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Anotace 
 

Cílem této práce je vytvořit funkční laserový gravírovací stroj, který umí řezat a gravírovat materiály 

s různou tloušťkou a dá se používat v domácí dílně. Dalším cílem je porovnat domácí výrobky s výrobky na 

trhu: poměr ceny a efektivity. Také zkoumám složitost navrhování, výroby, programování stroje a aplikaci 

svých znalosti z 3D tisku a stavby 3D tiskárny. 
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1. Úvod 

Účel, za kterým vznikl tento projekt, je zpracovávání materiálů i jiným způsobem a technologií než 

obyčejný 3D tisk pro vícero možností zrealizování mých budoucích projektů.  

Díky mým předchozím znalostem, které se týkají 3D tiskáren pro dosažení tohoto cíle, jsem zvolil 

gravírovací stroj, což mi umožňuje použít  laserový modul od firmy  Creality, který byl navržen právě 

pro 3D tiskárny. 

Tento gravírovací stroj mám v plánu zrealizovat s minimální řeznou přesností 1 mm, v rozpočtu 4000 až 

5000 Kč. Také bych rád veškeré součástky na tento gravírovací stroj pořídil pokud možno od 

evropského dodavatele kvůli lepší flexibilitě při opravě případných chyb. 

 
Obr. 1 - Creality laserový modul
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2. Základní informace 
2.1 Co je laserový gravírovací stroj? 

1. Laserová gravírka je stroj, který spracovává materiál tak, že laserem vypaluje mikroskopické vrstvy 

materiálu z objektu, se kterým pracuje. 

2. Gravírovací stroj se skládá ze 4 části : 

Laseru - který se šíří pulzně, protože přenáší velkou energii za krátkou dobu, což vede 

k vytváření vysoké teploty a tání na materiálu.   

Pohybového mechanismu – ten umožnuje pohyb laseru většinou na souřadnice X a Y. 

Ovládání – skládá se z řídicí jednotky, která určuje rychlost, směr pohybu a také intenzitu 

svítícího laseru.  

Plocha - je místo, na kterém spočívá upravovaný objekt, a kam dopadjí laserové paprsky. 

2.2 Co je laser? 
Laser neboli Light Amplification by Stimulated Emission of Radiation je druh světla, který je zesílený 

tak,  že na rozdíl od normální světla se šíří monochromaticky (tzn. světlo se šíří na jednu vlnovou délku)  

a koherentně (vlny se šíří se stejnou frekvencí, fázemi a směry). 

 
Obr. 2 - Rozdíl mezi laser a normální světlo 

 

Tuto jeho energii v gravírovacím stroji můžeme využít tak, že ji soustředíme do jednoho bodu pomocí 

optické čočky. 
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Obr. 3 - Soustředění laseru 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   Obr. 4 - Kalibrátor pro nastavení vzdálenosti 

 

Podle obrázku 3 můžeme vidět, že je zapotřebí mít vzdálenost mezi čočkou a plochu takovou, aby byl 

laser soustředěn na povrch materiálu. K tomu slouží kalibrátor, který vám pomůže s nastavením 

vzdálenosti mezi laserem a pracovní plochou (obr. 4). 

 

2.3 Rozdělení laserových gravírovacích strojů 
1. Podle pohybu: 

X-Y: nejčastější typ pohybu. Pracovní plocha je statická, laser se pohybuje na X-Y souřadnici nebo laser 

je statický a pohybuje se pracovní plocha nebo se laser pohybuje na 1. ose a pracovní plocha na 2. (obr. 

5). 

Válcový: Laser se pohybuje na 1. ose a těleso rotuje. (obr. 6) 

Galvo laser: Využije galvanometr k ovládáni místa dopadu laserového paprsku. (obr. 7) 
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Obr. 5 - X-Y laser (TwoTree 5.5S)          Obr. 6 - Válcový laser  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Obr. 7 – Princip galvo laser  
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2. Podle typu laseru: 

Plynový:  

Je to nejstarší typ laseru, který má plyn jako aktivní médium, přemění elektrickou energii na 

světelnou pomocí trubičky, naplněné směsí plynu. Elektrický náboj se vybije pomocí plynu a 

vytvoří koherentní světlo. Nejčastěji se používá CO2, protože je efektivní, tvoří nejsilnější 

laser s kontinuálními vlnami a na rozdíl od CO není toxický. 

