ die Steppermotoren
betrieben werden. Zuerst misst man die Spannung, die an der Oberfldche der Potis anliegt (gegenliber Masse). Das mussten so
etwa 400mV sein.

Wenn nicht, dann verdreht man den Poti solange bis es passt. Fiir mehr Saft an den Motoren wahlt man mehr als 400mV.

13.Firmware laden
Auf einen normalen Computer/Laptop die ,, Arduino IDE” installieren. Im Menu ,Werkzeuge” die Arduino-Board-Version und den

verwendeten seriellen Port des Laptops auswahlen. Bei mir waren es diese:

Arduino Mega or Mega 2580, ATmega2580 (Mega 2580) auf COM3

Firmware-Paket fir den Drucker runterladen auf den Laptop.

Seite 34 von 37 Matthias Probst Anleitung Version 0.2 vom 13.7.2020



@ 2020_07_10_Marlin_Universal_w_d_7_Axis_0.2_bug_fix_| Arduino 1.8.12 (Windows Store 1.8.39.0) —

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

2020_07_10_Marlin_Universal_w_d_Z_Axis_0.2_bug_fix_
kinclude <U3qlib.h>

#include <USglib.h>

Wenn nétig, SW-library ,,U8glib.h” installieren (Standard-SW-Module, vermutlich fir das display-Modul)

14. Inbetriebnahme der Achsen
Via Steuerung des Arduino. Meni >“prepare“>“move axis“ kleine Bewegungen der Achsen ausprobieren. Verdrehen der
Motorstecker kehr deren Drehrichtung um.
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15. Endschalter richtig auf den Achsen positionieren

16. Position (Hohe) des Induktiven Naherungssensors korrekt einstellen
Wenn die Druckdiise 0,5 mm (iber dem Druckbettschwebt, dann sollte der Ndherungsschalter ansprechen (das sieht man an der LEB auf
der Naherungsschalter)

17.,,autohoming” durchfiihren

18. Betriebstest der Heizvorrichtung

Auf dem Display des Arduino kann man sehen, welche Temperatur der Thermistor gerade misst und welche Soll-Temperatur
eingestellt ist:

18:15

(hier: gemessen : 23°C und Soll 0°)
Diese Werte sind plausibel, wenn der Arduino gerade gestartet wurde.

Nun ausprobieren, ob man die Spritzdiise (nozzle) auf 100° bekommt. Dazu auf dem Arduino in folgendem Mentpunkt die
Temperatur mal auf 100° einstellen:

Controll > temperature > nozzle
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Wird es warm?

19. Extruder-Motor ausprobieren
20. Trommel mit Filament oben auf die 2 Z-Achsen montieren
21.Testbetrieb (autohoming, bed leveling...)
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