Bedienungsanleitung Funk Handrad Mach 4

Vorwort

Als erstes mochte ich mich herzlich bei dir fir den Kauf des Handrades bedanken. Mein Ziel
war es, ein Handrad auf Funkbasis zu entwickeln, welches nicht Gberladen ist und sinnige
Funktionen mit einem ergonomischen Design vereint.

Herausgekommen ist ein Produkt, welches sich nach eigenen Wiinschen anpassen lasst,
einen sicheren und angenehmen Betrieb gewahrleistet, sowie einfach in der Handhabung
ist.

Mit moderner 32bit Dualcore Technologie sowie 2.4Ghz Funktechnik ist das Handrad
blitzschnell und bestens fiir die Zukunft vorbereitet. Dank des grol3en eingebauten Akkus
steht dir das Gerat auch noch nach Frasjobs jenseits der 10 Stunden zur Seite.

Die Software wird stetig erweitert und verbessert. Eigene Wiinsche und Kritik kann an
folgende Emailadresse gesendet werden:

support@cnc-Handrad.de

Es wird versucht in kommenden Softwareversionen auf kundenspezifische Wiinsche
einzugehen.

Dein neues Handrad verfligt Gber die Moglichkeit die Software auf einen neuen Stand zu
bringen, sobald es eine neue Version gibt, wird diese im Downloadbereich im Shop zu
Verfligung gestellt.

Trotzdem das Handrad leicht und intuitiv zu bedienen ist, bitte ich dich, diese Anleitung
sorgfaltig durchzulesen.

Ich wiinsche viel SpaR mit deinem neuen hochmodernen Handrad der Zukunft @)
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Installation unter Mach 4

Im folgenden Kapitel, erfahrst du wie das Handrad in wenigen Schritten einsatzbereit ist.
Die grundlegenden Funktionen sind soweit vorkonfiguriert, dass der Betrieb in wenigen
Minuten moglich ist.

Ich gehe jetzt von einer kompletten Neueinrichtung, nach einer frischen Installation von
Mach 4 mit den Grundeinstellungen aus. Es kann sein, dass einige Schritte bei dir nicht
mehr notig sind, da diese schon konfiguriert sind.

Als erstes wird der mitgelieferten Empfanger an einen freien USB-Anschluss des PC’s
angeschlossen. Dann 6ffnen wir Mach 4 und gehen auf folgende Einstellung.

& Mach 4 - Demo
File View Configure Diagnostic Wizar Onerat Hell

= Select Motion Dev..,
Prograr race | Diagnostics

S Control...

Plugins.. > PoKeys plugin - Polabs Tool Path

PMC..,

Keyboard Inputs - Newfangled Solutions
Modbus - Newfangled Solutions

Regfile - Newfangled Solutions
ShuttlePro - Newfangled Solutions
Simulator - Newfangled Solutions

| G Code MDI




Im nachfolgenden Fenster klicken wir oben links das Verbindungssymbol an und geben die

Werte so ein wie im Bild gezeigt. AnschlieRend einmal auf Next klicken.

ch |
&=
-

Modbus Device

odbus

Welcome to the Modbus

Connection Setup Wizard.

MNew Connection

MName: | modbus0

Description:

Modbus Connection Type

() Serial ASCII
(@ Serial RTU
() TCP

Connection Options

Pall Interval (ms):
Retry Count:
Tieout (ms):
Initial State: Started

[ ] Daniel/Enron 32bit mode,
[|Swap words on 32 bit integers.
[|Swap words on Float types.

25

3

1000

Use zero based register addressing.

Mext >

Cancel

-




Hier muss zu erst der COM Port angepasst werden und die Baudrate auf 57600 geandert
werden. Den COM Port konnt ihr herausfinden, wenn Ihr auf das Windows Zeichen klickt
und Geratemanager eingebt. Dort unter Anschliisse (COM & LPT) findet Ihr den passenden
COM Port fur den Empfanger ,,USB-SERIAL CH340 (COM XX) ,,.

3

$Modbus

%_[J; *w ‘ \,f T Add Modbus Connection X

Enter the serial connection settings.

Serial Settings

Port |[COM3

Baud Rate |57600

Data Bits |8 =~
Parity |[None ~

Stop Bits |1~

Enable 485 Mode [ ]

Modbus Device
< Back Mext = Cancel




Nach erneutem Klick auf Next seht ihr folgendes Fenster. So wie im untenstehenden Bild
Muss es bei euch auch aussehen, bis auf der COM Port.

'_; ModbusSetup x

SModbus
B 22
""" Desc; |C0r|nectic:n Type:|Serial RTU | Pall Interval (ms):| 25

Retry Count;| 3 Timeout;| 1000 Initial State; | Started v

[ ] Daniel/Enron 32bit mode. Use zero based register addressing.
[]Swap words on 32 bit integers. [ | Swap words on float types.

Serial Settings

Port |[COM3 ~

Baud Rate 57600 ~

Data Bits |8 ~

Parity |[None -

Stop Bits |1~

Enable 485 Mode |

OK Cancel

Wenn |hr nun auf OK klickt ist der Empfanger mit Mach4 Verbunden und wir richten dann
die eingehenden und ausgehenden Ports fiir das Handrad ein. Die ganze Prozedur muss nur
einmal gemacht werden. Danach ist es in Mach4 gespeichert und das Handrad verbindet
sich direkt beim Start von Mach 4 automatisch.



Jetzt gehen wir wieder auf Configure -> Plugins -> Modbus wie im ersten Bild gezeigt.
Diesmal wahlen wir den Eintrag modbusO in der linken Spalte an und klicken auf das
Verbindungssymbol, welches hier im Bild blau hinterlegt ist. Oben wahlen wir den Eintrag
»Read Holding Registers 16bit (0x3)“ aus und geben in den Zeilen genau das ein was im Bild
zu sehen ist und klicken auf Next. Im nachsten Fenster klicken wir einfach auf Finish.

