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I. Installation des drivers et du firmware

En premier lieu, aprés avoir fixé le shield (RAMPS) sur I’Atmega2560 (Arduino), connectez I'alimentation
12V, puis I’'USB.

Installer le logiciel Arduino qui se trouve dans cotre CD. Vérifier que la carte Arduino est reconnue par votre
PC. Pour cela, faites le raccourci « Windows + Pause », puis « Gestionnaire de périphériques » dans la
colonne de gauche. La carte Arduino Mega 2560 doit apparaitre dans la liste des périphériques.

=
% ) Control Panel » System and Security » System ~ | £+ [l Search Controt Panet L
Control Panel Home: . . . @ -
View basic information about your computer
L %@ e Windows edition
#) Remote teftings
&) System protection Copyright @ 2009 Microsoft Corperatien. All rights reserved.
@) Advanced system settings Service Packl
System
Rating: !pﬂ Windows Bpenence Index
Processor: Intel(R) Core(TM) 3-3220 CPU @ 330GHz 3.30 GHz
Installed memory (RAM): 4,00 GE
System type: 64-bit Operating System
Pen and Touch: No Pen or Touch Input is available for this Display
Seealso
Action Center X .
Computer name, domain, and workgroup settings
Windows Update
Computer name: B Change settings
Performance Information and
Tools Full computer name:
Computer description: =

Figure 1 : Panneau "Systeme" de Windows
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|
' 4 &l Lanha
& o8& Computer

by Disk drives

[ ‘éli Display adapters

ety DVD/CD-ROM drives
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Figure 2 : Gestionnaire de périphériques

Si elle n"est pas reconnue, installer les drivers manuellement en faisant un clic-droit dessus. Le pilote de
contrdle de la carte Arduino se trouve dans le repertoire « drivers » de votre logiciel Arduino installé sur
votre PC.
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Relevez le port COM correspondant a votre carte (Arduino Atmega 2560). Pour cela, aller dans le
« Gestionnaire de périphériques » comme précédemment. La carte Arduino Mega 2560 doit apparaitre
ainsi que le numéro du port COM correspondant. Lancez le logiciel Arduino.

Fichier Edition Croquis Aide
Formatage automatique
Organiser » Quvrir Graver Mouveau dossier =~ @ @ Archiver le croquis
= A sketch_apr Da .
e Favoris Nom Modifié le Type Réparer encodage & recharger
. Moniteur série Chrl+Maj+M
Bl Bureau L drivers 09/11/2012 10:54 Dossier
4+ Dropbox .. examples 09/11/2012 10:54 Dossier Type de carte
5 Emplacements récer . Gen7-dist_old 09/11/2012 10:54 Dossier Port série
4 Téléchargements ./ hardware 09/11/2012 10:54 Dossier
| | java 09/11/201210:56  Dossier Programmateur
| 5 Bibliotheques | lib 09/11/2012 10:56 Dossier e on
@ Documents 1. libraries 09/11/2012 10:56 Dossier
[E] Images . reference 09/11/2012 10:56 Dossier
J‘i Musique \ tools 09/11/2012 10:56 Dossier
B videos |E8 arduino 21/05/2012 18:05 Applici
%] cygiconv-2.dIl 21/05/2012 18:04 Extensi
18 Ordinateur %) cygwinl.dll 21/05/2012 18:04 Extensi
Q_? Disque local (C:) 1% libusb0.dll 21/05/2012 18:04 Extensi
= Disque local (D:) | revisions 21/05/2012 18:04 Docurr
1) Lecteur DVD RW (E9) (%) retxSerial.dll 21/05/2012 18:04 Extensi -
‘h Réseau
4 1 ] b
arduino  Modifié le: 21/05/2012 18:05 Date de création : 08/11/2012 15:29
Application Taille : 840 Ko

Figure 3 : Lancement du logiciel Arduino

3| | Fichier Edition Croqui;Aide

Formatage automatique

Archiver le croquis
sketch_apr1Da

Moniteur série

Type de carte

Port série

Programmateur

Graver la séquence d'initialisation

Ctrl+T

Réparer encodage & recharger

Ctrl+Maj+ M

Figure 5 : Sélection du port COM

Figure 4 : Sélection de la carte

Une fois le logiciel Arduino lancé, sélectionnez votre
carte : Cliquez sur Outils/Type de carte (figure 2).

e Si vous avez un kit précision et/ou une
Ramps 1.4 sélectionnez Arduino Mega
2560.