 
Obr.8 Konstrukce CO2 laserové trubičky 

 

Vláknový/Infračervený:  

Typ laseru, který má optická vlákna jako aktivní médium. Světelná energie od laserové diody 

se ukládá v optickém vláknu, které je nasměrováno a pomocí řídicího laseru se propouští do 

pracovní plochy. 

 
Obr. 9 Princip vláknového laseru 

 

Diodový: 

Typ laseru, který má PIN přechodu jako aktivní médium. Světelná energie je vytvořena tak, 

že v přechodu PIN při rekombinaci elektronů a díry. Elektrony z vyššího pásma energií se 

posunou na nižší pásmo a uvolňují při tom fotony (spontánní emise).  

Když spontánní emise pokračuje dál a generuje světlo, které je monochromatické  

a koherentní a má stejnou fázi , vzniká stimulovaná emise.  
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Obr. 10 - Princip laserové diody 

Bezpečnost 
Při práci s laserem a laserovým gravírovacím strojem vždycky dejte pozor na Vaše zdraví a zdraví 

ostatních. Bud´te opatrní, kam směruje laser. Noste ochranné brýle proti laserům (hlavně u CO2, protože 

laserový paprsek není viditelný. Pracuje s IF vlnovou délkou). Gravírujte v odvětraném prostoru a buďte 

přítomni u stroje. Dávejte pozor, které materiály se dají gravírovat a které nikoli (např: gravírováním 

PVC se uvolní toxický plyn).  

3. Kritéria a výběr laseru 
  Typ gravírovacího stroje a laseru zvolím tak, aby celá výroba stroje byla levnější než stroje na trhu. Musí 

být přenosný a vhodný pro menší prostory, pracovat s různými materiály a objekty, které mají větší výšku 

než standardní překližka (rám na obrázku, peněženka atd), musí umět automaticky změřit výšku pracovní 

plochy a součástky se dají sehnat v tuzemsku. 

Vybral jsem diodový laser, přesněji Creality 5W laser modul, protože má dobrý poměr ceny na výkonu, umí 

pracovat s různými materiály a je dostupný k zakoupení v Alze. 

Obr. 11 – Tabulka základních parametrů  

 

 

https://www.alza.cz/creality-ender-3-s1-s1-pro-cv-lasermodule-24v-5w-d7414498.htm?kampan=adwtts_tiskarny-a-skenery_pla_all_obecna-css_ostatni_c_21494___CRP22_10_601767065174_~142952587088~&gclid=EAIaIQobChMIzdrajKWahQMVG2pBAh1TQAPcEAQYAiABEgJ8SfD_BwE
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4. Mechanické části 
Velikost pracovní plochy – jelikož pracovní plocha není přímou součáští gravírky, její velikost není 

relevantní a dá se zvolit pouze na základě dostupného prostoru. 

Nejdůležitější zde je vybrat druh pohybu, který bude můj gravírovací stroj používat. Pro tento projekt jsem 

vybral variantu, která je nejpoužívanější a nejjednodušší na konstrukci. Tím je pohyb na osách X - Y, 

pracovní plocha je stacionární a po těchto osách se pohybuje laserový modul, který má ale přednastavenou 

výšku na ose Z.  

Poté je důležité vybrat, se kterým s pohybovým systémem budu pracovat (to je jak poháním laserový modul 

a na jakém typu lineárního vedení bude). 

Existují 2 základní druhy pohánění a 3 druhy vedení. 