[ =
Wy MiodDussetup

Lol ==

modbus)

Desc: ‘ ‘ Connection Type: | Serial RTU  ~ | Poll Interval (ms):| 25
Retry Count:| 3 Timeout:| 1000 Initial State: Started v
[] Daniel/Enron 32bit mode. [4] Use zero based register addressing.

[ Guean wenrde nn 22 hit intanare M Sinian wnrde an flast tunac

— —
Serial Settings
Welcome to the Modbus Function
Setup Wizard.
: ' Select the Modbus function type:
Read Holding Registers 16bit (0x3)
Function Name | Input |
Slave Address: | 1 | (Decimal)
Modbus Register: | 1 | Decimal)
Register Count: | 10 |
Register Name Prefix: | Input |
Initial State: Started v
Scan Multiplier: | 1 | (Valid for reads only)
Enable 485 Mg Read As: Signed w | (Valid for reads only)
Use I/07%: [] (bit packing)
Help Back MNext > Cancel
OK Cancel



Es 6ffnet sich dann das untenstehende Fenster. Hier wahlen wir den zweiten Register an
und stellen diesen auf ,,Mach Encoder Register”.

""..';'il ModbusSetup it

| *ﬂadbus

vl

= "?"f:”:f Modbus Function: Read Holding Registers 16bit (0x3) _ Slave Address: C
" Modbus Register: | 1 J Nbr Regs: E
Initial State: Started Read As: | Signes |
Scan Dmominator! 1 |
| Type Name Description
Reg 1 Mach Input Register Input0 Inputd
Reg 2 Mach Input Register w | Inputl .Inpuﬂ
Reg 3 Mach Input Register Input2 Input2
?| Mach Input Register .Inputd ' Inputd
Reg 6 IMach Input Register Input5 .1nput5
Reg7  MachInput Register Inputé Inputh
Reg 8 |Mach Input Register Input? Input?
Reg 9 |Mach Input Register Inputg Input8
Reg 10 |Mach Input Register Input9 Input9
< >

OK | Cancel

Input



Nun mussen wir diese Prozedur noch 3 mal mit anderen Registern wiederholen. Wieder
klicken wir auf den ,,modbus0“ Eintrag und driicken auf das Verbindungsymbol. Jetzt wird

folgendes eingetragen.

e

$#Modbus

BL FR
IE---rr:wc:dbust} ]
e Welcome to the Modbus |

Function Setup Wizard.

Select the Modbus function
type:
Write Multiple Registers 16bit (0x10) -

Function Name | Output_FKT

Slave Address: | 1 (Decimal)

Modbus Register: | 40 (Decimal)

Register Count:| 10

Register Name Prefix: | Output_FKT

Initial State; Started o
Scan Multiplier:| 1 (Valid for reads only)
Read As: Signed ~ | (Malid for reads only)

Use I/0?: [] (bit packing)

Help < Bach Next > Cancel

OK - Cancel

Wenn wir das nun wieder mit Next und Finish beendet haben, folgt wieder ein Klick auf den
,modbus0“ Eintrag und das Verbindungssymbol.



Hier geben wir dann folgendes ein und beenden die Eingabe mit Next und Finish.

LY &2

=-modbusD
Input

----- Dutput

< >

T Add Modbus Function Y

Welcome to the Modbus
Function Setup Wizard.

Select the Modbus function
type:
| Write Multiple Registers 16bit (0x10) ~

Function Name | Output MPG

Slave Address: | 1 (Decimal)

Modbus Register:| 13 (Decimal)

Register Count; | 3

Register Name Prefix; | Output_MPG

Initial State: Started W
Scan Multiplier:| 1 (Valid for reads only)
Read As: Signed ~ | (Malid for reads only)

Use I/07: [_] (bit packing)

Help ¢ Back MNext = Cancel

oK I Cancel
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Wieder ein Klick auf den ,,modbus0” Eintrag und das Verbindungssymbol und folgende
Eingabe.

e

$Modbus

%%\ = e

4 Add Modbus Function bt
=-modbus0
EDUT Welcome to the Modbus
OEJ‘EEEI s Function Setup Wizard.
Select the Modbus function
type:
Write Multiple Registers 16bit (0x10) ~
Function Name | Output_DRO
Slave Address: | 1 (Decimal)
Modbus Register; | 51 (Decimal)
Register Count: | 18
Register Name Prefix: | Output_DRO
Initial State: Started
Scan Multiplier; | 1 (Valid for reads only)
Read As: |Signed ~ | (Malid for reads only)
Use I/0?: [_] (bit packing)
S 24 Help < Bach Next > Cancel

oK " Cancel

Nach Klick auf Next und Finish kénnen wir das ,,Modbus Setup” Fenster nun mit
,OK“schlielen. Nun folgt der letzte Schritt, dass Einfligen des Scriptes in das PLC Script von
Mach4.

Kleiner Tip: Man kann eine Modbus Diagnose starten, dort sieht man jeden Ein/Ausgang
und kann nachvollziehen ob alles richtig lauft. Unter InputO sieht man bspw. die
Tasteneingaben von dem Handrad. So sieht man sofort ob alles richtig lauft. Starten kénnt
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Ihr die Diagnose indem ihr im Mach 4 Hauptfenster oben in der Leiste auf Diagnostic ->
Modbus klickt. Es 6ffnet folgendes Fenster.
‘;ﬁ Maodbus Diagnostics - [l bt
Diag
#1100

= modbusD: ok, poll time: 20 ms

- InputO {Input0): O
~Inputt (Input1); 105
- Input2 (Input2); 4000
-Input3 (Input3): 100
- Input4 (Inputd}): 100
~Input5 (Input5): 100
- Inputt (Inputt):; 0
-Input? (Input?}: 1

