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1. Fejezet 
 
 

 A számítógép 
 

1.1 Minimális hardver követelmények 
 
Az EMC2 és az Ubuntu által támasztott minimális hardver az adott felhasználástól függ. A 
léptető motorok meghajtásához általában gyorsabb léptető impulzusokra van szükség, mint 
a szervo motorokhoz. 
A Live-CD segítségével Ön is le tudja tesztelni a gépet, mielőtt elkötelezné magát a 
vásárlásra. Tartsa szem előtt, hogy léptető impulzusok generálása szempontjából a 
Késleltetési Teszt (Latency Test) eredménye fontosabb, mint a processzor sebesség. 
Bővebb információ erről az EMC Wiki oldalán található: 
http://wiki.linuxcnc.org/cgi-bin/emcinfo.pl?Hardware_Requirements 
 
Az alábbi minimális hardver specifikáción az EMC2 és az Ubuntu teljesen elfogadhatóan fog 
futni: 

• 700 MHz x86 processzor (1.2 GHz javasolt) 
• 384 MB RAM (512-1GB javasolt) 
• 4 GB merevlemez 
• Legalább 800x600-as felbontású videó kártya, amelyik nem használja az Nvidia vagy 

ATI saját fglrx meghajtó programjait, az alaplapra integrált videó kártya, ami a 
processzorral osztozik a RAM-on nem megfelelő 

• Hálózati csatlakozás vagy Internet kapcsolat (nem feltétlenül szükséges, de hasznos a 
frissítésekhez és az EMC közösséggel való kapcsolattartáshoz). 

 

1.2 Problémás hardver 

1.2.1 Laptopok 
 

A laptopok általában nem megfelelőek a valós idejű lépésgeneráláshoz. Egy huzamosabb 
ideig futtatott Késleltetési Teszt eredménye ismét segít eldönteni, hogy megfelelő-e az adott 
gép. 
 

1.2.2  Videó kártyák 
 
Ha a telepítés során a 800x600 képernyő felbontás lesz beállítva, akkor nagy valószínűséggel 
az Ubuntu nem ismeri fel a videó kártyát és/vagy a monitort. 

http://wiki.linuxcnc.org/cgi-bin/emcinfo.pl?Hardware_Requirements
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2. Fejezet 
 

Az EMC-ről 
 

2.1 A szoftver 
 
Az EMC (Enhanced Machine Control, Kibővített Gépi Vezérlés,) a számítógép vezérlésű 
marógépek és esztergák irányítására szolgáló szoftver rendszer. 
 
EMC ingyenes és nyílt forráskódú. AZ EMC jelenlegi verziója a GNU General Public License 
and Lesser GNU General Public License alatt került kiadásra. 
 
 
Az EMC a következő tulajdonságokkal rendelkezik: 

 Szerszám sugár és szerszám hossz korrekciók, szerszámpályától való eltérés adott 
tűrésen belül, menetvágás esztergán szinkronizált tengelyekkel, adaptív előtolás, 
gépkezelő általi előtolás túlvezérlés és állandó sebességű vezérlés, 

 Nem Descartes-féle koordináta-rendszer támogatása egyedi kinematikai modulokkal. 
Az elérhető architektúrák között vannak a hexapodok (Stewart platformok vagy 
hasonló elvűek) és forgócsuklós rendszerek melyek a PUMA és SCARA robotokhoz 
hasonló mozgást tesznek lehetővé, 

 Az EMC a valós idejű kiterjesztésekkel rendelkező Linuxon fut,   

 G kódértelmező (RS-274 programozási nyelv), 

 Valós idejű mozgástervező rendszer előretekintési funkcióval, 

 Alacsony szintű gépi elektronika vezérlése, mint pl.: érzékelők, motorvezérlők, 

 Egyszerűen használható „deszkamodell” réteg az adott géphez való egyedi 
konfigurációs állomány gyors elkészítéséhez, 

 Szoftveres PLC logika programozható létra diagramokkal, 

 Egyszerű telepítés Live-CD-ről, 

 Az EMC nem tartalmaz CAD rajzoló programot (Computer Aided Design, 
Számítógéppel Támogatott Tervezés) sem CAM programot (Computer Aided 
Manufacturing, Számítógéppel Támogatott Gyártás) a G- kód műszaki rajzból való 
előállításához, 

 Egy időben tud vezérelni 9 tengelyt és sokféle interfészt támogat, 

 A vezérlő tud működtetni valódi servo motorokat (analóg és PWM) az EMC általi 
szoftveres visszacsatolással a számítógépben vagy step-servo és léptető motorok 
esetén nyílt hurkú vezérléssel. 
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2.2 Az operációs rendszer 
 
Annak érdekében, hogy az Ubuntu lehető legtöbb ember számára használható legyen, az 
Ubuntu a legjobb fordításokat és kisegítő infrastruktúrát veszi igénybe, amit a Szabad 
Szoftver közösség képes nyújtani. Az Ubuntu csapat az EMC-re az Ubuntu LTS verziójával (LTS 
Long Time Support, Hosszú Távú Támogatás) együtt 3-5 éves támogatást és biztonsági 
javításokat nyújt. 
 
Az Ubuntu-ra esett a választás, mert tökéletesen illeszkedik az EMC2 nyílt forráskódú 
filozófiájába: Az Ubuntu mindig ingyenes marad, és nincs plusz költség a „vállalati kiadás” 
("enterprise edition") esetén: az egyforma ingyenesség elvén mindenki számára megteszünk 
minden tőlünk telhetőt. 
 
AZ Ubuntu közösség teljes mértékben elkötelezett a szabad szoftver fejlesztés eszméi 
mellett: mindenkit bátorítunk a szabad szoftver használatára, továbbfejlesztésére és 
továbbadására. 
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3. Fejezet 
 

Az EMC környezet letöltése és telepítése 
 
Az EMC2-t többféleképpen is lehet telepíteni. Lehet forráskódból fordítani a már működő 
Linux rendszerre, lehet előre fordított csomagból is telepíteni. A legegyszerűbb és 
leggyorsabb telepítési mód az Ubuntu Live-CD-ről történő installálás. Ehhez be kell szerezni a 
telepítő CD tartalmát.  
 

