Biegemaschine - Verdrahtungsplan (ESP32-DevKitC)

Allgemeine Schaltbilder - GPIO aus config.h - INVERT_ALL_OUTPUTS = true - Stand 28.06.2026

PC / USB-UART-Adapter
TX — ESP GPIO3 (RX)

RX « ESP GPIOT1 (TX)

GND « ESP GND

Baudrate: 115200

Endschalter (NO, active-low)

Vorne: GPIO32 — Schalter — GND
Hinten: GPIO33 — Schalter — GND
Nicht betaetigt: GPIO = HIGH (Pullup)
Betaetigt: GPIO = LOW
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Winkel-Encoder
A - GPIO18
B — GPIO19

GND - ESP GND
VCC - 3V3 oder 5V*
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Relais-Modul (Maschine)

INT — GPIO25 ventil_heben

IN2 — GPIO26 ventil_senken

IN3 — GPI1027 halteklammer

IN4 — GP1014 auswurf

IN5 — GPI0O13 hydraulik

GND, VCC je nach Modul

Ausgaenge — Magnetventile / Pumpe
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Schrittmotor-Treiber (Maschine)
PUL+ / STEP — GPIO16

DIR+ < GPIO17

PUL-, DIR-, GND — ESP GND
A+/A-/B+/B- — Schrittmotor
Motorversorgung separat

Maschinen-Aktoren (24 V / Hydraulik)

Magnetventil Backe heben
Magnetventil senken / biegen
Halteklammer

Auswerfer

Hydraulikpumpe
Schrittmotor Vorschub
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Hoehen-Encoder
L ArGRIO21- o -
geheirGRID2Masse (GND) - PC, ESP32, Relais;g
GND - ESP GND -
VCC - 3V3 oder 5V __ ="~
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Jog-Encoder (Leerlauf) //
A - GPIO4 gl
B — GPIO5 ad
GND - ESP GND gl
VCC ~ 3V3 oder 5V 7
J
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Legende & Hinweise

Orange: Ausgaenge (GPIO — Treiber/Relais)
Blau: Eingaenge (Encoder, Endschalter)
Violett: UART PC-Kommunikation

GPIO 0,2,6-11,12,15 nicht belegen
INVERT_ALL_OUTPUTS=true in config.h

* Encoder-Spannung je nach Typ pruefen