- Input8 {Input8); 1
~|nput9 (Input9): 0

- QOutput_FKTO (Qutput_FKT0): 0
- Qutput_FKT1 (Output FKT1): 0
- Qutput_FKT2 (Output_FKT2): 0
- Qutput_FKT3 (Output FKT3): 0
-Qutput_FKT4 (Output FKT4): 0
- Output_FKT5 (Output_FKT5): 0
- Qutput_FKT6 (Output FKTE): 5
- Output_FKT7 (Output_FKT7): 54
-QOutput_FKT8 (Output FKT8): 0
- Output_FKT9 (Output_FKT9): 0

- Qutput_MPGO (Cutput MPGD): 1
- Qutput_MPG1 (Qutput_MPG1): 0
- Qutput_MPG2 (Qutput MPG2): 0

- Qutput_DROO (Qutput DROOY: 0
-QOutput_DRO1 (Output_ DRO1): 0
- Qutput_DROZ2 (CQutput_ DRO2): 0
-~ Qutput_DRO3 (Cutput DRO3): 0
- Output_DRO4 (CQutput DRO4): 0
- Qutput_DRO35 (Output_DROS5): 0
- Output_DRO6 (Cutput_DROG): 0
- Qutput_DROT (Qutput DROT): 0
- Output_DRO8 (Cutput_DRO8): 0
-Qutput_ DROY (Quiput DRO9): O
- QOutput_DRO10 (Output_DRO10): O
~Qutput_DRO11 (Output DRO11): 0
- QOutput_DRO12 (Output DRO12): 0
-Qutput_DRO13 (Output DRO13): O
- Qutput_DRO14 (Output DRO14). 0
-~ Output_DRO15 (Output_DRO15): 0
- Qutput_DRO16 (Output DRO16) 0
- QOutput_DRO1T (Output_DRO17): 0




Wie lhr seht wird der Empfanger mit rund 20ms Verzégerung eingelesen. Das sind 20
tausendstel Sekunden...Das Handrad sendet seine Daten in ca. 2-5ms zum Empfanger.

Somit braucht man sich um Verzogerungen keine Gedanken machen. Es gibt Quasi keine.

©

Als nachstes gehen wir auf Configure -> Control oben in der Mach 4 Leiste und klicken im
folgenden Fenster den Reiter ,Input Signals” an, scrollen ein wenig runter und setzen
folgende Haken.

Control Configuration

Defaults General Plugins Motors Aux. Positions Axis Mapping Homing/SoftLimits  Input Signals  Qutput Signals | ¢

X

Mapping Enabled Device | Input Name | Active Low User Description =

Jog C-
Spindle At Speed

g

N
BN N N NN XNAAAAAAK X
B B0 5 8 8 % X N N N ¥ X N X %

oK Cancel Appl
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Dann im gleichen Fenster den Reiter ,,MPGs” anwahlen und folgendes andern.

Control Configuration i

Homing/SoftLimits Input Signals Output Signals Analog Inputs  Analog Outputs MPGs  Tools  Spindle Tool Path ¢ | *

Enabled Encoder Counts Per Detent | Accel % Velocity % Reversed
Mpg #0 of modbus0/Inp ~ | 1 0.000000 0.000000 ¥
Mpg #1 4 — 1 0.000000 (0000000 o
eyboard/Mouse
Mpg #2 _I' rodbistinoutt B 0.000000 0.000000
Mpg #3 w Shuttled/InnerWh 1 0.000000 0.000000

. I Sim0/EncoderD

Mpg #4 _I’ Sim0/Encoder] |! 0.000000 0.000000 W
Mpg #5 4 Sim0/Encoder2 |1 0.000000 0.000000 3
=) [ Sim0/Encoder3
Mpg #6 ¥ Sim0/Encoderd | 0.000000 0.000000 |
Mpg #7 4 Sim0/Encoders |1 0.000000 0000000 ¥

| Sim0/Encoderb [
Mpg #8 4 SmVEncadee? I 0.000000 0.000000 @3
Mpg #9 n s;mo,rAmEndeJl 0.000000 0000000 | ¥
Mpg #10 e 0.000000 0.000000 | &
Mpg #11 4 1 0.000000 0.000000 ¥

oK Cancel Api

Mit den Werten ,Accel%” und , Velocity%“ konnt ihr die Laufeigenschaften der Achsen mit
dem Drehgeber beeinflussen. Da misst ihr dann ein wenig probieren was euren Geschmack
entspricht. Ich personlich habe bei beiden Werten 0% stehen.

So nun binden wir das Script ein. Eine Sache zum Script. Jeder kann sich das Script noch
abandern wie er méchte. Die grundlegenden Dinge sind vorkonfiguriert und das Handrad
macht alles was es soll. Man kann natirlich unendlich viel mit dem Script anfangen und
andern. Wenn ihr Fragen dazu habt, meldet euch bitte. Ich helfe gerne, wenn es um
Abanderungen geht oder lhr nicht genau wisst wie |hr das Script an andere Gegebenheiten
anpassen konnt. Alle Funktionen die in der Anleitung beschrieben sind funktionieren , Out
oft the Box“.

14



So wir gehen in Mach 4 oben in der Leiste auf Operator -> Edit Screen.

& Mach 4 - Demo

File View Configure Diagnostic Wiza

"P_rogram Run | Tool Path Probing Dffsets

Current Positions | Program Extents

| G Code MDI

Onerat  Hell

o Lock
Unlock

DRO Auteo Calc

Jog Trace

Edit Screen

Edit/Debug Macro Scripts.
Open Script Editor

View Screen Script

Select Language...

Distance
To Go

Tool Path

15



Es 6ffnet sich dann folgendes Fenster. Hier klicken wir links in der Spalte den ersten Eintrag
an. Hier ,,wx4"“, dass ist der Screen. Es kann sein das lhr einen anderen installiert habt, dann
musst ihr natlirlich diesen anwahlen. Unten links in der Spalte klicken wir auf das mittlere
Symbol mit dem Blitz und anschliefend auf die drei Punkte bei ,,PLC Script”.