Sélectionnez ensuite le port COM correspondant
(relevé précédemment).


http://arduino.cc/
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II. Transfert du firmware via Arduino

Ouvrez ensuite avec Arduino (fichier/ouvrir) le dossier firmware du CD dans lequel il vous faut
sélectionner selon le modéle de votre imprimante (Prusa Air 2, ORD Bot ou Prusa i3 Rework) :

e Marlin.pde (Arduino avant 1.0) ou Marlin.ino (Arduino apres 1.0)

Cliquez ensuite sur téléverser.

sketch_apri0a ] £ Quvn un croguis Arduino..

| i o . oI | [Fichier Edition Croquis Outils Aide
= =

Nom Modifié le Type |
LCD Menu Tree 14/11/201201:58  Adobe £
sketch_apr10a) ™
E’"‘:':::HT;E"“ | LiquidCrystalRus.cpp 14711/201201:58  Fichier
| LiquidCrystalRus 14/11/20120158  Fichierb }
-‘ | Makefile 14120120159 Fichier | Configuration.h
.  Mariin 14/11/201201:58  FichierH™ #ifndef CONFIGURATION H o~
ureau ) L —
| Mariin.pdle 14/11/201201558  Fichier F ] —
| Marlin_ma 14/11/201201558  Fichier #define CONFIGURATION_H |—|
xo _ Morfinserig 10 Fichier POE 1471120120159 Fichier ¢
Biblicthigues = MerinSeriq Modifié le: 14/11/2012 01:59 14/11/201201:59  Fichier b 4/ This configurtion file contains the basic settings.
! @ Mens Plans ‘ illﬁﬁizi;z Eeuhmst /4 bhdvanced settings can be found in Configuration_adw.h
__ motion_control.cpp : ichier -
fh!l" " motion_control 14/11/201201:59 Fichier F A4 BASIC BETTINGS: select your board type, Cemperature sensor type
ordi "; pizs 14/11/2|01201:59 Fichier b ™
rdinateur i v o . . . . ) )
##User specified wersion info of this build to display in [Pronter
‘E, SEmenEE T A #/Iuplementation of an idea by Prof Braino to inform user that any
Types defichiers: | Tous les fichiers () <) [ e ] //to this build by the user have been succesafully uploaded into £

#define STRING VERIION CONFIG_H _ DATE " " _ TIME__ // build dat
#define STRING_CONFIG_H AUTHOR " (none, default configi™ //Tho made

44 BERIAL_PORT szelects which serial port should be uszed for commun
44 This allows the connection of wireless adapters (for instance)
/4 Ferial port 0 is still used by the Arduino bootloader regardles
#define SERIAL_PORT O

/4 This determines the communication speed of the printer

sama. TATmRnATT Araann

Figure 6 : Ouverture du firmware sous Arduino ‘ 1

Figure 7 : Apercu du fichier Configuration.h du firmware

Le transfert est terminé lorsque « Completed » est affiché dans la barre d’information inférieure du logiciel.
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III. Connexion avec Repetier-Host

Avant d’attaquer ce tutorial il vous faudra avoir rempli les prérequis suivants :

e parties électroniques et mécaniques prétes a fonctionner (voir notice de montage) ;
e carte détectée et pilote de I’Arduino reconnu par votre ordinateur (voir guide Arduino) ;
e firmware Repetier-firmware uploadé via Arduino.

Tout d’abord nous allons régler la partie communication de notre logiciel hote Repetier-Host.

