Arduino Nano Cnc Shield

Arduino Nano Cnc Shield

Arduino Nano Cnc Shield Kiti, Arduino Nano gereken Cnc Makinesi projelerinde
kullaniimak Uzere Uretilmig bir kittir. Anakartin Gzerinde 3 adet step motor suricu
devresi baglanti slotu ve Arduino Nano baglanti slotu bulunmaktadir. Her motor 2
giris ¢ikis pinine ihtiyag duymaktadir yani 3 motor icin 6 pin girisi gerekmektedir.

Bu Shield'de diger moddlleri baglayabileceginiz giris ¢ikis pinleri bulunur (limitleme
devresi gibi). Ayrica 12C portu bulunur ve bu sayede Cnc makinenize Icd ekran
baglayabilirsiniz. Giris Voltaji 7.5-12 V'tur.A4988 motor surucu ile 2 Ampere kadar
olan step motorlarinizi surebilirsiniz. 3 eksen Cnc makinesi ve lazer kesim makinesi
projeleriniz igin uygundur.

Cnc Shield Arduino Nano - Teknik Ozellikleri

Paket icerigi

1 adet Arduino Nano takilabilen Cnc Anakart Modulu
3 adet A4988 step motor surlcu

1 adet Arduino Nano

1 adet Usb baglant1 kablosu


https://www.direnc.net/arduino-nano-cnc-shield
https://www.direnc.net/
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