& Mach 4 - Demo

Probing Offsetz

Trace | Diagnostics

Program Extents

Toal Path

0.0
T oomon |

Rapid Rate
RRO%

1003%
4

Tool Information
Change Current k
noten e Tool _ |
Active D Offset 3 ; “
Mimﬂoﬂsets:n
EREN

PGM RPM -
Y 0 I e
s Button

Spindle

SRO% m—
100 |

Spindle CW / Stop

Moz} (M2E)

I
Spindie CCW / Stop
05

M0}

Spin RPM Remember Return to
R oo L

.File 0:ps Run Ops. T‘DUl Path bps
Line: IS
Current File: I

Load

G Code

Load Recent
G Code
Close
G Code

Edit
G Code
Rewind Run G Code
G Code From Here

Regen
Tool Path

l Profile: |

File Edit Screen Format View Wizar Onerat Hell
|Freehand  ~| Grid: |3 + In
| Screen Tree Manager b4
it Program Run | Tool Path
- Default = =
Current Positions
Zero
Reference X
All Axes
v,
eReference Zz
| AllAxes Zern
A
G Code MDI
Control Feed Rate
pRE e T ] FRO%
Feed Hold m
Bl -
Reset
El «-
Feed Rate
SR o |
(e x
| J I __:"," & Hisiul"-f |
Screen Load Sc pageld =0
Screen Unload | --5creen unload
PLCScript  [nachEnabled] M|
Signal Script  if SigLib[sig] ~= n
Message Script
Timer Script

16



Es 6ffnet sich dann der Script Editor. Hier kopiert Ihr den Inhalt der Textdatei, welches lhr
nach dem Kauf als Download erhalten habt oder ladet es euch liber das Webinterface direkt
vom Handrad runter (siehe Kapitel Webinterface). Also die Textdatei 6ffnen und mit Strg +
A den kompletten Text markieren und mit Strg + C kopieren. Nun klicken wir mit der Maus
hier in dem PLC Script in die erste Zeile und driicken die Enter Taste um die Zeile frei zu
bekommen. AnschlieBend fligen wir den Text mit Strg + V in die erste Zeile ein.

& ZeroBrane Studio - C\Users\Heiko\AppData\Local\Temp\|eB87F.mes

file Edit Search View Project Help
- S
e ®E- BRI e

Project  Outline
B0 C\Mach4Hobby
1 Docs
1 GecodeFiles
d Lang
1 Licenses
 LuakExamples
d Modules
L Plugins
i Pmc
i Profiles
1 Screens
I Subroutines
i Wizards
. ZeroBraneStudio
= logoa
=l Mach4_Millico
=1 PoKeysDeviceLog.bin
= ScreenScriptiua
-Z] ToolDisplay0.dat

Output  Local console | Markers

@ N & 5l

1eBB7F.mes %

EEL55EE0

ﬁnst = mc.mcGetInstance()

hreg_Input = mc.mcRegGetHandle(inst, "modbuse/Inpute™)
val input = mc.mcRegGetvalue(hreg Input)

hreg_inc = mc.mcRegGetHandle(inst, "modbuse/Input7")
val_inc = mc.mcRegGetvalue(hreg_inc)

hreg_FRO = mc.mcRegGetHandle(inst, "modbuse@/Input3")

hreg spindle = mc.mcRegGetHandle(inst, "modbuse/Inputs™)
val spindle = mc.mcRegGetvalue(hreg Spindle)

= mc.mcRegGetHandle(inst, "modbus@/Tnputé”)
nc . mcRegGetValue (hreg MPG_CONT)

< =
a g
2
=
ﬂ‘z
& B
&
S'n
=
=1
=]
i

is = mc.mcRegGetHandle(inst, "modbuse/Inputs")
= mc.mcRegGetvalue(hreg Sel Axis)

v
o
i [
=
= 1
o
»

<
53
e
[
3
=
=1
=3
o

hreg_WK_Wechsel = mc.mcRegGetHandle(inst, "modbus@/Inputo™)
val WK Wechsel = mc.mcRegGetValue(hreg WK Wechsel)

hreg MPG = mc.mcRegGetHandle(inst, “"modbuse/output _MPGe")
val MPG = mc.mcRegGetvalue(hreg MPG)

val Cont = mc.mcRegGetValue(hreg_Cont)

reg Step = mc.mcRegGetHandle(inst, "modbuse/Output MPG2")

val Step = mc.mcRegGetvalue(hreg Step)

c.mcRegGetHandle(inst, "modbuse/Output FKT2")

hreg FRO percent = mc
mc.

nc . mcRegGetvalue(hreg FRO percent)

hreg spindle percent = mc.mcRegGetHandle(inst, "modbuse/Output FKT1") -- Output Regis

val Spindle percent = m;.m(RegGetValue(nggg:&pigdlgiggﬂggﬂl)

hreg Cycle = mc.mcRegGetHandle(inst, “modbuse/output_FKTo")
val Cycle = mc.mcRegGetValue(hreg Cycle)

hreg_Werkzeug = mc.mcRegGetHandle(inst, “modbus@/Output_FKT6")
val_Werkzeug = mc.mcRegGetValue(hreg Werkzeug)

hreg_Werkzeug_neu = mc.mcRegGetHandle(inst, “"modbus@/Output_FKT9")
val Werkzeug_neu = mc.mcRegGetValue(hreg Werkzeug_neu)

Lo i o s peDapat e dlal taa  Baadlan fot e curo By

Nun kdnnen wir das Fenster einfach mit X oben rechts schlieBen und bestatigen die
Aufforderung zum Speichern. Nun kénnen wir den Screeneditor wieder schlieRen. Das war
es. Das Handrad lauft nun.

