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Preparar el sensor final de carrera
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O Piezaimpresa eje Z final de carrera
Pieza fijadora del final de carrera para su sujecion a la
varillalisaenel Eje Z.

©® Final de carrera*
Final de carrera montado en PCB con LED indicador.
“Estd en la caja de Electrénica

® TuercaM3
® TornilloM3x 10 mm
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Union del Eje X con el Eje Z: introducir varillas
roscadas
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® Varillaroscada M5 x 300 mm
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Unidn del Eje X con el Eje Z: introducir varillas lisas

0

1x 2x
@ Conjuntode los pasos 2y 3 Montaje:
@ Varillalisa cromada @8 mm x 320 mm Introduce las varillas lisas de manera que

queden unidos, a través de estas, los conjuntos
delos pasos 2y 3.

Lima los agujeros antes de introducir las
~ varillas y no las metas hasta el fondo

1. 2.
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Unidn del Eje X con el Eje Z: unir con el Eje X
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O Conjunto del paso 6
@ Conjunto del paso 5

PRUSA i3
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Union del Eje X con el Eje Z: sensor final de carrera
delEje Z

1x 1x
@ Conjunto del paso 4 ~ Es aconsejable pegar el conjunto del paso 4
. ~ ala pieza impresa soporte inferior izquierda
® Conjunto del paso 8 con adhesivo.
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Union del Eje X con el Eje Z: acoplamientos flexibles

0

@L.

O Conjunto del paso 7

® Acoplamiento flexible de aluminio de
5a5mm
Acoplamientos flexibles de aluminiode 5a 5 mm con
4 prisioneros para ajuste de varillas con la llave Allen
de 2 mm.

1.

Para este paso necesitas una llave Allen
~ de 2 mm

Montaje:

Introduce los acoplamientos flexibles en los
ejes de los motores y ajustalos con la ayuda de
una llave Allen (4). El prisionero inferior debe
atornillarse al eje del motor y el superior ala
varilla roscada.




Coloca el acoplamiento flexible de tal forma
que los prisioneros inferiores aprisionen al
eje del motory los superiores a la varilla
roscada. Una vez apretados los prisioneros
asegurate de que la varilla roscada estd
solidaria con el eje del motor.
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