3.1 Live-CD letöltése 
 
A http://linuxcnc.org oldalról elindulva kövesse a Download (letöltés) menüt és a Basic 

Installation (Alap telepítés) oldalról elérhető két tárhely (download the ISO (EU mirror) 
ahol a CD anyaga lakik. Jelen pillanatban (2011 augusztus) a legújabb verzió az Ubuntu Lucid 
Lynx 10.04, azaz a 2010. áprilisi verzió az aktuális.  Persze, van ennél újabb verzió is, de az 
nem hivatalos kiadás és csak a profik vagy bátrak próbálkoznak azzal.   A letöltés a 
sávszélességtől függően pár percet vagy akár pár órát is igénybe vehet, kb. 800MB-ot kell 
letölteni. A fájl „iso” kiterjesztésű image fájl és CD/DVD író programmal kell kiírni CD-re. Jó 
esetben, duplán kattintva a letöltött image fájlra, automatikusan is elindul az 
alapértelmezett CD/DVD író programunk. Ha nem így történne, akkor indítsa el kedvenc CD  
író programunkat és írja ki vele a  frissen letöltött  anyagot.  
 
CD írás után előáll egy Ubuntu indító lemez, amivel kipróbálható az EMC környezet 
a merevlemezen való módosítás nélkül,vagy pedig a Live-CD-ről egyből telepíthető az EMC-s 
rendszer.  Ahhoz, hogy CD-ről induljon el a számítógép, vagy a BIOS-ban, vagy a gép 
indulásakor ki kell választani, honnan szeretné betölteni az operációs rendszert, jelen 
esetben CD-ről. Ha ez megvan, akkor már indul is a friss Ubuntu rendszer.  
 

3.2 Telepítés Ubuntu Live-CD-ről merevlemezre 
 
Az esetleges hibák elkerülése érdekében csak egy merevlemezt hagyjon a gépben, amit 
teljes egészében az Ubuntu/EMC párosnak szán. Elég egy 20GB lemez is, egyelőre nem kell 
több, maga a telepítő anyag kb. 4GB. Természetesen lehet telepíteni az Ubuntu-t Windows 
mellé, ugyanarra a merevlemezre is. Telepítés közben át lehet méretezni és particionálni a 
lemezt, de ennek részletes magyarázata nem fér bele ennek a kézikönyvnek a kereteibe. 
 
 Az alábbi képernyőképek végigvezetnek egy alapbeállítású rendszer telepítésén.  

 

 
 

http://linuxcnc.org/
http://www.linuxcnc.org/lucid/ubuntu-10.04-linuxcnc1-i386.iso
http://dsplabs.upt.ro/~juve/emc/
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Az Ubuntu Live-CD a grafikus felület betöltésével indul 

 

 
A nyelv kiválasztása után lehetőség van a tesztelésre, vagy egyből indítható a telepítés 
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Időzóna és hely kiválasztása 

 
 
 

 
A telepítő megpróbálja kitalálni a billentyűzetkiosztást 
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Ha az egész merevlemezt odaadja az Ubuntu-nak, akkor nincs további teendő. 

 

 
És már kész is a telepítés előkészítése, több kényes kérdés itt nem vár. Érdemes benézni a 

"Haladó..."  gomb mögé is. 
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A Linux szokásos ext4 típusú fájlrendszere és a cserepartíció 

 

 
Mindjárt véget ér a fájlok másolása 
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A felhasználónév, jelszó és gépnév megadása 

 

 
Újra kell indítani a gépet a telepítés befejezéséhez 
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Ez más a friss Ubuntu, a felhasználónév kiválasztása 

 

 
A telepítés után, ha van Internet elérés mindenképp ajánlatos frissíteni a rendszert 
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Itt már kezdődhet az érdemi munka, vár az EMC 
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4. Fejezet 

Stepconf varázsló 
 
Az EMC a szerszámgépek széles skáláját tudja vezérelni sokféle hardver interfészen keresztül. 
A Stepconf a CNC gépek egy adott csoportjához tud konfigurációs fájlt készíteni: azokhoz a 
gépkehez, amelyek a párhuzamos porton csatlakoznak a számítógéphez és step/dir jelekkel 
működnek. 
 
A Stepconf ez EMC2 –vel együtt kerül telepítésre és a CNC menüből érhető el. 
A Stepconf az emc2/ könyvtárba hozza létre a konfigurációs fájlokat. 
Ha valamit meg kell változtatni a beállításokon, akkor az adott konfigurációhoz tartozó 
állományt kell megnyitni. 
 
A konfigurációs állomány kiterjesztése „.stepconf”. 
Stepconf varázsló képernyőjének alsó szélén levő gombjai megjelenítéséhez legalább 
800x600-as képernyőfelbontás szükséges. 
 
(Ford. megj.:A Stepconf varázsló egyfajta előtét program amivel grafikus felületen  
könnyűszerrel elvégezhetők a beállítások. A háttérben az EMC alapvetően egyszerű 
szövegfájlokat használ (nem Word formátumban!) Ezek közül a kettő legfontosabb a 
„konfiguracio-neve.ini” és „konfiguracio-neve.hal”. A .ini tartalmazza az általános 
beállításokat (léptető motorok, hajtáslánc paraméterei, stb.) míg a .hal a hardverhez közeli 
részleteket, időzítések, jelek, értékeit definiálja. A Stepconf is ezekbe az állományokba ír. 
Általában a Stepconf elég az alapbeállításokhoz, de a finomhangolást vagy az extrákat már 
csak az említett .hal és .ini fájlok közvetlen módosításával lehet megvalósítani.) 
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Útmutató lépésről lépésre 

4.1 Nyitó oldal 
 

 
 
Create New  (Új létrehozása): 
Új konfiguráció létrehozása. 
 
Modify (Módosítás): 
Egy meglévő konfiguráció megváltoztatása. Ha ez az opció lett kiválasztva, akkor egy új 
ablakban lehet tallózni a módosítani kívánt fájlok között. Ha korábban az elsődleges  .hal 
vagy .ini fájlok módosítva lettek, akkor ezek a módosítások elvesznek. A custom.hal és 
custom_postgui.ini fájlokban történt változtatásokat nem módosítja a Stepconf Varázsló. 
 