Das sieht auf den ersten Blick alles nach viel Arbeit aus.... Ist es aber nicht. Man ist in ca. 10
Minuten mit der ganzen Sache durch. Wie gesagt, man macht das einmalig und danach
lauft das Handrad ohne noch irgendwas andern zu missen.
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Jetzt noch ein kleiner Hinweis, wie ihr in dem Script die Funktionen fiir die Aux Tasten und
dem Funktionsmenu hinterlegt.

In dem Script ist am Ende eine Sektion fiir die Menlieintrage und den Aux Tasten. Dort
einfach die gewilinschten Funktionen eintragen und im Webinterface einen Namen
vergeben. Fertig.

¥ ZeroBrane Studio - C\Users\Heiko\AppData\Local\Temp\le4ED2.mcs
File Edit Search View Project Help

aa- EE-ER k= == ==(@ N & &
Project  OQutline le4ED2.mcs
| B C\Mach4Hobby 26
& Docs 266 elseif val inc == 3 then
&I GeodeFiles 267 mc.mclogSetInc(inst, @, .ele)
& Lang 26 mc.mcJogSetInc(inst, 1, .e1e)
B Licenses 269 mc.mcJogSetInc(inst, 2, .e18)
& LuaFxamples 278 end
1 Modules P I
I Plugins 272
B Pme 273 -Menil Fupktienepn----—==——==——=c——mcmmmco o
-1 Profiles 274
B Screens 275 Fitersn e e e
Bl 1 Subroutines 276
B Wizards 277 [Hif val input == 21 then
& ZeroBraneStudio 278 mc.mcCntlEnable( inst, 1 ) Enable der Maschir
-=] log.txt 279
=] Mach4_MilLico 280 —RkeEIgn g e
=1 PoKeysDevicelog.bin 281
1 ScreenScriptlua 282 elseif val input == 22 then
~[=] ToolDisplay0.dat 283 mc.mcAxisHomeAll (inst) -- Home aller Achsen
285
28¢ ~FHAREION B e
28¢ elseif val input == 23 then
mc.mcCntlMdiExecute(inst, 'Gee xe ve ze') -- Go to Zero fiir X, ¥, Z
2 SRR A e e e
29
294 elseif val input == 24 then
295 mc.mcAxisSetSoftlimitEnable(inst,e,1) -- Softlimits aktivieren fiir X, 7]
296 mc.mcAxisSetSoftlimitEnable(inst,1,1)
297 mc.mcAxisSetSoftlimitEnable(inst,2,1)
2 -Funk | o
30 elseif val input == 25 then
a
303 ----hier Funktion eintragen----

2 EkE G e e
4 elseif val input == 27 then
15 hier Funktion eintrager

8 --Funktion 8-------—--mmmm e

Wie ihr seht sind die ersten Funktionen schon eingetragen, damit ihr seht wie es geht. Alle
Funktionen sind in der CoreAPl von Mach 4 beschrieben. Diese findet ihr unter
c:/Mach4Hobby/Docs/Mach4CoreAPIl.chm. Einfach 6ffnen und nachschauen.

18



Ubersicht Tasten & Funktionen

Da dieses Handrad teilweise mehrere Funktionen Uber dieselbe Taste bietet, werde ich dir
im folgenden Kapitel ausfiihrlich erklaren, welche Tasten mehrfach belegt sind und in
welchem Modus welche Funktionen zur Verfligung stehen. Jede Taste ist so zugeordnet,
dass die Funktion dann gegeben ist, wenn sie gebraucht wird.

Tasten, Schalter & Drehgeber:

- Feste Tasten flir das Verfahren der XYZ Achsen
(nur wahrend ,, Tastenbedienung (Cont steht im Display)”, aktiv, wahrend kein
Frasjob lauft)

- Feste Tasten zum ab nullen, entweder fir die
Achsen XY oder Z alleine
(in allen Modis aktiv, wahrend kein Frasjob lauft)

- Fester Drehgeber mit Drucktaster fir das schrittweise
Verfahren der aktuell ausgewahlten Achse, sowie
Umschalten zwischen Tastenbetrieb und Drehgeberbetrieb
(nur wahrend kein Frasjob lduft)

- Feste beleuchtete Tasten fiir Start/Pause und Stopp
(Pause nur wahrend Frasjob lauft)

- 4 beleuchtete, frei programmierbare Tasten
(in allen Modis aktiv)

- Fester 3 Wege Wippschalter zum Umstellen der
Schrittweite (Imm, 1/10mm, 1/100mm)
(in allen Modis, wahrend kein Frasjob lauft)

- Fester Drehgeber mit Drucktaster zum Auswahlen der Achsen, sowie
das Einstellen der
- Spindel Geschwindigkeit, Feed Geschwindigkeit (nur wahrend Frasjob)
- Jog Geschwindigkeit (nur bei Auswahl ,, Tastenbedienung” der Achsen)
- Display Menii (in allen Modis auRer wahrend Frasjob lauft)
- Achsenauswahl (nur wenn ,,Handradbedienung(MPG steht im Display)*
ausgewahlt.
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Ubersicht Tasten & Funktionen

1 — Wahlschalter Schrittweite
2 — Oberer Encoder

3 — Start / Pause Taste

4 — Aux Tasten

5 —Stopp Taste

6 —Unterer Encoder

7 —Jog Tasten Y+, Y-

8 — Jog Tasten X+, X-

9 — Taste XY abnullen

10 —Jog Tasten Z+, Z-

11 — Taste Z abnullen

12 — An / Aus Schalter

Zum Aufladen des Gerates, befindet sich auf der Oberseite eine Micro USB-Buchse, jedes
herkdmmliche USB-Ladegerat ist daflir geeignet. Das Handrad kann auch Gber Induktion
geladen werden, auch hier eignet sich jedes Ql Ladegerat oder die passende Ladeschale.
Die 3D Daten fir die Ladeschale kannst du kostenlos im Downloadbereich des Shops
herunterladen.
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Bedienung der einzelnen Funktionen im Betrieb

Als erstes sei gesagt, dass die Kommunikation zwischen dem Handrad und Mach 4
bidirektional ist. Das heiRt, egal wo die aufgerufene Funktion getatigt wird, dass
Handrad bekommt es mit und zeigt dementsprechend den Status an. Startet man
beispielsweise einen Frasjob am PC, geht das Handrad automatisch in den
Frasmodus, verfahrt man mit dem PC eine Achse, wird die Koordinate direkt an das
Handrad weitergegeben usw.

