Anpassungen für das Filamentsensorgehäuse für den BMG Extruder
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Da das Sensorkugelzentrum etwa 30.5mm über der Achse der Antriebspulleys sitzt, muss nach dem Auslösen des Sensors das Filament um diesen Wert plus ca. 1.5-2mm (also ca. 32mm) weitertransportiert werden, damit das Filament von den Antriebsrädern erfasst, der MMU2-Idler gelöst und das Filament weiter in die Düse transportiert wird. Die Entladefunktion bleibt unberührt.
Der „Nachlade“ Wert errechnet sich so:
32 / 19.02 * steps * 2 = 32 / 19.02 * 200 * 2 = 673 steps
Der originale Stepper hat eine Auflösung von 1.8Grad = 200 Schritte/Umdrehung (Steps)
Der ungefähre Umfang der Antriebsräder liegt bei 19.02mm.
Bewegungen werden in der FW im Halbschrittmodus durchgeführt (also 400 Steps/Umdrehung).
Der errechnete Wert von 673 Steps wird dann in die FW eingetragen. Dabei handelt es sich um einen theoretischen Wert und muss gegebenenfalls noch angepasst werden.
Da heißt also – die MMU2 Firmware, aktuell v1.0.6 muss angepasst werden!



Dazu sind in der motion.cpp und mmctl.cpp folgende Ergänzungen vorzunehmen:

mmctl.cpp im Original:
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mmctl.cpp ergänzt:
      // move on filament about 32mm
                    motion_engage_idler();		(ist schon aktiv, aber zur Sicherheit nochmal)
                    set_pulley_dir_push();				    -“-

                    for (int i = 0; i < 673; i++)
                    {
                        do_pulley_step();
                        delayMicroseconds(5500);
                    }
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motion.cpp im Original:
[image: ]
motion.cpp ergänzt:
      // move on filament about 32mm
                    motion_engage_idler();		(ist schon aktiv, aber zur Sicherheit nochmal)
                    set_pulley_dir_push();				    -“-

                    for (int i = 0; i < 673; i++)
                    {
                        do_pulley_step();
                        delayMicroseconds(5500);
                    }
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Nach dem Compilieren mit “build.sh“ (Linux), kann die FW ganz einfach über den PrusaSlicer an die MMU2 per USB übertragen werden. Bei meinen Einstellungen habe ich die besten Ladeergebnisse bei einem eingetragenen Wert von 700 erzielt, aber bereits erwähnt, dass man da evtl. ein wenig experimentieren muss.
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Karl, Wien am 17.04.2022
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for (int i =0; 1 < 770; i+4)

i
delayMicroseconds (delay) :
unsigned long now = micros();

if (‘2" = getc(uart_com))
1

motion_door_sensor_detected (]
break;
1
do_pulley_step();
delay = fist_segment_delay - (micros()
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©mc2130_disable_axis(AX_PUL, tme2130_mode)
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for (int i =0; 1 < 770; i+4)

t
delayMicroseconds (delay) ;
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if (1tme2130_read_gstat()) break

if (1 > (steps - 900) && stepPeriod < 2600) stepPeriod 4= 10;
if (‘A = getc(uart_com))

1

s_has_door_sensor = true
tmc2130_disable_axis(AX_PUL, tme2130_mode)
motion_disengage_idler (.
return;

1
do_pulley_step();
delay = stepperiod - (micros() - now)

else
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if (tries — tr) unrecoverable error():
drive_error():

zehome_idler();
unload to_findal(;
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if (1 > (steps - 900) && stepPeriod < 2600) stepPeriod 4= 10;
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return

1
do_pulley_step();
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else
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unload to_finda():