 

4.1 Druhy pohánění 
1. Pohánění pomocí řemene 

Výhody – lepší na delší vzdálenosti, vyšší lineární rychlosti, menší otáčky/vzdálenost 

Nevýhody – vyšší provozní cena, menší přesnost, potřebuje vyšší točivý moment, musí zkontrolovat, 

zda je řemen utáhnutý, potřebuje víc údržbu 

Obr. 12 - Princip pohánění pomocí řemeny 

2. Pohánění pomocí trapézové tyče 

Výhody – levnější provozní cena, vyšší přesnost, potřebuje méně údržby 

Nevýhody – Není vhodný na vyšší vzdálenosti, méně zatížitelnosti, menší rychlosti 

 

 

Obr. 13 - Princip pohánění pomocí trapézové tyče
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4.2 Druhy lineárního vedení 
1. Kolečko na v-slotu 

Výhody – levný, pevnější a tužší, vhodný pro větší vzdálenosti 

Nevýhody – menší životnost, potřebuje větší údržbu, povrch, na kterém jezdí vozík, nemusí být 

hladký 

 
Obr. 14 - Diagram kolečka a v-slotu 

2. Lineární tyč a ložisko 

Výhody – nízká cena, delší životnost oproti kolečku na v-slotu 

Nevýhody – není vhodný pro větší vzdálenosti 

 
Obr. 15 - Diagram lineárního tyče a ložiska 
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3. Lineární vedení 

Výhody – nejpřesnější, tužší, tišší než odstátní typy 

Nevýhody – velmi vysoká cena 

Obr. 16 - Diagram lineárního vedení 

V mém projektu jsem použil:  

1. pro osy X a Y jsem použil řemeny kvůli vyšší rychlosti, větší zatížitelnosti 

2. pro osy Z  jsem použil trapézovou tyč, protože zaručuje přesnost a nepožaduje až tak velikou 

rychlost jako u os X a Y  

3. lineární tyč a ložisko jako lineární vedení – protože není za potřebí velká pracovní plocha a je 

výrazně levnější než její alternativa 

4.3 Konstrukce 
Konstrukce se skládá z koupených dílů a z vytištěných dílů z mé 3D tiskárny.   

Pro navrhování částí strojů jsem používal program VariCAD. 

Velikost pracovní plochy bude 300 mm x 235 mm. 

 VariCAD je český  program pro technické nákresy, mechanické součástky nebo díly v 2D a 3D. 

Vytištěné díly jsou z PLA od různých výrobců a jsou vytištěny pomocí Ender 3V2. 

PLA neboli polylactic acid je nejpoužívanější materiál na 3D tisk, je přírodně odbouratelná a lehká 

na použití (vhodná pro začátečníky na 3D tisk, každá 3D tiskána zvládne tisknout PLA). Má 

dostatečnou pevnost na většinu aplikací, ale není tak pevný jako PETG a ABS. Má menší teplotní 

odpor než PETG a ABS.  

Ender 3V2 je budget 3D tiskárna. Zvládne tisknout PLA, PETG, ABS (musí být v uzavřeném 

prostoru) a další materiály. Má trysku, která zvládne 260 C a heatbed 100 C. 
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Navrhování a konstrukce strojů ve VariCADu (modrá tělesa: elektronika, šedá: tisk z 3D tiskárny, fialová: 

koupené součástky  

Laserová hlava a Z osa s krokovým motorem a servem.   

 
Obr. – 17: Laserový vozík a Z osa s krokovým motorem a servem (montované a rozdělené po součástkách)  

 
Obr. – 18: X osa (montovaná a rozdělená po součástkách)
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Obr. 19 Y osa (rozdělená po součástkách) 

 
Obr. 20 Y osa (montovaná)
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Tab. 1 Seznam mechanických součástek a jejich nákupní ceny   

 název součástky počet/ks 
Cena za 

ks/Kč 
Celková/K

č 

Osa-z+laserový vůz 

ložisko LM8UU 6 28 168 

vodicí tyč průměr 4 mm/165 mm 2 8.25 16.5 

spojka 5 mm/8 mm 1 38 38 

trapézová tyč průměr 8 mm/200 

mm 1 179 179 

trapézová matice M8 1 49 49 

šrouby, matice, z.vložky atd. 1 cca 40 40 

Celkem 490.5 

Osa-x 

řemen gt2 2m 1 98 98 

vodicí tyč průměr 8 mm/400 mm 2 93 186 

vodicí tyč průměr 8 mm/500mm 1 124 124 

ložisko LM8UU 4 22 88 

kladka 20 zubů 1 41 41 

řemenice 20 zubů 1 35 35 

ložisko LM8UU 4 28 112 

šrouby, matice, z.vložky atd. 1 cca 50 50 

Celkem 734 

Osa-y 

řemen gt2 1m 2 59 118 
vodicí tyč průměr 8 mm/400 mm 2 145 290 
vodicí tyč průměr 8 mm/400 mm 2 99 198 
kladka 20 zubů 2 55 110 