Im folgenden Kapitel gehe ich auf die einzelnen Funktionen und deren Abbildung im
Display sowie den beleuchteten Tasten ein.

Zunichst eine Ubersicht auf die Displayinhalte:

Frasjob nicht aktiv Frasjob aktiv

1 2 3 4 5 6

MPGX1G54|TO2|S (8
X +000.0000

CONT |G54ITe8| (59
i Programm lauft

l","lI:II"-':—-l:l'_ll.-‘|t' = ll':”: il
Spindel =1P0% [

Y + 000.0000
Z +000.0000

1 - Anzeige ,,MPG” -> Handradbedienung
1 - Anzeige ,,CONT” -> Tastenbedienung
1 - Anzeige ,,STEP” ->Tastenbedienung
2 - Anzeige aktuell ausgewahlte Achse
im ,,MPG“ Modus
3 - Anzeige aktueller Koordinaten Offset
4 - Anzeige aktuell ausgewahltes Werkzeug
5 - Anzeige ,,$” Softlimit aktiv
Anzeige ,M“ Maschinenkoordinaten aktiv
Wenn beide aktiv, abwechselnd blinkend
6 - Anzeige Akkuzustand
7 - Anzeige Koordinaten

Anzeige ,,Programm Iduft” wahrend Frasjob
1 - Anzeige aktuelle Feedrate
Wert zwischen 0% - 200%
2 - Anzeige aktuelle Spindeldrehzahl
Wert zwischen 5% - 200%
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Werkzeugwechsel wahrend Jograte
Frasjob lauft

CONT |G54T82| (1w
| >>Te2<K 2B

JOG RATE

? Schaft 2mm

35 %

7 sSponnen
Zeigt die Platznummer vom zu wechselnden wird fiir 3 Sekunden eingeblendet
Werkzeug an sowie im Klartext das wahrend man die Joggeschwindigkeit
einzusetzende Werkzeug. andert

Nach abnullen der Z Achse erscheint rechts
oben ein Z 0 Zeichen

Man kann mit dem oberen Encoder durch alle Mens scrollen, am Ende
jeden Mendus befindet sich ein ,,verlassen” Eintrag.

Stepweite Display Menu aktiv
MPG X | G54 |T08| MPGX|G54|TEA|
MPG STEP {Planfrasen>
< el zegqge -
1mm
Wird fir 3 Sekunden eingeblendet Auswahl eigener Funktionen (bis zu 10 Stiick)
Waéhrend man die Stepweite dndert Auswahl Planfrasmeni (noch nicht Integriert)

Auswahl Werkzeuge
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Werkzeugmenu Planfrasmenii

CONT |G54|T60|

<-fichse: 118 mm

MPGXIG54|TBB| (aEm
T1 -Schaft 1lmm

Y-Achse: 188 mm
Z-Achse:0.2 mm

T, -5Schaft Zmm

T3 -Schaft 3mm

Auswahl der Werkzeuge (bis zu 99 Stlick) - Eingabe X,Y,Z Zustellung
30 davon mit eigenen Klartextnamen - Eingabe Fraserdurchmesser
- Eingabe Vorschubgeschwindigkeit

Bedienung der einzelnen Funktionen im Betrieb

Das Handrad verfligt Giber 6 beleuchtete Tasten, davon sind 4 Aux Tasten fiir eigene
Funktionen vorgesehen. Die Funktionen der Tasten werden im PLC Script konfiguriert, wie
weiter oben beschrieben. Im Webinterface wird eine Farbe zugeordnet. (siehe Kapitel —
»Webinterface” ab Seite 16.)

Die Start / Pause Taste(3) sowie die Stopp Taste(5) sind fest programmiert und kénnen

weder in ihrer Funktion noch Farbe geandert werden.
Die Start / Pause Taste sowie die LED’s der Aux Tasten andern die Farbe je nach Status.

- Bei Beginn oder Fortsetzen eines Frasjob, andert sich die Farbe der Start / Pause

Taste(3) von Griin zu Gelb.
Wahrend der Frasjob lauft rotieren die LED’s der Aux Tasten(4) im Uhrzeigersinn.

- Wenn das Programm durch driicken der Start / Pause Taste(3) angehalten wird,
andert sich die Farbe wieder in Griin und die Taste fangt an zu blinken. Dieses
signalisiert das das Programm pausiert wurde.

- Die LED’s der Aux Tasten(4) nehmen dann wieder ihre urspriingliche Farbe an.

- Nach betétigen der Stopp Taste(5) oder nach beenden des Frasjobs, nehmen alle
Tasten ihre urspriinglichen Farben an.

Achsen auswahlen, Verfahren der Achsen, Funktions Menii, Planfraismenii sowie das
Werkzeugmenii

- Durch driicken des unteren Drehgeber(6) wechselt das Handrad
zwischen den Modis ,,CONT“ -> Tastenbedienung und
»MPG“ ->Handradbedienung. Die Achsen XYZ lassen sich tber
die Tastenbedienung (7, 8, 10) verfahren.
Alle anderen Achsen werden ausschliefSlich mit dem Drehgeber(6) verfahren.



Im Modus ,,MPG” dient der obere Drehgeber(2) zur Auswahl der aktuell zu
steuernden Achse sowie beim Druck zum Offnen des Funktionsmeniis.

Im Display werden die Koordinaten der XYZ Achsen angezeigt, sobald man die Achse
ABC anwahlt, wechseln im Display die Koordinaten auf diese Achsen.