Create Desktop Shortcut (Asztali hivatkozás létrehozása): 
A konfigurációs fájlra mutató ikon létrehozása az Asztalon. 
 
Create Desktop Launcher (Asztali gyorsindító létrehozása): 
 Ikon létrehozása az asztalon, ami az adott konfigurációval indítja el az EMC2-t. 
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4.2 Alapvető információk 
 

 
 
Machine Name (A gép neve): 
A gép nevét kell megadni. Kis,- és nagybetűk, számok és a "- ,  _ . " jelek használhatóak a 
névben. 
 
Axis Configuration (Tengely elrendezés): 
Válassza az XYZ-t marógép esetén, XYZA-t 4 tengelyes maró esetén és XZ-t ha esztergája van. 
 
Machine Units (Mértékegység): 
 Válasszon, hogy coll-t (inch) vagy mm-t szeretne használni mértékegységként. Minden 
ezután következő kérdésre (mozgási tartomány, golyós orsó menetemelkedése, stb.) ebben a 
mértékegységben kell megadni a választ. 
 
Driver Type (Meghajtó kártya típusa): 
Ha Önnek a felsorolt léptető vezérlők egyike van, akkor válassza ki azt a legördülő listából. 
Egyébként pedig keresse meg a 4 időzítési értéket a vezérlő adatlapján és adja meg azokat. 
Ha az adatlap mikroszekundumban jelöli az értékeket, akkor azokat meg kell szorozni ezerrel. 
Pl.: 4.5us esetén 4500-at kell beírni. Linuxcnc Wiki oldalán (http://wiki.linuxcnc.org) 
megtalálhatóak a legnépszerűbb motorvezérlők időzítései a Stepper Drive Timing oldalon.  A 
leválasztó kártyán elhelyezett további jelformálók és leválasztók (pl. optócsatolók vagy RC 
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szűrők) befolyásolhatják a fent említett időzítési értékeket így szükségessé válhat azok 
növelése. 
 
Step Time (Step jel hossza): 
A Step impulzus hosszát kell megadni nanoszekundumban. 
 
Step Space (Step jelek közötti idő): 
Lépések közötti minimális idő nanoszekundumban 
 
Direction Hold (Irány jel tartás): 
Dir jel hossza egy átmenet után nanoszekundumban 
 
Direction Setup (Irány jel beállítás): 
 Irányváltás előtt az utolsó lépés utáni Dir jel hossza 
 
First Parport (Első párhuzamos port címe): 
Általában 0x378 a megfelelő érték. 
 
Second Parport (Második párhuzamos port címe): 
Ha van második párhuzamos port a gépben, akkor annak címét kell megadni. A PCI 
párhuzamos port címének felderítéséhez az Integrátori kézikönyvben talál információt. 
 
Base Period Maximum Jitter (Bázisidő maximális jittere): 
Ide a Késleltetési Teszt (Latency Test) eredményét kell beírni. A Késleltetési Tesztet futtatni a 
„Test Base Period Jitter” megnyomásával lehet. A Késleltetési Tesztről részben van erről 
bővebben szó. 
 
(Ford megj.: Base period (Bázisidő): ha a bázisidő pl. 50.000 [ns], akkor a léptető 
impulzusokért felelős programrész másodpercenként 20.000-szer fog futni és generálni 
léptető jeleket. Ha nem kell jelet generálni, akkor újabb bázisidő elteltével nézi meg a 
program, hogy van-e tennivaló.) 
 
Max Step Rate (Maximális léptetési sebesség): 
A meghajtó kártya paramétereiből és a Késleltetési Teszt eredményéből a Stepconf 
automatikusan kiszámítja a maximális léptetési sebességet. 
 
Min Base Period (Minimális bázisidő): 
A meghajtó kártya paramétereiből és a Késleltetési Teszt eredményéből a Stepconf 
automatikusan kiszámítja a Minimális bázisidőt 
 
Onscreen Prompt For Tool Change (Képernyőn megjelenő üzenet szerszámcsere esetén): 
Ha ez az opció be van állítva, akkor az M6 parancsnál az EMC megáll és kérni fogja a 
szerszámcsere végrehajtását. Hagyja ezt az opciót bekapcsolva, hacsak nem tervez automata 
szerszámcserélő üzembeállítását egyedi .hal fájl használatával. 
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4.2.1 Késleltetési Teszt 
 
A teszt futtatása során meg kell „dolgoztatnia” a számítógépet. Mozgassa az ablakokat a 
képernyőn, böngésszen az Interneten, másoljon nagy állományokat a merevlemezen, 
játsszon le zenét, futtasson OpenGL programot pl.: a glxgears-t! A cél, hogy kiderüljön mire 
képes a rendszer, miközben a Késleltetési Teszt feljegyzi a legrosszabb esetre vonatkozó 
adatokat. Ne futtassa az EMC-t a Késleltetési Teszt alatt. A Késleltetési Tesztnek legalább pár 
percig kell futnia: minél tovább fut, annál nagyobb eséllyel fog észlelni ritkábban előforduló 
eseményeket. 
 

 
 
A késleltetés azt jelzi, mennyi időre van szüksége a PC-nek arra, hogy befejezze az aktuális 
feladatot és reagáljon egy külső kérésre.  Esetünkben a külső kérés egy ismétlődő 
„szívritmus”, ami a léptető jelek időzítésére szolgál. Minél kisebb a késleltetés, annál 
gyorsabb lehet a szívritmus és annál finomabbak lesznek a léptető impulzusok. 
 