koncovky řemenu 2ks 2 59 118 
vodicí tyč 8 mm/500 mm 1 109 109 
V-profil 2 186.5 373 
ložisko 608 RS 2 28 56 
spojka 5 mm/8 mm 1 38 38 
řemenice 20 zubů 2 38 76 

šrouby, matice, z.vložky atd. 1 cca 70 70 

Celkem 1556 

Filament 2 529 1058 

Celkem  3838.5 
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5. Elektronická část 
5.1 Řídicí jednotka 
Budu používat Arduino mega (klon) společně s RAMPS 1.4 shield. Je to jedna z nejpopulárnějších řídících 

jednotek pro domácí 3D tiskárny, CNC a gravírovací stroje. 

Arduino: Mikropočítač založen na mikrokontrolerech Atmega, do kterého je možné připojit řadu I/O 

periferií a naprogramovat ho tak, aby splnil požadované úkony. 

Shield: Rozšírujicí modul, který se dá připojit nad Arduino. 

 
Obr. 21 - Arduino Mega – klon 

Obr. 22 - RAMPS 1.4 

 

Existuje i CNC shield pro Arduino UNO, který jsem také zvažoval, ale podporuje mnohem méně periferií 

než RAMPS 1.4 a zároveň má Arduino Mega větší paměť než Arduino Uno. 

 
          Obr. 23 - Arduino Uno       Obr. 24 - CNC Shield
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Piny, vstupy a výstupy RAMPS 1.4: 

Prostor pro drivery krokových motorů a výstupy krokových motorů: 

Na RAMPS 1.4 je možné používat krokové motory a drivery krokových motorů na osy X, Y, Z, Extruder 0  

a Extruder 1 pro 3D tiskárny (tzn.  že je možné používat 2 trysky na jednu tiskárnu).  

 Výstup na PWM signály: 

RAMPS 1.4  má 5 výstupů pro PWM zařízení (např. servomotor, laser v módu M3/M5), které může být 

napájeno 5 V z Arduina nebo přímo ze zdroje. 

Výstup výkonnější součástky: 

Zde se připojí ohřívač trysky, ohřívač podložky, ventilátory, součástky s výšším proudovým odběrem. Jsou 

připojeny na tranzistor STP55NF06, který nepropouští veškeré napětí při ovládacím napětí 5V. Může 

docházet k přehřatí při odběru většího proudu. Poté je doporučeno ho vyměnit za jiný tranzistor se 

stejným pouzdem, který se ale úplně otevírá při 5 V. V případě mého projektu by tento problém však 

neměl nastat. 

Vstupy pro endstopy: 

Zde se připojí koncové spínače, je možné tam připojit buď maximální, nebo minimální koncové 

spínače, záleží na konfiguraci. Jsou pro určení počatečních podmínek. 

Vstupy pro termitsoru: 

Jsou určeny pro termistory měřící teploty trysky a podložky.  

Výstupy pro adaptér na displeji: 

Zde se připojí displej, který podporuje EXP1 a EXP2. Pro displej EXP3 je nutné přepinovat hardwarově. 

 

Obr. 25 - Pin map RAMPS 1.4
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Obr. 26 – Schéma RAMPS 1.4 

5.2 Zdroj a úpravy 

Protože laserový modul je kompatibilní na 24 V, je potřeba zkontolovat, jestli u všech součástek (Arduino 

Mega a RAMPS 1.4) nemůže docházet k přepětí.  