Fichier View | Configuration | Température Imprimante  Tools  Aide
1 Langue 3 "] aﬂ, @
O . Réglages imprimante Cul+P | e @ @ o
Connecter  Cha isibilité Log  Afficher Filament  Afficher déplacements Réglages imprimante  Arrét d Urgence
- Configlration EEPROM du Firmware  Alt+E — I
: Placements d'objets | Trancheur | Editeur G-Cods | Contréle Manusl |
Configuration Vue 3D A+ =
B B i @ i
Réglages généraux Repetier PR EERERT R
é. Configuration Sons Nams Mesh  Collision
K2
&7 —— e A
i e X[ Y[ z[ | &
1=
Cut Objects
// Posttion
- Inclination
m Azimuth

Moritre logs: @Commandes ~ Qlnfos O Avertissemerts ~ QEmeurs  @Acquittemerts QD& Ao Efacerlog () Copier
FRI cpenGL versicn:4.3.0

EVEN OpenGL extensions:GL_EMD multi_draw_indirect GL_AMD seamless cubemap per_texture GL_ABB arrays_of_arrays GL_ARBB_base_instance GL_ARB blend_func_exte
EVEN OpenGL renderer:GeForce GI 640/ECIe/SSEZ

BEEN Using fast VBOs for rendering is possible -

Déconnecté - Au repos | |31 FPS

Figure 8 : Interface du logiciel Repetier-Host et ouverture des réglages de I'imprimante
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Fichier

Connecter

View  Configuration

O . B.=m » B@E s

Charger  SauverJob DémarrerJob TuerJob Carte SO Visibilité Log  Afficher Filament  Afficher déplacements

Température

-3

Réglages imprimante  Arét d Urgence

Vue 3D | Courbe de Température |

Imprimante.

Connexion | imprimante | Fomnat | Advancz |

Placemerts dobjets | Trancheur | Editeur G-Code | Cortréle Manuel |

HOOMESC$ Saai

Part:

Vitesse:

Protocole de Transfert:
Reset on Connect
Reset on Emergency

Cache de réception

Carvoct

= g

Rafraichir Ports

Name Mesh

COM1
COME k
Autodetect -

[DTRIow-shigh-iow

[ $end emergency command and reconnect

127

A partir dArduing 1

Utiisez communication aller/retour (snvoi aprés ok)

Les réglages dimprimante comespondert toujours & limprimante sélectionnée
cidessus. lls sort stockés & chaque appui sur OK ou appliuer. Pour créer ne
nouvelle imprimarte, entrez un nom et créer appliquer. Limpimante démame
svec Is demigre corfiguration sélectionnés

Déplacement X\:IYI:IZI:
Echelle x[ )y Jz[ ] &
xCy[z]

Rotation

Cut Objects

Position

Inclination

Azimuth

Montre logs.

Déconnecté - Aurepos |

Qlnfos

o
OpenGL versicn:4.3.0

OpenGL extensicns:GL AMD multi draw_indirect GL_AMD seamless cubemap per texture GL AR arrays of arrays GL ARS base instance GL 2RE blend func exte
OpenGL renderer:GeForce GT 640/PCIe/SSE2

Using fast VBOs for rendering is possible

Nous changeons le port de communication correspondant a votre Reprap. Le port COM a été relevé dans la

Figure 9 : Choix du port COM dans les parameétres de l'imprimante

premiére étape de la mise en route de I'imprimante (voir partie d’installation des drivers).

Nous allons maintenant régler la vitesse de communication de notre Arduino, sous Repetier-firmware nous

sommes a 115200 BAUD par défaut (sous Marlin nous pourrions étre a 250000 BAUD).
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& Repetier-Host V0.90C

Fichier View Configuration ~Température Imprimante Tools  Aide

O . B.=@ » B @E s @ @ g )

Connecter  Charger  SauverJob DémarrerJob TuerJob CarteSD  Visibilité Log  Afficher Filament  Afficher déplacements Réglages imprimante  Arrét d'Urgence

Vue 3D | Courbe de Température | Placements dobjets | Trancheur | Edieur G-Code | Contréle Manuel |
E0oem bS5 i
Name Mesh  Colision

Comnecor

Part Come - Rafraichir Ports
- e T S
Protocele de Transer: 3500 Ehele X[ Y[ Jz[ | &
etncorea 238 e N i
38400
Reseton Emerency  5ep0 and recomnect - Cut Objects
Cache de rcention: 3900 Postion
11112 i ;
e~ ncination
& 12
Utlsez commuricatir ) pmt
Los réglages dimprimarte o000 mprimarte adeciornée
ol dessus. I sont stocke: Sion0 appiquer Pour créer une
nowvele mprmate, =i Cimprmarte démans
avec i demiére corfiaur Jaoen
1000000

@Commandes Qs O
OpenGL version:4.3.0 -
OpenGL extensions:GL_AEMD multi_draw_indirect GL_AMD seamless_cubemap per_texture GL_ARB arrays of arrays GL_ARB base_instance GL_RRB_blend func_exte|
CpenGL renderer:GeForce GI €40/PCIe/SSE2
Using fast VBOS for rendering is possible .