A késleltetés sokkal fontosabb, mint a processzor sebessége. Nem a processzor az egyetlen 
tényező, ami befolyásolja a késleltetést. Az alaplap, a videó kártya, az USB port, az SMI 
(System Maintenance Interrupt) http://wiki.linuxcnc.org/emcinfo.pl?FixingSMIIssues, és 
számos más dolog lehet hatással a késleltetésre. A fontos szám a maximális jitter (max jitter) 
értéke. A fenti példánkban 7085 nanoszekundum a legnagyobb jitter. Jegyezze le ezt a 
számot és írja be a „Bázisidő legnagyobb jittere” (Base Period Maximum Jitter) mezőbe. Ha a 
maximális jitter kisebb, mint 15-20 mikroszekundum (15000-20000 nanoszekundum), akkor 
a számítógép nagyon szép eredményeket fog mutatni a szoftveres léptetésnél. Ha a 
maximális késleltetés 30-35 mikroszekundum körül van, akkor még szintén jó eredményt 
lehet elérni, de az maximális léptetési sebesség egy kissé csalódást jelenthet, különösen 
mikroléptetés vagy nagyon finom menetemelkedésű golyós orsók esetén. Ha a késleltetés 
100usec nagyságrendű (100.000 nanoszekundum) akkor a PC nem alkalmas szoftveres 
léptetésre. 1 ezredmásodpercen túli érték pedig azt jelenti, hogy a PC-n az EMC nem fog 
megfelelően futni, függetlenül attól, hogy szoftveres léptetés van-e vagy sem. 
 
 
(Ford. megj.: Rövid magyarázat a Bázisidő (Base period) és a Servo idő (Servo period) 
megértéséhez: Az EMC a hardverrel kapcsolatos nagyon szoros időzítések miatt kétféle 
időzítést használ. A Bázisidő egy nanoszekundumban kifejezett időzítés, ennyi időnként fog az 
EMC minden fontos időzítésű feladatot ellátni, elsősorban a szoftveres lépésgenerálást. Ha ez 
az érték túl kicsi, az azt jelenti, hogy másodpercenként nagy lépésszámot lehet elérni, de 

http://wiki.linuxcnc.org/emcinfo.pl?FixingSMIIssues
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lassú gép esetén nem marad már gépidő a többi - az időzítés szempontjából kevésbé fontos - 
feladatra, így a gép válaszideje romlik és lassú lesz általánosságban. A Bázisidő ciklusaiban 
elvégzett feladatok a „Bázis szál” (Base thread) nevű folyamatsorra vannak felfűzve. A Servo 
idő (Servo period) pedig egy lassabb ciklus, a kevésbé időzítés érzékeny feladatokra. A servo 
motorok vezérlése és egyéb más feladatok is ilyenek. Ezt a feladatsort pedig „Servo szál”-nak 
(Servo Thread) hívják.) 
 

 

4.3 Párhuzamos Port 
 

 
 
A párhuzamos port minden lábához válasszon egy hozzátartozó jelet, ami megfelel a portra 
kötött jelnek. Kapcsolja be az „Invert” kapcsolót, ha a jel fordított polaritású (0V az aktív 
szint).  
 
Output pinout presets (Előre definiált lábkiosztások): 
Ha az előre definiált lábkiosztások közül választ, akkor a Sherline standardnak megfelelő 
kiosztásban a 2. - 9. lábakon a Lépés/Irány (Step/Dir) jelek lesznek. (2,4,6,8 számú lábak az 
Irány (Dir)) vagy Xylotex rendszer esetén 3,5,7,9 lábakon vannak az Irány (Dir) jelek. Inputs 
and Outputs (Bemenetek és kimenetek): 
Ha valamelyik bemenet vagy kimenet nincs használatban, akkor az „Unused” (Használaton 
kívül) opciót kell kiválasztani 
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External E Stop (Külső vészleállító): 
Egy bemeneti jelet lehet hozzárendelni a legördülő választékból. Általában egy vészleállító 
kapcsoló(sor) csak nyitóérintkezős kapcsoló(k)ból áll. 
 
Homing & Limit Switches (Referencia és végállás kapcsolók): 
A legtöbb referencia és végállás elrendezésre a legördülő menüből lehet kiválasztani a 
megfelelőt. 
 
Charge Pump  (Töltés pumpa): 
 Ha az Ön motorvezérlő kártyája igényli ezt a jelet, akkor egyszerűen válassza ki a legördülő 
menüből a Charge Pump jelet annál a lábnál ahova azt csatlakoztatni szeretni. A Töltés 
Pumpa jel az „Bázis szál” (Base Thread vagy Base Period) nevű EMC belső ciklus kimenetére 
van kötve. A Töltés Pumpa megközelítőleg az „Alapvető gép információk” (Basic Machine 
Information) képernyőn látható maximális léptetési sebesség felével szolgáltatja ezt a jelet. 
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4.4 A tengelyek beállítása 
 

 
 
Motor Steps Per Revolution (A motor fordulatonkénti lépésszáma): 
Lépésszám, teljes lépések száma motor fordulatonként. Ha léptető motor lépésszáma nem 
ismert csak annak lépésszöge, (pl. 1.8 fok) akkor el kell osztani a 360-at ezzel a számmal és 
megkapjuk lépésszámot. 
 
Driver Microstepping (Léptető motor vezérlőn beállított mikrolépés értéke): 
Mikrolépések száma, ami a léptető motor vezérlőjén került beállításra. Fél lépés esetén a 
mikrolépés értéke 2. 
 
Pulley Ratio (Áttételi arány): 
 Ha a gépen áttétel van alkalmazva a motor és a golyós orsó között, akkor az áttétel mértékét 
kell megadni. Direkt hajtás esetén “1:1”-t kell megadni. 
 
Leadscrew Pitch (Golyós orsó menetemelkedése): 
Itt kell megadni a golyós orsó menetemelkedését. Ha coll (inch) lett megadva, mint 
mértékegység akkor azt kell beírni, hány menet van egy coll hosszban (pl. 8, ha a golyós orsó 
8TPI-s, 8 menet per collos) Ha milliméter lett megadva mértékegységként akkor a menetek 
egymástól való távolságát kell megadni milliméterben. Ha a gép az adott tengelyen nem a 
megfelelő irányba mozdul el, akkor itt negatív számot kell megadni. 
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Maximum Velocity (Maximális sebesség): 
 Írja be az adott tengelyen elérni kívánt legnagyobb sebességet 
 
Maximum Acceleration (Maximál gyorsulás): 
A maximális sebesség és gyorsulás tekintetében megfelelő értékek megállapítása csakis 
kísérletezéssel állapítható meg. 
 