1. U Arduino Mega musím vyměnit napěťový stabilizátor (AMS 1117) za napěťový stabilizátor 

L7805CV.  

 

Obr. 27 - Maximální vstupní napětí pro AMS 1117 z datasheet
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Obr. 28 - Maximální vstupní napětí pro L7805CV z datasheetu 

       
 

Obr. 29 – napětový stabilizátor AMS 1117  Obr. 30 - Elek. kondenzátory na Ard. Mega 

2. Další věc, kterou je potřeba zkontrolovat, jsou elektrolytické kondenzátory na Arduinu, jestli jejich 

maximální napětí není menší než 24 V. Pokud ano, je nutné je vyměnit (obr. 29).  

3. Další kontrola se bude týkat vratné pojistky na RAMPS desku. Velká pojistka je určená pro 16 V  

a je nutné ji vyměnit za pojistku, která vydrží 24 V. Používal jsem miniautopojistku, kterou jsem 

koupil v GME. Vydrží na 32 V a 10 A. K tomu jsem koupil faston 2.8  konektor pro mini autopojistky. 

Zdroj bude 200 W (24 V) stejnosměrný spínaný zdroj, na vstupu bude 230 V AC napětí, který má ochranu 

přetížení, přepětí, přehřátí, zkrat.

https://www.gme.cz/v/1512822/mn10a-e-autopojistka-mini-10a
https://www.bighobby.cz/napajeci-zdroj-slim-24v-8-3a-200w--pro-led--ip20/?gad_source=1&gclid=EAIaIQobChMI4fTextKghQMV7ZaDBx2GYwrBEAQYASABEgKevvD_BwE
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5.3 Krokové motory a drivery pro krokové motory 
5.3.1 Krokový motor: 

Krokový motor je synchronní stroj, většinou napájený impulsy stejnosměrného proudu. Magnetické pole je 

generováno postupným napájením jednotlivých pólových dvojic. 

        Obr. 31 - Konstrukce krokového motoru            Obr.32 – Princip krokového motoru 

Vybral jsem krokové motory 42HD4027-01 na webové stránce dratek.cz. Mají dobré parametry (jsou 

bipolární, mají dostatek točivého momentu, malý počet kroků (vhodný pro babystepping), a má dobrou 

cenu).  

Parametry 42HD4027-01: 

 Počet fází - 2 
 Krok 1,8 – 200 kroků na 1 otáčku 
 Jmenovitý proud – 1,5 A 
 Statický moment – 0,4 Nm 
 Jmenovitý odpor – 2,2 Ω 

 Jmenovitý výkon – I2*R*počet fáze = 1,52 A * 2,2 Ω * 2 = 10 W 

 

5.3.2 Driver:  

Drivery pro krokový motor: 

To je obvod, který je určen pro ovládání krokového motoru. Pomocí signálu do pinu DIR určuje směr 

otáčení.  Aby se motor otáčel, tak mikrokontrolér posílá pulzy do pinu STEP.    

 
Obr. 33 - Driver krokového motoru A4988

https://dratek.cz/arduino/48392-krokovy-motor-nema17-39-5mm-42hd2037-01.html
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Obr.34 - Diagram pinů z A4988 

 

Vybral jsem driver A4988, velice populární driver pro bastlení kvůli ceně. Je možné tam nastavit proud do 

krokového motoru pomocí trimeru. Napajení motoru je 8-35 V a napajení čipu je 3-5,5 V. Vydrží až do 

2A spičkového proudu a je možné tam nastavit babystepping pomocí pinů MS1, MS2 a MS3. (datasheet) 

Existuje mnoho dalších driverů: např DRV 8825, Toshiba TB67S109, řady TMC 22xx a TMC 21xx, který je 

tichý a zvládne vyšší spičkový proud, ale A4988 zvládne 90% toho, co ty dražší drivery. 

 

 

 

 

 

 

 

Obr. 35 – Správně 

instalovaný A4988 na 

RAMPS 1.4

https://dratek.cz/docs/produkty/1/1650/1449880500.pdf
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5.4 Servo 
Servo neboli servo motor je typ elektromotoru, který určuje úhel otáčení podle napětí na signálový pin. Má 

silný točivý moment oproti jeho velikosti díky jeho převodům. Servo pozná, který úhel je aktuální pomocí 

potenciometru. 