Montre logs: OEmeus O Défil. Auto

i EffacerLog 2] Copier

Déconnecté - Au repos | |31 FPS

Figure 10 : Réglage de la vitesse de communication

Nous enclenchons la communication ping-pong qui permet la vérification et la correction des paquets
d’instructions envoyés a notre Arduino.

& Repetier-Host VO.S0C ) i R — — =[S 2]

Fichier View Configuration Température Imprimante  Tools  Aide

O.3.@ > B0 S @ @ A

Connecter  Charger  SauverJob DémarrerJob TuerJob CarteSD Visibilité Log ~ Afficher Filament  Afficher déplacements Réglages imprimante  Arét d Urgence

Vue 3D | Courbe de Température | Placements d'objets | Trancheur | Editeur G-Code | Cortréle Manuel |
moem EEE
Name Mesh  Colision
Connexion | imprimante | Fomat imprimante | Advance.
Comectr
Par: coMs - Rafrsichir Ports
Protocole e Tronstert Echele D D e
ResstonComect TR Iow-shighodow B Romtion X [ Y[ z[ ]
Reset on Emergency | Send emergency command and reconnect - Cut Objects
Cache de réception: 127 Posttion
A 1 Inciination
%umsez communication aller/retour {envoi aprés ok} P
Les réglages dimprimante toujours & limprimante sél &
ci dessus. lls sont stockés & chaque appui sur OK ou appliquer. Pour créer une
nouvelle imprimante. entraz un nom et créer appliquer. Limprimante démarrs
avec la demigre corfiguration sélectionnée
Mortrelogs: @Commandes ~ Qlrfos ~ QAvettissements ~ QEmeurs  @Acquitements QD& Ao Efacerlog 3] Copier
OpenGL version:4.3.0 -

OpenGL extensions:GL AMD multi draw indirect GL AMD seamless cubemap per texture GL AR3 arrays of arrays GL ARS base_instance GL 2R3 blend func exte|
OpenGL renderer:GeForce GI €40/PCIe/SSE2
Using fast VBOs for rendering is possible -

Déconnecté - Au repos | |31 FPS

Figure 11 : Activation de la communication aller-retour
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Vous pouvez donc vous connecter maintenant a votre imprimante 3D a I'aide du bouton connecter (choisir

I'imprimante a I'aide de la fleche si nécessaire). Il faut savoir que le logiciel Repetier-Host permet de
communiquer avec plusieurs imprimantes (une fenétre par imprimante).

e T e e T -

S
& Repetier-Host V0.90C Ea] % ]
— —

Fichier ~View Configuration ~Température Imprimante Tools  Aide

QLB.=@ b ® /7 @ @ g ®

iDémnnedel Charger  SauverJob DémarrerJob TuerJob Carte SD Visibilité Log  Afficher Filament  Afficher déplacements Réglages imprimante  Arrét d'Urgence
| Ve 30 [ Courbe de Températurs| Placements dobiets | Trancheur | Editeur G-Code | Contrdle Manuel
| HOOME Y i

Name Mesh  Colision

Déplacement X | |Y[ 27
Enele x| Y[z

Rotation

LR

[T Cut Objects
Position

Inclination

Agimuth

Figure 12 : Connexion a l'imprimante

Félicitation, vous communiquez maintenant avec votre imprimante !