Home Location (Referencia pozíció): 
Az a pozíció, ahova a referencia pont felvétele után beáll az adott tengely. Referencia 
kapcsolókkal nem rendelkező gépeken ez az a pozíció, ahova a gépkezelő manuálisan állítja a 
tengelyt, mielőtt megnyomja a Referencia (Home) gombot. Ha a referencia és végállás 
kapcsolók együtt vannak megvalósítva, akkor a referencia pozíciót a referencia állástól 
különbözőnek kell megadni, egyébként tengely végállás hiba (joint limit error) keletkezik. 
 
Table Travel (Mozgástartomány): 
Az a tartomány, amit a G kódú programok nem léphetnek át. A Referencia pozíciónak (Home 
Location) ezen a tartományon belül kell elhelyezkednie. A Referencia pozíció és a mozgási 
tartomány valamely értékének egybeesése hibát fog okozni 
 
Home Switch Location (Referencia kapcsoló pozíciója): 
Az a hely ahol a Referencia kapcsoló be-, vagy kikapcsolódik a referencia pozíció felvétele 
során. Ez az elem és a következő kettő (Home Search Velocity és Home Latch Direction) csak 
akkor jelenik meg, ha a párhuzamos port lábain, ha a Referencia kapcsolókat (Home Switch) 
definiáltuk. Ha Referencia kapcsolót (Home Switch) és Végállás kapcsolók (Limit Switch) is 
definiálva lettek, akkor ezek nem eshetnek egy helyre, ellenkező esetben hibajelzés fog 
keletkezni. 
 
Home Search Velocity (Referencia keresés sebessége): 
Az a sebesség, amivel a rendszer a Referencia kapcsoló(k) felé mozog. Ha a kapcsoló a 
mozgástartomány vége felé helyezkedik el, akkor ezt a sebességet úgy kell megválasztani, 
hogy a tengely le tudjon lassulni megállásig a mozgási tartományon belül. Ha a kapcsoló a 
mozgástartomány egy rövid szakaszán kapcsol csak, ahelyett hogy zárva (típustól és 
bekötéstől függően nyitva) lenne a kapcsoló elérésétől egészen a mozgástartomány végéig, 
akkor ezt a sebességet úgy kell megválasztani, hogy a tengely megállásig le tudjon lassulni 
mielőtt a kapcsoló ismételten nyitna (zárna). A referencia felvételnek mindig a kapcsoló 
ugyanazon oldaláról kell kezdődnie. Ha gép a referencia pozíció felvétele során nem a 
megfelelő irányba indul el, akkor a Referencia keresés sebességnek negatív értéket kell adni. 
 
 
Home Latch Direction (Referencia kapcsoló zárási iránya): 
Válassza a „Same” (Megegyező) opciót, ha a Referencia kapcsoló záródása után a tengely 
visszamegy ismét a kapcsolón túlra és újból megközelíti azt, de már nagyon alacsony 
sebességgel. 
Válassza az „Opposite” (Ellenkező) opciót, ha a Referencia kapcsoló zárása után a tengely 
visszafelé kis sebességgel haladva hagyja el a referencia kapcsolót és annak nyitásakor kerül 
a referencia pont beállításra. 
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Time to accelerate to max speed (A maximális sebesség eléréséhez szükséges idő) 
 
Distance to accelerate to max speed (A maximális sebesség eléréséhez szükséges út) 
 
Pulse rate at max speed (Impulzus frekvencia a legnagyobb sebességnél): 
Ez az információ a fentebb bevitt adatokból kerül kiszámításra. A legnagyobb impulzus 
frekvencia határozza meg a Bázisidő (Base period) értékét. A 20.000Hz feletti értékek már a 
számítógép válaszidejének csökkenéséhez vagy lefagyásához vezethetnek. A legnagyobb 
használható Impulzus frekvencia minden számítógépen más. 
 
Axis SCALE (Tengely skála): 
Ez az érték lesz beállítva az . ini fájlban [SCALE] értékként. Azt jelzi, hány lépés egy beállított 
mértékegység (mm vagy inch) 
 
Test this axis (Tengely tesztelése): 
Ez a gomb megnyit egy újabb ablakot, ahol lehetőség van a tengely tesztelésére. Ezt csak a 
tengelyre vonatkozó minden szükséges adat megadása után lehetséges. 
 

 

4.4.1 Tengely tesztelése 
 
A Stepconf-al könnyedén letesztelhetünk különböző sebességi és gyorsulási beállításokat. 
 

4.4.1.1 A maximális sebesség megkeresése 
 
Kezdje egy kisebb gyorsulási érték (pl. 50mm/s^2 vagy 2in/s^2) és az elvárt sebesség 
megadásával.  A nyíl alakú gombok segítségével vigye a tengelyt a mozgási tartomány közepe 
felé. Az alacsony gyorsulási (esetünkben lassulási) érték esetén egész hosszú útba telhet, 
mire a tengely megáll. A rendelkezésre álló mozgástartomány felmérése után írja be a Test 
Area (Teszt Terület) értéket, figyelembe véve, hogy a léptető motor a nem megfelelő vezérlés 
hatására a következő mozgást a nem várt irányba folytathatja. Azután kattintson a „Run” 
(Futtatás) gombra. A gép elkezd oda-vissza mozogni az adott tengely mentén. (Ford. megj. Ez 
a bűvös egységugrás teszt) 
Ezen teszt során fontos, hogy az adott gyorsulási és teszt terület értékei lehetővé tegyék az 
adott sebesség elérését és ezzel a sebességgel való haladást legalább egy rövidebb úton, de 
minél hosszabb ez az út, annál jobb a teszt.  
A d=0.5*v^2/a egyenlettel kiszámítható a legrövidebb út, ami biztosítja a megadott sebesség 
elérését az adott gyorsulás mellett. Ha megoldható és nem veszélyes, akkor az adott haladási 
iránnyal ellenkező irányú nyomást lehet gyakorolni a tesztelt tengelyre, így szimulálva az 
forgácsoláshoz szükséges erőt. Ha a motorlépést téveszt, vagy egyáltalán nem forog, akkor 
csökkenteni kell a sebességet és újrafuttatni a tesztet.  
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X tengely tesztelése 
 