 

Obr. 36  - Konstrukce serva 

Vybral jsme mikroservo SG90 s plastovým převodem. Je schopné se otáčet 180° s točívým momentem až 

1,2 kg. Napájecí napětí je 3-6 V. 

 

5.5 Koncové spínače 
To je spínací obvod, při doteku se aktivuje a naopak. 

Použil jsem 3 druhy spínacích obvodů: 

1. Simple - Nejjednodušší typ koncového spínače, skládá se z mikrospínače a 2 drátků, které jsou připojeny 

na – a S piny na RAMPS desky. 

2. RAMPS based - je koncový spínač od RAMPS tiskárny – je připojený na +,- a S na RAMPS desky 

3. Ender 3 - je koncový spínač od tiskárny Ender 3 , je také připojený na – a S piny na RAMPS desky 
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Obr. 37 -  Druhy kovových spínačů 

5.6 Připojení laseru 
Laser se připojí tak, že využijeme volné napajené piny pro drivery krokových motorů a připojíme tam 

napájení laseru (obr. 37 modře označené) a TTL se připojí do pinu 6 (nebo na ostatní PWM piny) na 

RAMPS desku (obr. 37 červeně označené). 

5.7 Připojení ventilátoru chladicí desky 
Ventilátor musí pracovat na 24 V a může být přípojen na napájené piny pro drivery krokového motoru nebo 

do místa, které je určeno pro ventilátor. (Obr. 37 modře označené). 

 

Obr. 38 – Pin map pro RAMPS 1.4(2)
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Tab. 2: Seznam elektrických součástek  

 název součástky počet/ks 
cena za 

ks/Kč 
celková/K

č 

laserový vůz + osa z 

laser 1 2449 2449 
krokový motor 1 279 279 
servo 1 95 95 
mikrospínač 1 11 11 
kabel pro krokový motor 1m 1 28 28 
kabel pro servomotor 1m 1 48 48 

Drobné kabely a konektory 1 10 10 

Celkem 2920 

Osa-x 

krokový motor 1 279 279 

koncový spínač 1 45 45 

Celkem 324 

Osa-y 

krokový motor 1 279 279 

koncový spínač 1 45 45 

Celkem 324 

Základní deska 

Arduino 1 468 468 

RAMPS 1.4 1 168 168 

drobné součástky na opravu na 

24 V 1 cca 60 60 

A4988 3 58 174 

ventilátory 1 54 54 

Celkem 924 

Zdroj 

zdroj 1 366 366 

ventilátory 2 54 108 

Drobné kabely a konektory 1 cca 40 40 

Celkem 514 

Celkem 4682 
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6. Programovací část a potřebné programy (Lightburn  

 Pronterface 
Software, který budeme používat, je náš modifikovaný Marlin (Marlin bugfix 2.0). Marlin je open-source 

software, který je podobný operačnímu systému, který použivá mnoho 3D tiskárnen, CNC strojů  

a laserových gravírovacích strojů. Je také jeden z nejjednodušších softwarů a nepotřebuje žadné extra kusy 

hardwareru (např. Extra počítač nebo Raspberry pi). 

Link pro Marlin software: https://marlinfw.org/meta/download 

6.1 Je ho možné použivat:  
 Pro ovládaní stroje s Marlin (a s dalšími softwary) použiváme G-code. G-code je typ strojového kódu 

neboli přikazy, které jsou předefinovány a přikazují stroji, co má dělat, kam se má strojová hlava pohybovat, 

jaký je výstup strojové hlavy (např. rychlost otáčení CNC hlavy nebo intenzita laseru, kolik extrudrovat 

filament) atd. Marlin podle G-code příkazů ovladá elektroniku v našem stroji. I když je G-code 

předdefinovaný, je možné vytvořit vlastní přikazy. G-code se dá jednoduše vygenerovat za pomocí 

programů, např.: Prusa slicer (3D), Ultimaker Cura(3D), LaserGRBL(laser), nebo Lightburn (laser) pro naše 

stroje. 