Daim ,,CONT“und ,STEP” Modus nur XYZ verfahren werden kdnnen, werden hier
auch nur die XYZ Koordinaten angezeigt, egal auf welcher Achse im ,,MPG“ Modus
gewechselt wurde. Die angewahlte Achse bleibt beim Wiederkehren in den ,,MPG“
Modus gespeichert.

Im ,,CONT“ Modus dient der obere Drehgeber(2) zum Regeln der Jog Geschwindigkeit
sowie zum Offnen des Funktionsmeniis.

Der Wahlschalter Schrittweite(1) ist in allen Modis aktiv, mit diesem wahlt man
zwischen den Schrittweiten (1mm, 1/10mm, 1/100mm) welche der untere
Drehgeber(6) im ,,MPG* Modus oder die XYZ Tasten (7, 8, 10) im ,,STEP“ Modus pro
Schritt machen ( ,,Step” Modus der Jogtasten derzeit nur Gber Mach4 anwahlbar).

Die XYO Taste(9) sowie die Z0 Taste(11) sind in allen Modis aktiv. Mit ihnen kénnen
die jeweiligen Koordinaten auf O gesetzt werden.

Wahrend ein Frasjob lduft dient der obere Drehgeber(2) zum Einstellen der
Spindelgeschwindigkeit ,,Spindel” und Feedgeschwindigkeit ,,Vorschub®. Durch einen
Druck auf den Drehgeber(2) wechselt man zwischen diesen Werten. Die jeweilig
angewabhlte Funktion wird dann weiR hinterlegt.

Im Planfrasmenl kann man die gewilinschten Werte mittels driicken des Oberen
Encoder auf dem jeweiligen Punkt ( X,Y,Z, Fraser Durchmesser, Vorschub) und
anschlieRendem drehen auswahlen. Mit dem Wahlschalter Schrittweite (1) kann man
je nach Position entweder 1Imm, 10mm oder 100mm pro Raster des Encoders
einstellen. Mit dem oberen Encoder dann bis ,,Start” scrollen um das Planprogramm

zu starten. Man kann das Meni auch wieder mit , verlassen” schlieRen. Diese
Funktion ist in Mach4 noch nicht integriert und funktioniert momentan
noch nicht. Ein Update folgt.

Im Werkzeugmeni kdnnen die selbst definierten Werkzeuge aufgerufen und
gewechselt werden. Wenn man einen automatischen Werkzeugwechsler hat beginnt
die CNC Maschine das Werkzeug auf das ausgewahlte Werkzeug zu wechseln. Das
Handrad sendet dann einen M6 T Befehl an Mach4. Wenn man keinen
automatischen Werkzeugwechsler hat, kann man dennoch das Werkzeug wahlen.
Mach4 tibernimmt dann die eingegebenen Offsets(sofern vorhanden). Die Namen
der Werkzeuge werden Uber das Webinterface eingegeben (siehe Kapitel
,Webinterface”)
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Einstellungen im Webinterface vornehmen

Vorwort zum Webinterface

Im Auslieferungszustand ist das Handrad vorkonfiguriert, wenn dir die Einstellungen
nicht zusagen, erfahrst du im folgenden Kapitel, wie man das Handrad an die eigenen
Bedurfnisse anpassen kann.

Webinterface:

Das Webinterface wird durch gedriickt halten des oberen Drehgeber (2) und
gleichzeitigen Einschalten des Gerates gestartet. Den Drehgeber solange gedriickt
halten, bis folgendes im Display zu sehen ist.

Webserver
: Handrad

- 192.168.4.1
: 123456789

1D
IP
Pl

Nachdem der eingebaute WLAN Hotspot aktiviert wird, kannst du dich entweder mit
dem Handy, Tablet oder dem PC verbinden.

Die im Display stehende , ID“ ist der ge6ffnete Hotspot, ,,PW* das einzugebende
Passwort und ,IP“ die Adresse vom Hotspot.

Ein Hinweis bei Handynutzung. Da der Hotspot keine Verbindung zum Internet hat,
wird das Handy einen Hinweis ausgeben, dass diese Verbindung keinen Zugang zum
Internet hat. Nun ein mal kurz auf ,, Trotzdem verbinden“ klicken, da sonst die
Verbindung wieder getrennt wird.

Nach erfolgreicher Verbindung 6ffne einen beliebigen Webbrowser und gebe in der
Adresszeile die im Display stehende IP Adresse ein.
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Einstellungen im Webinterface vornehmen

Es 6ffnet sich folgender Bildschirm:

O A 19216841

_ Allgemeine Konfiguration

Email: support@cnc-Handrad.de

Durch Anklicken einer

Rubrik wird man auf

die dementsprechende Konfigurationsseite
weitergeleitet.

Durch Anklicken des Buttons Download
wird eine ZIP Datei vom Handrad
runtergeladen. In dieser befinden sich die
Treiber fur den Empfanger und eine
Textdatei mit dem Inhalt fir das PLC Script.
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Webinterface Allgemeine Konfiguration

Durch Anklicken einer Option kann im Unterment eine Auswahl getroffen werden. Nach
Auswahl wird der Wert direkt ilbernommen und gespeichert.

r A 192.168.4.1/Config.tmi B

Allgemeine Konfiguration

Lrerzedtia: aus

Not-aus Sohaler

Darzedtia: HiGH Leistiung

Sendeleisiung

Credzeiig. 3 Achsen

'Anzahl pAchzen

Derredtiy; 4000 mim pro Minele

MPG Vorschub

Gier Fiiting 5 !_:.'I_l_'|;-'_:. pro KRGk

Fead / Jog Gteps

LhErzeitlg: aus

Not-aus Schalter, schaltet den optionalen
Notaus Schalter an oder aus (es kann aber jede
frei belegbare Taste zum Notstopp
programmiert werden)

Sendeleistung, erhoht oder verringert die
Sendeleistung

Anzahl Achsen, wahlt die vorhandenen
Achsen(3 - 6).