Ha a léptetőmotor egyértelműen nem téveszt lépést, akkor nyomjuk meg még egyszer a 
„Run” gombot és a teszt leáll. A tengely visszatér a kiindulási pozícióba. Ha az újonnan felvett 
pozíció nem egyezik a kiindulásival, akkor rángatott, el sem indult a motor a tesztelés közben 
vagy lépést tévesztett. Ilyen esetben csökkenteni kell a sebességet és újból kell próbálkozni. 
Ha a gép a sebességtől függetlenül egyáltalán nem mozdul, lépést téveszt, beáll, akkor a 
következőket kell ellenőrizni: 

 a léptető jelalak időzítésének helyessége, 

 lábkiosztás helyességének ellenőrzése, beleértve az „Invert” szükségességét a Step jel 
esetén (ford. megj.: gyakran a léptető vezérlő kártya negált jeleket vár, így ha ez nincs 
megfelelően beállítva, nem fog működni a léptetés) 

 megfelelően árnyékolt kábelezés helyessége 

 esetleges fizikai problémák a motorral vagy a hajtáslánc elemeiben (fék, kuplungok, 
áttételek, csapágyak könnyű mozgása) 

Amint sikerült megtalálni azt a sebességet ahol a motor még hibátlanul működik, akkor ezt 
az értéket csökkenteni kell 10%-al és ezt lehet beállítani, mint Maximális Sebesség az adott 
tengelyen. 
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4.4.1.2 A maximális gyorsulás meghatározása 
 
Ha sikerült belőni a megfelelő maximális sebességet, írja be tesztelendő gyorsulás értékét. 
A folyamat ugyanaz, mint az előbb, csak most a gyorsulás értékét kell módosítani le,- vagy 
felfelé, ahogy szükséges. Ennél a tesztnél fontos, hogy a Gyorsulás és a Teszt Terület lehetővé 
tegyék a gép számára a Maximális Sebesség elérését. Amint sikerült megtalálni azt a 
gyorsulást ahol a motor még hibátlanul működik, akkor ezt az értéket csökkenteni kell 10%-al 
és ezt lehet beállítani, mint Maximális Gyorsulás az adott tengelyen. 
 
 
Ez az ablak csak akkor fog megjelenni, ha a Párhuzamos port lábkiosztása ablakban a 
„Spindle PWM” (Impulzusszélesség moduláció a marómotoron) be lett jelölve. 
 
Amennyiben a „Spindle PWM” jel be van jelölve a Párhuzamos port lábkiosztásban, akkor a 
következő információkat kell megadni. 
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PWM Rate (PWM frekvencia): 
Ez a PWM jel hordozófrekvenciája a marómotor felé. PDM esetén itt 0-t kell megadni ezzel 
egy analóg vezérlő feszültség jel fog generálódni. A megfelelő értéket a marómotor 
dokumentációjából tudhatjuk meg. 
 
Speed 1 and 2, PWM 1 and 2 (Sebesség 1 és 2, Impulzusszélesség Moduláció 1 és 2): 
A létrehozott konfigurációs fájl egyszerű egyenes arányosságot alkalmaz az adott fordulathoz 
tartozó PWM érték meghatározásához. Ha ezek az értékek nem ismertek, akkor a 7.5.1 
fejezet szolgál bővebb információval a meghatározásukhoz. 
 

4.5.1 Marómotorhoz (főorsóhoz) szinkronizált mozgás (menet esztergálás) 
 
Amennyiben a főorsó enkóderéről megfelelő jelet küldünk be a párhuzamos porton, akkor az 
EMC támogatja a menet esztergálást. 
Ezek a jelek: 
 

 Spindle Index (Főorsó index jel): 
Ez főorsó fordulatonként egyszer jelenik meg. 

 

 Spindle Phase A (Főorsó „A” fázis jel): 
Ez az impulzus a főorsó egy fordulata alatt többször jelenik meg egyenlő 
távolságokban egymástól. 

 

 Spindle Phase B (Főorsó „B” fázis Jel (opcionális)): 
Ez egy második féle impulzus, az „A jeltől eltolva jelentkezik. Az „A” és „B” jelű index 
impulzusok használatának az előnye, hogy csökken a zajjal szembeni ellenálló 
képesség és nő a felbontás. 

 

 Ha a Spindle Phase A (Főorsó „A” fázis jel) és a Spindle Index (Főorsó Index jel) is meg 
lett adva mint érvényes bemeneti lábak, akkor további információkat kell megadni: 

 

 Cycles per revolution (Fordulatonkénti ciklusszám): 
Az a szám, ahányszor a  Spindle Phase A (Főorsó „A” Fázis jel) megjelenik az adott 
bemeneten a főorsó egyszeri fordulata alatt. 

 

4.5.2 Főorsó kalibrálás 
 
Írja be a következő értékeket a főorsó beállítás ablakban: 
Speed 1 (Sebesség 1) 0, PWM 1: (Impulzusszélesség Moduláció 1): 0 
Speed 2 (Sebesség 2) 1000, PWM 1: (Impulzusszélesség Moduláció 1): 1 
 
Fejezze be a konfigurálási folyamat hátralevő lépéseit és indítsa el az EMC az elmentett 
beállításokkal. Kapcsolja be a gépet, és válassza ki az MDI fület. Indítsa el a főorsót ilyen 
módon: M3 S100. Változtassa meg a főorsó fordulatszámát egy másféle S értékkel: S800. Ez 
érvényes értékek 1-től 1000-ig terjednek. Két különböző S-számhoz mérje meg a főorsó 
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fordulatszámát és jegyezze fel azokat. Futtassa ismét a Stepconf programot. A „Speed” 
(Sebesség) értékhez írja be a mért sebességet, míg a „PWM” (Impulzusszélesség Moduláció) 
írja be az S-számot elosztva 1000-el. 
 
Mivel a legtöbb főorsó meghajtó válaszgörbéje nem lineáris, a legjobb ha: 

 Megbizonyosodunk, hogy a két kalibrálási sebesség nem esik túl közel egymáshoz 

 Megbizonyosodunk, hogy a két kalibrálási sebesség beleesik a használni kívánt 
forgácsolási sebességtartományba. Például, ha a főorsó 0 és 8000 fordulat között 
forog, de Ön általában a 400-tól 4000-ig terjedő fordulatszámot használja, akkor 
keresse azokat a PWM (Impulzusszélesség Moduláció) értékeket, amelyekhez az 1600 
fordulat és a 2800 fordulat tartozik. 