&) Repetier-Host V0.90C - ListViewItem: {Toms_guided_greg_wv3.sti} I _|EI 5[
Fichier  View Configuration Température Imprimante  Tooks  Aide

1 = 3 o y =
ol =2 » mn @ / @ 3
Deéconnecter | | Charger  Sauver Job Démarrer Job Tuer Job Carte SO Visibilité Log  Afficher Filament Reéglages imprimante  Arrét d'Urgence |

Vue 30 | Courbe de Température | Placements dobiets | Trancheur | Edteur G-Code | Contréle Manuel |
@ BOS ™o+ S5y |
Name [ Mesh [ Colision| |
By
T
@ Déplacement X [35.5081 Y [358172 Z [0.00395
ﬂ Echele x i v f z[i a
@ Rotation X [o Y Jo Z o
™ Cut Objects
// Position
- Inclination
m Azimuth
| Montre logs: @ Commandes ertissements QO Emeurs @ Acquittements Q D&l Auto i Effacer Log £ Copier

Cornecté:Prusa Franck deur: 28, 725C/OfF Lit: 27.44°C/OfF % 1 commande en attente [IHNNNNINNNNNNNENNNNEEN 74 s

Vous devez normalement lire les températures de votre extrudeur et lit chauffant mesurées par les
thermistances qui devraient avoisiner a +/- 5°C la température ambiante. Si ce n’est pas le cas, alors vous
avez un défaut de cablage ou de configuration de votre de votre thermistance dans le firmware. Si vous
voyez 0°C votre thermistance n’est pas connectée.
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IV. Réglage du firmware

Nous allons maintenant procéder aux réglages du micrologiciel (firmware) de votre Arduino. En effet, il
n’est pas nécessaire de remplir les valeurs de pas par mm, vitesse et accélération dans le firmware avant de
lancer le logiciel Repetier Host. Repetier a un acces direct a la mémoire de I’Arduino qui permet de modifier
a la volée les variables stockées dans notre Arduino (et cela méme durant I'impression, ce qui est bien
pratique pour I'étape de calibration).

N

Néanmoins, les notions indispensables a la compréhension des principaux réglages mécaniques du
firmware seront détaillés en prévision de I'étape suivante de ce manuel qui est la vérification du
fonctionnement de I'imprimante.

A. Configuration via Repetier

Pour se faire ouvrez les réglages EEPROM sous Repetier (sous le firmware Marlin, I'interface EEPROM ne
fonctionne que si on [l'active au préalable en annulant le commentaire EEPROM_SETTINGS et
EEPROM_CHITCHAT dans le firmware pour permettre I’édition de 'EEPROM via Repetier-host).

@& Repetier-Host V0.90C - ListViewTtem: {Toms_guided greg_v3.stl} — o] x|

Fichier  View | Configuration | Température Imprimante  Tools  Aide

1 Langue > > o P
o . , re @ g )
R Réglages imprimante Ctrl+P B R
Déconnecter clr | Visibilité Log  Afficher Filament Réglages imprimante  Arrét d'Urgence
| ‘Configur EEPROM du Firmware Alt+E | ===
Vue 30 | Courbe Placements dobjets | Trancheur | Editeur G-Cods | Cortréle Manus! |
Configuration Vue 3D Alt+v
[ o SN 2. 2
@ Régloges géneraux Repetier H.0.0 B B e .t |
Configuration Sons Name [ Mesh ] Collsion | I
&
+

g Déplacement X [555081 Y [55@172 Zz [Doozes

@ Echelle x i Y[ zfi a

@ Rotation x [o ¥ [o z o

™ Cut Objects

// Position

= Inclination

111

L Azimuth

Montre logs: @ Commandes Q Infos Q Avertissemerts QEmeurs @ Acquittements QO D&l Auto i Effacer Log £ Copier
Connecté:Prusa Franck Extrudeur: 28.72°C/Off Lit: 27.44°C/Off 1 commande en attent= (INNNTTNENENEENEREENEEN cssFrs

Figure 13 : Configuration du firmware sous Repetier-Host

Modifions le nombre de pas par mm dans le cas ou nous utilisons une courroie GT2 sur une poulie de 20
dents avec une valeur de microstepping de 16 (tous les « jumpers » posés sur le RAMPS).