Hat man nur 3 Stlick ausgewahlt, werden
weitere Achsen aus dem Display ausgeblendet.

MPG Vorschub, wahlt den standartmaRigen
Vorschub fur den Drehencoder aus.

Feed/ Jog Steps, wahlt die Einheit beim dndern
der Jog bzw. Feed Geschwindigkeit pro Raster
des Encoders aus.

Uber den jeweiligen Buttons steht der aktuell

gespeicherte Wert. Beim andern wird der
ausgewahlte Wert sofort gespeichert.
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Webinterface Allgemeine Konfiguration

MPG Vorschub

Derzeitig: 5 Steps pro Klick

Feed / Jog Steps

Derzeitig: aus

Totmann Taster

Werkzeugliste

17 Platze

Zahl eingeben

Funktionsliste

5 Funktionen

Zahl eingeben

Totmann Taster aktiviert oder deaktiviert
die seitliche Taste am Handrad. Auf dieser
kann man im deaktivierten Zustand eine
eigene Funktion legen (siehe Kapitel
,Brains” ab Seite 23). Im aktivierten Zustand
dient sie dazu, dass die Achsen nur mit
gedriickter Taste verfahren werden konnen.

Werkzeugliste hier gibt man die Anzahl der
im MenU anzuzeigenden Werkzeuge ein.

Es werden dann im Werkzeugmen( nur so
viele Werkzeuge angezeigt wie hier
definiert. (30 davon mit eigenen Namen)

Funktionsliste genau wie bei der
Werkzeugliste gibt man hier an wie viele
Funktionen im Funktionsmeni angezeigt
werden sollen.

Durch einen Klick auf ,Speichern“, werden
die Werte fest im Handrad gespeichert.
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Webinterface Meni Konfiguration

O A 192.168.4.1/Display.html

Menii Konfiguration

Funkignl

Funktion?

Funsiiond

Funkhiond
fsofumts |
FLnxTiodn g

M. Eooninaten

Funkticnt

&

Durch Anklicken einer Textzeile kann man bis
zu 10 eigene Menleintrage vornehmen.

Am Ende der Liste befindet sich ein
»Speichern” Button, dieser muss nach
Anderungen angeklickt werden.

Nach erfolgreichem Andern der Eintrige,
muss die dementsprechende Funktion in
Mach 3 noch eingetragen werden.

(siehe Kapitel ,Mach 3 Brains“ ab Seite 23)
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Webinterface LED Konfiguration

( A 192.168.4.1/LED.html

LED Konfiguration

LED Farben Aux Tasten

LED Farben Rotation

Durch Anklicken einer Farbe 6ffnet sich ein
Farbauswahl Fenster, in diesem kann man
die gewlinschte Farbe wahlen. Nach einem
Klick auf ,,Speichern” werden die Werte
fest gespeichert.

LED Farben Aux Tasten legt die Grundfarbe
der selbst programmierbaren Taster fest.

LED Farben Rotation legt die
Rotationsfarbe wahrend eines Frasjob fest.
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Webinterface Firmware Update

(3 A 192.168.4.1/update

{ ¥ ElegantOTA

© Firmware Filesystem

Datei auswéhlen Keine ausgewahlt

1405613¢ - (EED

B: ENGLSCH DEUTSCH

Durch Anklicken des Buttons

,Datei Auswahlen” wird eine

neue Softwareversion ausgewahlt und
aufgespielt.

TMWICHTIGHTWICHTIG!!

Hier bitte nur die offiziell von mir
freigegebene Software aufspielen. Falls
eine falsche Software aufgespielt wird,
startet das Handrad nicht mehr und muss
Uber einen Computer mit neuer Software
versehen werden.

In zuklnftigen Softwareupdates wird das Webinterface ausgebaut um noch mehr
Funktionen andern zu kdnnen. Gerne kannst du mir deine Gedanken zu fehlenden
Einstellmoglichkeiten zusenden. Diese werden ich dann versuchen zeitnah umzusetzen.



Webinterface Werkzeuge

1 A 192.168.4.1/ Werkzeug html

Werkzeuge

.._
o
1!

Zchaft Zmm

Echaft 2mm

-
=
]
EI
B

-
a
i
iT
-
I

Echaft drmm

T1
i
il
i
I

Scheft 5rmm

Eriser J

Echafl Bmm

iy
i
1T
1L
o

@ :

Hier legt man die Namen seiner
Werkzeuge fest.

Es konnen fiir T1 — T30 eigene Namen
vergeben werden.

Am Ende der Liste befindet sich ein
»,Speichern” Button, der nach
Anderungen einmal angeklickt werden
muss.
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Noch ein paar Worte zum Abschluss

Da das Handrad von seiner Leistung noch lange nicht ausgereizt ist, wird es zukiinftig noch
weiterentwickelt. Wenn Ihr Ideen habt oder Dinge findet die noch nicht gehen, dann
einfach wie im Vorwort geschrieben eine Mail an mich senden. Ich werde so viel wie
moglich davon versuchen umzusetzen.

Und nun viel Spaf mit dem ,,Geilsten Handrad der Welt“

CPU Device:
Connectivity:
Display:
Akku:

LED:
Encoder:
Buttons:
Switch:
Power Plug:
Weight:

Size:

Technische Daten

Xtensa DualCore 32bit LX6 Microprozessor @ 240Mhz

Wlan 2.4ghz, NRF24101+ 2.4ghz, Bluetooth LE 5.0

O-LED 128x64 Pixel 1.3 Zoll

2000mah Li-ion

6 x RGB LED 5mm WS2812

2 x 20 Step digital Encoder + Pushbutton

8 x Stainless Steel waterproof Pushbuttons + 6 Micro Pushbuttons
3 Way Micro Switch + 1 x Powerswitch

Mini-USB Plug

Approx 320 grams

Approx 165x80x33/48mm
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