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PARTIE ELECTRIQUE

La perforatrice KRUNCH utilise un Arduino Uno commgsteme de commande des moteurs et du
vérin de perforation.

C’est le logiciel Grbl qui est utilisé pour four@s déplacements de la fourche de perforation (axe
X), 'avance du carton (axe Y) et le distributemepmatique qui actionne le vérin (poingon).
L’implantation d’'une modification dans le logici€lrbl 0.9 permet le contrdle de position du vérin.

Le Arduino est alimenté (5 volts) par le cable U8 ctement par I'ordinateur qui envoie les
ordres.

Les 2 moteurs pas a pas et le distributeur pnegoetont alimentés par une alimentation
indépendante de 24 volts 10 amperes. Il n’y a pdgaton électrique entre le 5 volts et le 24 s/olt
Les opto-coupleurs assurent I'isolation galvanigote la commande et les organes de puissance.

Bornes du Arduino Uno

Le Arduino Uno est souvent utilisé pour la commad@aprimante 3D ou de petites CNC.
Les bornes de ce contréleur Arduino sont déjabatées par les concepteurs du Grbl.
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Attribution des bornes utilisées pour la perforatri ce KRUNCH
borne| appellation Perforatrice KRUNCH
2 Step Pulse X-axis Step Pulse moteur fourche derpéon
3 Step Pulse Y-axis Step Pulse moteur avance carton
4 Step pulse Z-axis Non utilisée
5 Direction X-axis Direction moteur fourche de meation
6 Direction Y-axis Direction moteur avance carton
7 Direction Z-axis Non utilisé
8 Stepper Enable/Disable  Stepper Enable/Disable
9 Limit X-axis Limit déplacement fourche / Fin ceerl-Homing
10 | Limit Y-axis Cablée soit 1 soit 0 (pont amovible
11 | Limit Z-axis Limit déplacement fourche / Fin ceea 2
12 | Spindle Enable Commande Vérin
13 | Spindle Direction Non utilisé
GND | GND 0 v de Arduino GND O v
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A0 | Reset/Abort* Contr6le pin 5
Al | Feed Hold Contr6le pin 6
A2 | Cycle Start/Resume* Contréle pin 4
A3 | Coolant Enable Controle pin 2
A4 | (not used/reserved) Limite poingcon BAS pin 3
A5 | (not used/reserved) Limite poingon HAUT pin 3

Shield KRUNCH

Un circuit imprimé adapté au Arduino Uno est endilcle directement sur le Arduino Uno par un

jeu de barrettes méales de connexions (P1, P2,83, P

Ce « shield » redistribue les liaisons sur des eotaurs (P5, P6, P7, P12, P8, P9, P15, P17).

- P5 pour la commande du vérin

- P6 pour la commande du moteur d’avance du cdabom Y)

- P7 pour la commande du moteur d’avance fourcke Xa

- P12 pour les commandes de contrble

- P8 pour le capteur de détection poincon HAUT

- P9 pour le capteur de détection poingon BAS

- P15 pour le capteur fin de course 1 et Homingndteur avance fourche (axe X)
- P17 pour le capteur fin de course 2 du moteunew&urche (axe X)

Des points de mesure sont disponibles :
- P10 pour contréle du 5 volts
- P13, P14, P16, P18 pour contrdle des signauxiétesteurs

Des barrettes sont présentes :
- J3 pour programmer limit Y-axis a 1 ou a 0 (pagdnt = 1 pull-up, pont présent = 0)
- J1 pour cébler (avec pont) ou ne pas cablerdpamont) le signal Stepper Enable/Disable
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Schéma global du shield KRUNCH
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Attention, si le circuit imprimé n’est pas réaleséec les trous métallisés, il faut souder lesdiass
sur les divers passages d’'une face a l'autre.

C’est bien limit-Z qui est utilisée comme fin deucse 2 de I'axe X.

Comme limit-Y n’est pas utilisée, selon la logiqles capteurs, il faut cabler (0 logigue) ou ne pas
cabler (1 logique par le pull up du Arduino) le psar J3.

Le condensateur de découplagep€ut prendre n’importe quelle valeur (par exen@plguF).
Ce condensateur n’est pas visible sur 'image deléiKRUNCH.
Il est soudé cbté « bottom view » environ au nivealiindication P13.
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Circuit imprimé du shield KRUNCH

Circuit double face :
Bottom view :

Top view :
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Les liaisons aux drivers des moteurs

Pour la commande des moteurs pas a pas, 2 comg@leot utilisés. Ce sont des TB6560, achetés
directement en Chine.

Interface TB6560
pour moteur pas a pas

entrées
optocouplées
+24Vv s tep

GND : 0V
bobine I: bleu dir
moteur jaune
bobine — vert enable
moteur - rouge

parametrages
Les entrées opto-couplées sur barrettes a vigapportées par des picots sur un petit circuit
imprimé recevant un connecteur 6 pins compatibée d& shield KRUNCH.
Top view : Bottom view :

U’ =l

L'image correspond a une premiere version simple fa
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Les liaisons sont assurées par des cables pléls)(@t les connecteurs possedent des détrompeurs

MOTEURS : avance fourche et avance carton
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Moteurs avance fourche et avance carton

S e I e ct r. o n i c {F Connexion | Créer un compta OK

Composants Composants Composants Composants Cables et Outillage de Appareils de
électronigues électriques informatiques mecanigues connectique précision mesure

Vious &tes ici @ Accue]l Sebectronicfr / Moteur pas 4 pas unipolaire 200M-cm

=,

— Moteur pas a pas unipolaire 200N- 64,30 €
ﬂ B\ cm
— s Pri it
%\ . S0 Caractéristiques : ;é' ::nf it s109€
g "’ al+
r Type ' Unipolaire 4 phases e+ 56,59 €

Couwple da mainten : 200M-cm
Ressources : Angle de pas - 1.8°

o Feehie (o hugies Cowrant pas phase © 3,04 m
Tension - 3.6V

[nefuctance par phase 2 4mH

A voir aussi;
Résistance par phase - 1.2 Ohms
= Broduits similaires il 6157-14
s 3 Nombre de Bis & b
Précision angudaire - 5% DHspomnibilitd internet
Clasae disolabon - B Quantité en stock : 20
Poids - 1, 300kg Expéddition Demaln

STEPPING MOTORS TtvPE 57BVGH405A Référence : 6157-14

Common Specification Electric Specification WIRING
Step Angle 1.8°+57 Yoltage 36V
No of Phase 4 current/phase 3.048 :?r é O
[nsulation resistance| 100MQMin<S00V DC) Inductance/phase 2.4£207mH RN §
Insulation glass B4 resistance/phase 1.2+107 Q

Weight 1.3kg Holding Torque 2lkg.cm
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Interface distributeur pneumatique
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Circuit imprimé simple face :
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Liaisons globales
Les alimentations en 24 v ne sont pas présentéssnbteurs ne sont pas cablés.

Les capteurs des fins de course sont équipés dehiopto.
Il est aussi possible d'utiliser des capteurs magués a effet Hall.

Les capteurs fins de course
Il faut paramétrer le Grbl selon le niveau logigigs capteurs en fin de course.

Capteur opto
fin de course

Atten selon la provenance, les attributions desdmdifférent.
Si le capteur est celui de droite, il faudra cableiconnecteur a 4 bornes sur ce c6té du cable de
liaison a 3 fils et distribuer correctement lessigx. En fin de course : niveau HAUT.

Il est aussi possible d'utiliser des capteurs magués a effet Hall avec I'association d’'un aimant
permanent fixé sur la partie mobile. En fin de seurniveau BAS.