Dans le cas ou nous utilisons des poulies GT2 16 dents,
le nombre de pas par mm est de 100 (le nombre de dent est inscrit sur la poulie.)
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Si vous avez choisi le firmware Marlin, vous trouverez la configuration suivante :

Réglages de I'EEPROM du micrologiciel Marlin B

Pas par mm: X [s0.00 Y: [s0.00 Z: [4000 E: [550
Avance maxdmum [mm./s): X |200 Y: [200 Z 300 E: [13
Accélération max [mm/sT: X 2000 Y: 2000 Z |25 E: 2000

Accélération rétractation: Iﬂl.[H]'

Réglages PID: P[220 I [1.08 D: [114.00
Décalags dorigine: X [ooo Y: J0.00 Z oo
Vanables avancées:

Avance mini fmm./s] Ii}.ﬂ'l} Secousses X-1 max [mm./s] Iiﬁﬂﬂ
Vitesse de positionnement mini [mm./s] ID.ﬂ'I} Secousses Z max [mm/s] Iﬂ.-ﬂ}

Segment de temps mini [ms] IZ{}{}M
Recharger Config e Sauver dans EEPROM | Annuler

Figure 14 : Réglages EEPROM dans le cas d'un firmware Marlin

Le calcul des parameétres est donné par défaut pour une carte Ramps avec tous les cavaliers en place sous
les pilotes stepsticks des moteurs pas a pas.

Dans le cas du choix d’un firmware Repetier :

Description Value ag

Baudrate 115200 Réglages imprimante  Arrét d'Urgence

Fiamert prrted [m] o biets | Trancheur | Edteur G-Code | Contréle Manuel |

Printer active [s] ‘65 . . & o 1oz

Max. inactive time [ms, 0=cff] 0 : SRR | M@ Colision JI

Stop stepper after inactivity [ms.0=off] 120000 |
» H-awis steps per mm

Y-ais steps per mm B80.00

Z-ais steps per mm 4000

Heawis ma. feedrate mm./s] 200.00

*-ais max. feedrate [mm.s] 200.00

Z-anis mane. fesdrate fmm./s] 3.00 bt X Igg 9081 | Y |BB.3174 = I_D 003599

H-awis homing feedrate [mm./s] 80.00 X |1 v |1 7 IW a

*Y-axis homing feedrate [mm./s] 80.00

Z-ais homing feedrate [mm./s] 30.00 % ID v Iﬂ z IB

Max. jer [mm/s] 20.00 lots

Mae. Zjerc [mm/s] 0.30

X home pos Jmm] 0.00

¥ home pos fmm] 0.00

Z home pos [mm] 0.00

X max length [mm] 170.00

¥ max length [mm] 170.00

Z max length [mm] 120,00

ok | e

tre logs: @ Commandes Qlnfos O Avertissements O Erreurs @ Acquittements Q Défil. Auto i Effacer Log  (f Copier
nectéiPrusa air Extrudeur: 25.93°C/0fF Lit: 26.40°C/0fF  Aurepos [INNNNNNNNNNNNNNNNNNEN 532705

Figure 15 : Réglages EEPROM dans le cas d’un firmware Repetier



& Repetier-Host V0.90C - ListViewItem: {Toms_guided greg_wv3.st} = |E||ﬂ

i Réglages EEPROM micrologiciel F

= e &3

Dé COPS min. distance forfil. retraction [mm] 0.80 Réglages imprimante  Arrét d'Urgence

[ OPS retraction length mm] 150 bists | Trancheur | Edteur G-Coda | Cortréle Manuel |

OPS retraction backlzsh [mm] 0.00 P et o=

|] Bed Heat Manager [0-2] 0 RRLRA AT B | M@ Colision J‘
Bed PID drive max 255

1 Bed PID drive min 20

4 Bed PID P-gain 15.00
Bed PID l-gain 0.50

( Bed PID Dgain 40.00
Bed PID max value [1-255] 255

! EON) | steps permm t % [e39021 v [s38i74 7 [D00399

i Bxtr.1 max. feedrate [mm./s] 13.00 M |1 ¥ |1 7 |1 a
Butr 1 start feedrate [mm/s] 10.00

E Extr 1 acceleration [mmss"2] 2000.00 x ID v ID z ID

_J Exdr.1 heat manager [0-1] 1 lots
Edr.1 PID drive max 150

‘ Edr.1 PID drive min 20
Exdr.1 PID P-gain 220
Edr.1 PID I-gain 1.08
Bxtr.1 PID D-gain 114.00
Bxtr.1 PID max value [0-255] 255
Bxr 1 X-offset [steps] 2330
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Figure 16 : Réglages EEPROM pour I'extrudeur
L'extruder sera mis entre 500 et 800 steps par mm dans le cas normal d’utilisation d’un extruder Greg
Wade avec une démultiplication 9/47 utilisé ici chez eMotion-Tech.
B. Configuration manuelle du firmware Marlin