 
Obr. 39 Tabulka přikladů G-code 

Pro nahrávání neboli flash software do Adruina, je potřeba použivat Arduino IDE (doporučuji verze 1.8.9) 

nebo Visual Studio Code (doporučuji proto, že je mnohem rychlejší než Arduino IDE), ne Visual Studio. 

Po VS code je potřeba stáhnout PlatformIO IDE a Auto Build Marlin rozšíření. Po stažení PlatformIO a 

Auto Build Marlin můžeme začít editovat náš software. 

https://marlinfw.org/meta/download
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6.2 Editovat Marlin v VS codu 
První soubor, který budeme editovat je v Marlin/Configuration.h 

1. Zkontrolovat nadefinovanou desku, jestli používáme kteroukoli verzi RAMPS_1.4, který už je 

předdefinovaný. 

 
2. Definujeme, jaký typ sériového portu chceme a s jakou rychlosti (BAUDRATE). Mně vyhovuje 

sériový port 0 – připojení na USB kabel a s baudrate 115200 

 
3. Definujeme, jaké krokové drivery budeme používat a na jaké ose jsou. Použiji na všech osách 

A4988. Nepoužívám extruder, takže některé předdefinované části můžeme zakomentovat.  

 
4. Definujeme, které koncové spínače používáme (bud´ maximum, nebo minimum). 
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5. Definujeme logiku koncových spínačů na false nebo true. Záleží na zapojení spínače. Já jsem ho 

zapojil tak, že všechny spínače jsou na NO (Normal Open), a proto jsem definoval logiku jako true. 

Pro zkontrolování stavu spínače jsem používal Pronterface s G-code příkaz M119. 

 
6. Definujeme, že chceme automatické kalibrování osy Z pomocí senzoru (odkomentovat #define 

USE_PROBE_FOR_Z_HOMING). 

  
7. Definujeme, že senzor bude servo  připojené na pin 11 (označeno jako konektor 0) a při aktivaci 

sensoru se servo otáčí na stupeň 180 a po aktivaci se vrací na stupeň 0. Pro kontrolování úhlu je 

možné použit Pronterface pomocí příkazů M401 a M402 . 

 
8. Definujeme offset od senzoru k laseru 

 
9. Definujeme směr krokových motorů. Pro ovladání jednotlivých os lze použít Pronterface. 

 
10. Nastavení velikosti pracovní plochy. 

 
11. Je potřeba přejit na soubor Marlin/Configuration_adv.h a odkomentovat #define LASER_FEATURE, 

aby stroj gravíroval s příkazem M3/M5 přes pin 6 PWM. 
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Po nastavení všeho potřebného ve VS code stačí nahrát software do desky pomocí Auto Build Marlin.  

 

6.3 Návod používání Pronterface pro zkontrolování stavu strojů: 

 
Připojení stroje k počítači 

Počítačem a strojem 

 

6.4 Návod k použití Lightburn: 
1. Přidat stroj: 

1. Kliknout na device 

 

2 Vybrat Create manually, vybrat Marlin a vybrat způsob komunikace. 



 

Nguyen Tien Duc 26 Praha 2024 

 

3. Definovat 
velikost pracovních ploch a definovat počáteční pozice pro laser. 

 

2. Nastavení programu: 

1. Vybrat Edit na levém rohu, vybrat Setting a změnit jednotky na mm/min (vhodnější rychlost 
pro diodový laser). 
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3. Nastavení stroje: 

1. Vybrat Edit na levém rohu a vybrat Device Setting. Potřebujeme zapnout pohyb pro Z osy, 

chceme laser. 

  

2. Nastavení rychlosti, intenzity laseru, a to bud´ řezání (LINE), nebo gravírování (FILL).                   
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3. Po nastavení rychlosti, stačí připojit počitač na stroje a už může gravírovat. 

 

7.  Závěr:  

Celková cena: 

 Cena/Kč 

Mechanická část 3838.5 

Elektrická část 4682 

Celkem 8520.5 

Nejsou započítané neúspěšné pokusy. 