 
 



Első lépesek az Emc2-vel ver. 1.01 

 

30 

 

 

4.6 Haladó beállítások 

 
 
 
Include Halui user interface component (Halui kezelői felület használata): 
Ezzel a beállítással a Halui felhasználói felület beépül az EMC2 kezelői felületébe. További 
részletek az Integrátori Kézikönyvben találhatóak. 
 
Include custom PyVCP  GUI panel (Saját pyVCP panel használata): 
Ezzel a beállítással a pyVCP panel alapállománya vagy a mintafájl elérhető lesz az EMC2-ből. 
További részletek az Integrátori Kézikönyvben találhatóak. 
 
Include ClassicLadder PLC (Klasszikus Létra PLC használata): 
Ezzel a beállítással a Klasszikus Létra PLC (Programmable Logic Controller / Programozható 
Logikai Vezérlő) beépül az EMC2 kezelői felületébe. További részletek az Integrátori 
Kézikönyvben találhatóak. 
 
  



Első lépesek az Emc2-vel ver. 1.01 

 

31 

 

 

4.7 Gépi konfiguráció befejezése 
 
Kattintson az „Apply” (Alkalmaz) gombra a konfigurációs állomány mentéséhez. Később 
lehetőség van ismét futtatni ezt a programot és módosítni az előbb elmentett beállításokat. 
 

4.8 Tengelyek mozgás tartománya, referencia pont, referencia kapcsoló helye 
 

Minden tengely mozgása egy adott tartományra korlátozódik. A mozgási tartomány fizikai 
határa a „hard stop” (gépi fizikai mozgáshatár). A gépi fizikai mozgáshatár előtt van a végállás 
kapcsoló. Amennyiben a normál működés alatt a gép eléri a végállás kapcsolót akkor az EMC 
kikapcsolja az adott tengelyhez tartozó motor vezérlőt. A végállás kapcsoló és a gépi fizikai 
mozgáshatár közötti útnak elegendőnek kell lennie, hogy az ilyen módon kikapcsolt motor 
ténylegesen leálljon a merev stop előtt. A végállás kapcsoló előtt van a „soft limit”, 
(szoftveres mozgáshatár). Ez a referencia pont felvétele után kerül beállításra. Ha egy MDI 
parancs vagy G kód a programban ezen a szoftveres mozgáshatáron túlmenne, akkor az nem 
kerül végrehajtásra. Ha egy gyorsjárati mozgás túlmutat a szoftveres mozgáshatáron, akkor a 
mozgás csak a szoftveres határig valósul meg. 
 
 
A referencia kapcsolók a mozgástartományon belül ( a gépi fizikai mozgáshatárok között) 
bárhol elhelyezhetőek. Amennyiben a tengelymeghajtó motorokat a végállás kapcsoló 
elérése miatt egy külső eszköz nem kapcsolja le, akkor valamelyik oldali végállás kapcsoló 
felhasználható referencia kapcsolóként is. A referencia pozíció helye az adott tengelyen 
megegyezik a gépi nullponttal.  Általában a referencia pozíció valahol a szoftveres 
mozgáshatárok között helyezkedik el. A CNC esztergákon az állandó felületi sebesség 
üzemmód miatt fontos hogy a gépi nullpont (X=0) megegyezzen főorsó forgásközéppontjával 
amennyiben szerszámeltolás nincs érvényben. 
A gép a referencia pozíció felvétele után a gépi nullpozíciót fogja felvenni minden tengelyen. 
Ennek értéke a szoftveres mozgáshatárok között kell, hogy legyen, de semmiképp nem eshet 
egybe valamelyik szoftveres mozgáshatárral. 
 

4.8.1 Végállás kapcsolók nélküli munka 
 

Lehetőség van a gép végállás kapcsolók nélküli üzemeltetésére. Ebben az esetben csak a 
szoftveres mozgáshatárok gátolják meg a gépet, hogy az kilépjen a fizikai 
mozgástartományból.  A szoftveres mozgáshatárok csak a referencia pont felvétele után 
működnek. 
A gép üzemeltethető referencia kapcsolók nélkül is. Ha a gép rendelkezik végállás 
kapcsolókkal, de referencia kapcsolók nincsenek felszerelve, akkor a legjobb, ha a végállás 
kapcsolókat használja referencia kapcsolóként. (Minimum Limit + Home X-et válasszon a 
lábkiosztás ablakban). Ha a gépen egyáltalán nincsenek kapcsolók, vagy a végállás kapcsolók 
nem használhatók referencia kapcsolóként más okok miatt, akkor a gépet valamilyen 
jelöléshez képest vagy „szemmértékre” kell referencia pozíciót felvenni.  A szemmértékre 
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való referencia felvétel nem ismételhető pontosságú ellentétben a referencia kapcsolók 
használatával, azonban legalább a szoftveres mozgáshatárok használata megoldható így. 
 

A referencia és végállás kapcsolók bekötési lehetőségei 
 

Az ideális bekötésre akkor van lehetőség, ha minden kapcsolót külön bemenetre tehetnénk. 
Azonban a PC párhuzamos portján csak 5 bemenete van, viszont 3 tengely esetén 9 
kapcsolót kellene bekötni. Ehelyett, több kapcsolót együtt lehet kábelezni több 
elrendezésben is, így kisebb számú bemenetre van szükség.  
 
 
Az alábbi ábrán látható, hogyan lehet együtt kábelezni több bemenetet. 
Minden esetben, amikor egy kapcsoló zár, az INPUT nevű bemeneten a jel HIGH (magas) 
szintről  LOW (alacsony)-ra vált. Mivel az EMC TRUE (igaz) értéket vár, ezért a megfelelő 
„Invert” (Negálás) jelet be kell kattintani a lábkiosztás beállítása képernyőn. 
 
Az alábbi kapcsoló kombinációkat engedélyezi a Stepconf: 
Az összes tengely referencia kapcsolóinak összevonása 
Az összes tengely végállás kapcsolóinak összevonása 
Tengelyenként mindkét végállás kapcsoló és a referencia kapcsoló összevonása 
Tengelyenként egy végállás kapcsoló és a referencia kapcsoló összevonása 
Az utóbbi két kombináció a „home to limit” (referencia a végállásra) beállítás esetén is 
megfelelő. 