Le firmware Marlin est constitué de différents fichiers textes possédant I'extension .h. Ce firmware est
ouvrable et modifiable a 'aide du logiciel Arduino comme nous I'avons vu précédemment. Celui-ci est
normalement pré-configuré pour étre directement utilisable mais il se peut que vous ayez a configurer
certains parameétres du firmware pour optimiser le fonctionnement de votre imprimante.

Pour cela, le seul fichier a modifier est nommé : Configuration.h

Pour modifier le firmware, enregistrer le dossier « Marlin» en local, effectuer les modifications,
sauvegarder le firmware puis le re-téléverser.

Attention, les notions que nous allons aborder ne sont utiles que si vous rencontrez des problémes dans la
partie suivante : Vérification de votre configuration et préréglages.

Le fichier Configuration.h possede plusieurs grandes parties définissant le fonctionnement de I'imprimante.
Nous allons seulement aborder ce qui concerne les capteurs de fin de course et le fonctionnement des axes
moteurs et extrudeur.
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1. Fonctionnement des axes / Mechanical Settings

Ce réglage permet de changer le sens de rotation des moteurs (déplacement a I'opposé du sens voulu ou
moteur de I'extrudeur fonctionnant dans le mauvais sens).

Ce paragraphe est accessible a la ligne 301 (numéro visible en bas a gauche du logiciel Arduino). Il suffit de
changer le réglage booléen: par exemple «true » par «false » pour le moteur de I'extrudeur (ligne
INVERT_EO_DIR).

#define INVERT X _DIR true £4 for Mendel zet to false, for Orca zet to true

#define INVERT ¥ DIR true /4 for Mendel set to true, for Orca set to false

#define INVERT Z DIR true £f for Mendel zet to false, for Orca et to true

#define INVERT EO_DIE true A4 for direct driwe extruder w9 set to true, for geared extruder zet to false
#define INVERT E1 DIR false 44 for direct drive extruder w8 set to true, for geared extruder set to false

#define INVERT E= DIR false £f for direct driwe extruder w? set to true, for geared extruder set to false

2. Capteurs de fin de course / Mechanical Settings

Ce réglage permet de définir la position d’origine d’un axe. Celui-ci est par exemple nécessaire lorsque le
plateau s’éloigne du capteur de fin de course alors qu’on demande la prise d’origine de I’axe Y.

Ce paragraphe est accessible a la ligne 308 (numéro visible en bas a gauche du logiciel Arduino). Il suffit de
changer la valeur « -1 » en « 1 ».

Attention, effectuer cette opération gu’aprés avoir vérifié que vos branchements moteurs sont corrects.

/¢ ENDETOP SETTINGS::

/4 Bets direction of endstops when homing; 1=Mi¥, -1=MIN
#define X HOME DIR -1

#define ¥ HOME DIR -1

#define Z_HOME DIR -1

#define min software_endstops true // If true, axiz won't move to coordinates less than HOME_FPOS.

#define max_ software_endstops true // If true, axis won't mowe to coordinates greater than the defined lengths helow.
A4 Travel limits after homing

#define X MY POS 180

#define X MIN P03 O

#define ¥ Ma¥ POS 180

#define ¥_MIN_POS O

#define Z_Max¥ POS lan

#define £ MIN POS O

Le paragraphe suivant permet de définir les dimensions utiles d’impression. Modifier les bornes maximum

(ici 180 mm) pour pouvoir balayer la surface entiere du plateau. Ces valeurs doivent correspondre aux

valeurs configurables dans le logiciel Repetier (configuration de I'imprimante).
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V. Vérification de votre configuration et préréglages

Nous allons maintenant procéder a la premiére vérification matérielle de votre machine. Pour se faire, il est
nécessaire d’avoir validé la partie précédente.

