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Technische Daten 
• Modell: MKS Gen L 

• CPU: ATMEGA2560-AU, 8bit 16MHZ, 5V Logikpegel 

• Serialport Chip: CH340G  

• Betriebsspannung: 12-24V 

Treiber-Download für den verwendeten CH340-Chip 

Features 
• Solides Layout mit optimierter Störfestigkeit 

• Firmware kann die selbe Konfiguration benutzen wie RAMPS 1.4 

• 3 Anschlüsse für Thermistoren 

• bis zu 5 Schrittmotoren mit Pololu-Treibern z. B. A4988, DRV8825, TMC2100, LV8729, uvm. 

• Unterstützt externe Signale für 57 und 87er Schrittmotoren 

• 4x PWM-fähige Mosfet Outputs (Heizbett, Extruder0, Extruder1, Fans) 

• 4 Lagen PCB zur besseren Wärmeverteilung 

• 6 Endschalter-Anschlüsse  

• Sicherung zur Verhinderung von Kurzschlüssen 

• Farbige Anschlüsse zum einfachen Verkabeln 

Beschreibung 
Das MKS Gen L Board ist eine kompakte All-in-One Steuereinheit für RepRap 3D-Drucker und 

andere CNC Geräte. 

Das MKS Gen L ist mit dem Ziel entwickelt worden dem Benutzer eine flexible, 

entwicklungsfreundliche Elektronik zur Steuerung von 3D-Druckern zu bieten. Es besitzt einen 

onboard ATmega2560 und bietet dieselben Programmiermöglichkeiten wie das Ramps 1.4 Board 

und kann sogar mit derselben Konfiguration arbeiten. 

Das MKS Gen L Board besitzt dem MKS Base gegenüber den Vorteil, dass Pololu-kompatible 

Schrittmotorentreiber verwendet werden können. Je nach Präferenz lassen sich so Setups mit 

A4988, DRV8825, TMC2100 oder andere Schrittmotorentreibern installieren. 

Das Board kann mit einer Spannung von 12V-24V betrieben werden und eignet sich auch für Dual 

Extruder. 
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Schaltplan und Anschlüsse 

Schaltplan 

 

Den kompletten Schaltplan finden Sie hier zum Download. 
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https://www.roboter-bausatz.de/media/pdf/ae/f3/a0/MKS-Gen_L-V1-0_008-SCH.pdf
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Anschlussplan 
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Verkabelung 
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Abmessungen 
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Schrittmotortreibereinstellungen 

Anschluss der Schrittmotorentreiber 

 

 

Einstellen der Mikroschritte 

 A4988 DRV8825 LV8729 

M1 M2 M3 Step M1 M2 M3 Step M1 M2 M3 Step 

Low Low Low Full Low Low Low Full Low Low Low Full 

High Low Low ½ High Low Low ½ High Low Low ½ 

Low High Low ¼ Low High Low ¼ Low High Low ¼ 

High High Low 1/8 High High Low 1/8 High High Low 1/8 

High High High 1/16 Low Low High 1/16 Low Low High 1/16 

    High Low High 1/32 High Low High 1/32 

    Low High High 1/32 Low High High 1/64 

    High High High 1/32 High High High 1/128 

 

Die Jumper sind von links nach rechts M1, M2, M3. Eingesteckt ist „High“, wird der Jumper 

entfernt ist das Signal „Low“. 
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Firmware Setup 

Firmware 

Marlin 2.0 Firmware Download 

Marlin 2.0 Firmware kompilieren und uploaden mit Platform-io 

1. Projekt öffnen 

 
2. Platformio.ini Datei öffnen und ATMega2560 einstellen: set default_envs = 

megaatmega2560 

 

http://www.roboter-bausatz.de/
https://github.com/MarlinFirmware/Marlin/tree/bugfix-2.0.x
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3. configuration.h Datei öffnen, Board als  MKS_GEN_L oder MKS_GEN_L_V2 einstellen 

 
4. Board und Baudrate auswählen und per USB verbinden
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5. Firmware kompilieren und hochladen 
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