Tab 3: Celková cena 

Po vypočitání celkové ceny se z finančního pohledu nevyplatí postavit si vlastní gravírovací stroj. Za cenu 

kolem 6000-7000 Kč se dá sehnat gravírovácí stroj se stejným výkonem laserů. Např: od stejného výrobce 

Creality Falcon 5W Laser Engraver na Alze. Má mnohem větší pracovní plochu a větší stabilitu než můj 

finální produkt. 

Z pohledu bastléra si myslím, že to není nápad až tak špatný. Domácí výroba tohoto zařízení je sice dražší, 

ale vzhledem k získaným zkušenostem je to dobrá investice.  Naučil jsem se mnoho věcí za pomoci tohoto 

projektu, např.: jak navrhnout součástky tak, aby potřebovaly co nejméně zpracování a součástka 

vyhovovala vlasnostem 3D tisku nebo jak pracovat s el. schématem většího rozsahu či jak pracovat 

s laserovou gravírkou a s Marlin softwarem. Už vím také, jak moc je to těžké navrhnout takový stroj. 

Co by se dalo vylepšit? Celou konstrukci bych rád předělal, opravdu je hodně špatná. Naučit se lépe pájet a 

opravdu dohledávat víc informací, s jakou el. součástkou pracuji. Dávat také pozor na vlastnosti součástek. 

Spálil jsem 1 Arduino mega, protože jsem si nezkontroloval maximální napětí na stabilizátoru, který je na 

desce. 

Budoucí projekty: integrovat gravírovací stroj, frézu a 3D tiskárnu v jednom stroji. Senzor, který 

kompenzuje nerovnosti zpracovávaného materiálu.  

https://www.alza.cz/creality-cr-laser-falcon-5w-d7414491.htm?kampan=adwtts_tiskarny-a-skenery_pla_all_obecna-css_tiskarny-3d_c_9062907___CRP22_02_601767065036_~142952586608~&gclid=EAIaIQobChMIkJq-4-uwhQMVtZSDBx3uagTDEAQYAiABEgKpQ_D_BwE
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Zdroj: 

https://moodle.spsejecna.cz/pluginfile.php/10959/mod_resource/content/1/Luminiscence_LED_laser.pdf 

https://slovnik-cizich-slov.abz.cz/web.php/slovo/monochromaticky 

https://cs.wikipedia.org/wiki/Koherence_(vln%C4%9Bn%C3%AD) 

https://en.wikipedia.org/wiki/Laser_engraving 

https://www.mimowork.com/laser/laser-knowledge-what-is-galvo-

laser#:~:text=A%20Galvo%20laser%2C%20often%20referred,laser%20beam's%20movement%20and%20d

irection. 

https://en.wikipedia.org/wiki/Gas_laser 

https://en.wikipedia.org/wiki/Carbon-dioxide_laser 

https://www.youtube.com/watch?v=83SKYGcSUHQ 

https://www.youtube.com/watch?v=-9hIXT8DMUU 

https://pbclinear.com/blog/2020/february/lead-screw-or-belt-

drives#:~:text=Lead%20screw%20possesses%20agile%20acceleration,Smoother%20and%20quieter%20lin

ear%20motion. 

https://www.reddit.com/r/3Dprinting/comments/6ecin3/openbuilds_vslot_and_wheels_vs_linear_rods_and/ 

https://3dprinting.stackexchange.com/questions/6912/which-is-a-more-accurate-linear-motion-system 

https://www.kywoo3d.com/blogs/3d-printer-news/v-slot-wheels-vs-linear-rails 

https://reprap.org/wiki/RAMPS_1.4 

https://cs.wikipedia.org/wiki/Arduino 

https://cs.wikipedia.org/wiki/Krokov%C3%BD_motor 

https://dratek.cz/docs/produkty/1/1650/1449880500.pdf 

https://dratek.cz/arduino/48392-krokovy-motor-nema17-39-5mm-42hd2037-01.html 

https://www.laskakit.cz/plastove-micro-servo-sg90-9g--180/ 
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