A. Déplacement manuel des axes

Premiere étape :

e poussez vos chariots X et Y au centre de leurs axes, si vous sentez une résistance - Ne pas forcer ! -,
il suffit de stopper le blocage des moteurs :

[} - =10z
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- Bdrudeur Lit chauffant
@ Chauffage Extrudeur I &) Chauffage Lit

IExtrudeur1 VI 2593°C/ IZD'D 3: Temp. 26.40°C/ |55 3:

Figure 17 : Arrét des moteurs pour déplacement manuel

Pour I'axe Z essayez de monter la buse d’extrusion hors de portée du plateau (au moins 20 mm) en
tournant les deux coupleurs simultanément et de rester aussi horizontal que possible pour ne pas nuire a la
structure plastique.

Vous étes maintenant prét a faire vos premiers mouvements sans risques.
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B. Commande du déplacement des axes

Placemerts dobjets | Trancheur | Editeur GCode  Contréle Maruel |

[ O
—_ AU repos
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[Bandeur1 | 2593€/ [om0 Temp. 2640C/ [55 =]

Vitesse [mm./min] IH}D 3: [~ Ventilateur
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Figure 18 : Déplacement de I'axe X

Commander le déplacement de I'axe X de 10 mm
dans le sens X+. S’il ne se passe rien, vérifiez le
cablage de I'alimentation du moteur de I'axe X.

Le déplacement doit donc étre de 10 mm a
I'opposé de votre endstop X. S’il se rapproche de
votre endstop, vous avez alors une inversion de
direction a corriger.

C. Inverser la direction de votre moteur

Il existe 2 différents moyens d’inverser le sens de rotation de votre moteur :

e Meécaniquement, en effet le branchement de votre moteur est constitué dans I'ordre du contact 1

et 2 pour la premiére bobine et du contact 3 et 4 de votre seconde bobine. Intervertir les fils d’une
bobine revient a inverser le sens du moteur. Petite astuce : suivant comment est cdblé votre
moteur, il est possible qu’inverser simplement la prise de votre moteur sur votre Ramps change le

sens de rotation de votre moteur (cela dépend du cdblage interne du moteur en fonction du

fournisseur).

e Logiciellement, il suffit de se rendre dans le fichier « configuration.h » du firmware Marlin ou

Repetier et de modifier le “#define INVERT_X_DIR” pour inverser sa valeur, « false » a la place de

« true » ou inversement (voir partie ci-avant).

Procédez de la méme fagon pour les axes Y et Z.
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D. Vérifier ses capteurs de fin de course « endstops »

La premiere étape est de vérifier si I’endstop est fonctionnel. Pour se faire, vérifiez que votre la LED rouge
est allumée lors d’un contact (liaison USB nécessaire au minimum).

Maintenant posez votre doigt sur le bouton reset de votre Ramps, (sans appuyer dessus !), appuyez sur
I'origine X (maison) sans lacher le bouton reset (il vous permettra de tout arréter si vous avez un
probléeme sans rien endommager) et vérifier que le chariot X s’arréte apres avoir touché le capteur de fin
de course. Si vous voyez/sentez un probléme, n’hésitez pas a appuyer sur le bouton reset de la carte.

=000 £=0.00 ﬂ

Figure 19 : Position d'origine X

Si I'axe se dirige a I'opposé du capteur de fin de course, effectuer la modification des constantes
booléennes dans le firmware Marlin concernant les capteurs de fin de course (voir partie ci-avant).

Faites les mémes opérations pour l'axe Y.

Montez I'endstop Z pour étre slr que la buse ne touche pas le lit chauffant durant I'opération, puis
effectuez la méme opération.
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E. Vérification du fonctionnement des parties chauffantes

Procédez au lancement de la chauffe pour I'extrudeur :
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Figure 20 : Chauffe de I'extrudeur

Vérifiez maintenant si la température
de I'extruder augmente et non celle
du lit chauffant.

Si jamais rien ne change, contrélez le
voyant en bas de la carte Ramps D10.
Si celui-ci est allumé, vérifier votre
cablage. Votre résistance chauffante
ou cartouche de chauffe est mal
connectée (pensez a utiliser un
multimetre pour mesurer la résistance
aux bornes de la partie chauffante,
vous devriez avoisiner une valeur de 5
Ohms).

Faire de méme pour le lit chauffant.

Félicitation, votre machine est réglée
et préte a 'emploi !
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