 

4.9 Példa a végállások és referencia kapcsolók beállítására 
 
(Ford. megj.: Mivel a végállások beállítása további részletes információt igényelne, egy példa 
talán jobban segít eligazodni a kapcsolók és határok beállításaiban. Az itt közölt rész nem 
szerepel az eredeti angol dokumentációban.) A példában szereplő gép egy valós működő 
gép, ennek a konfigurációjából való az X tengely beállítása. A gépen a referencia és végállás 
kapcsoló egyben vannak megvalósítva.  
 
A Home Location (Referencia pozíció): 0.   
Azt jelenti, hogy a gép a referencia pozíció felvétele után ezen a tengelyen 0 értékre áll be. 
 
Table Travel (Mozgástartomány): -10..203 
A gép a referencia pont felvétele után az előző pontban megadott nullpozíciótól egyik 
irányba elmehet 203mm-t míg másik irányba 10mm-t. Azaz, a gép az X tengelyen összesen 
213mm-t mozoghat.  Ez a szoftveres mozgástartomány, ebből kilépni a G kódnak nem 
lehetséges. 
 
Home Switch Location (Referencia kapcsoló pozíciója): 12 
Azt jelenti, hogy a gép a referencia pozíció keresése folyamán, ha elérte a közös Home/Limit 
(referencia/végállás) kapcsolót, akkor attól visszafelé mozog 12mm-t és ott lesz a gépi 
nullpont, azaz a referencia pozíció 0 értéke. 
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Home Search Velocity (Referencia keresés sebessége): -20 
A gép a referencia/végállás kapcsoló keresésekor 20mm/sec sebességgel közelít a kapcsoló 
felé. A mínusz előjel azt jelöli, hogy melyik irányba induljon el a kapcsoló felé. Amint az 
korábban említésre került, a keresés sebessége nem lehet túl nagy, hogy a lassulási 
szakaszban a gépnek legyen ideje lefékeznie magát nullára mielőtt a gép fizikai határaiba 
ütközne. 
 
Home Latch Direction (Referencia kapcsoló zárási iránya): Same 
A referencia pozíció keresése úgy történik, hogy a gép elindul a megadott irányba, és a 
kombinált referencia/végállás kapcsoló elérése után visszamegy és ismételten ráközelít a 
kapcsolóra immáron egy még kisebb sebességgel a pontos pozíció felvétele miatt. Ha itt 
Opposite (ellenkező) lenne, akkor a kapcsoló érzékelése után visszamenetben keresi meg 
ismét a kapcsolót és veszi fel annak pozícióját. 
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5. Fejezet 

 

Az EMC futtatása 
 

5.1 Az EMC elindítása 
 
A telepítés után az EMC2-t ugyanúgy lehet elindítani, mint bármilyen más Linux programot: 
Vagy egy terminál ablakból kiadjuk az „emc” parancsot, vagy az Applications > CNC menüből.  
 

5.2 Konfiguráció kiválasztása 
 

 
 
Alapértelmezésben a Configuration Selector (Konfiguráció választás) párbeszédablak csak az 
EMC első indításakor fog megjelenni. A személyre szabott konfigurációk a lista tetején 
vannak, majd lejjebb a minta konfigurációk. Mivel mindegyik minta konfiguráció más típusú 
hardver interfészhez készült, ezért némelyik nem fog elindulni a hardver csatlakoztatása 
nélkül. A „sim” kategória alatt szereplő konfigurációk mind elindulnak a hardver 
csatlakoztatása nélkül is. 
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5.3 EMC2 konfiguráció kiválasztása 
 
Kattintson a konfigurációs lista bármelyik elemére a részletes információk megjelenítéséhez. 
Dupla kattintással vagy az „OK” gomb megnyomásával elindul az EMC az adott 
konfigurációval. 
Gyorsindító ikon asztalra való elhelyezéséhez válassza a „Create Desktop Shortcut” (Ikon 
létrehozása az asztalon) opciót és utána az OK gombot, így ezen ikon elindításával a 
konfiguráció választás kikerülésével azonnal elindul az adott konfiguráció. 
 
Ha a Sample Configurations (Minta konfigurációk) közül választ, akkor a rendszer felajánlja 
ennek a konfigurációnak az átmásolását az Ön saját mappájába (home directory). Itt a „yes” 
(igen) gomb választása javasolt. A „no” (nem) gomb választása esetén az EMC elindul, de 
mivel a konfigurációs állomány csak olvasható állapotú, így furcsa viselkedést 
tapasztalhatunk, például a „Touch Off” (Érintés) értéke váratlanul kitörlődhet. 
 
 

 
Konfiguráció másolása párbeszédablak 
 
 

5.4 További konfigurációs lépések 
 
A csatlakoztatott hardvernek megfelelő konfigurációs állomány kiválasztása és saját 
mappába történő másolása után a konfigurációt a gép műszaki részleteinek megfelelően 
lehet módosítani. 
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6. Gyakran Ismételt Kérdések (GYIK) a Linux-al kapcsolatban 
 
Itt néhány alapvető Linux parancsot talál, ami a kezdő Linux felhasználók számára hasznos. 
További részletes információk fellelhetőek az Interneten és a programokhoz tartozó 
kézikönyvekben (man oldalakon). 
 

6.1 Automatikus belépés 
 
Amikor az EMC2 a Live-CD-ről telepítésre kerül, az alapbeállítás szerint a gép minden 
indításakor be kell jelentkeznie a saját felhasználó nevével. 
Az automatikus belépéshez engedélyezéséhez válassza ki a System/Administration/Login 
(Rendszer/Adminisztráció/Belépés) ablakot. Ha a rendszer frissen lett installálva az ablak 
megnyitása eltarthat 2-3 másodpercig.  Aztán be kell ütni a telepítéskor megadott jelszót, 
hogy elérje a Login Window Preferences (Belépési Ablak Beállítások) képernyőt. 
A Security (Biztonság) fülön vegye ki a pipát. 
 

6.2 Automatikus programindítás 
 
Ahhoz, hogy a gép indítása után az EMC automatikusan elinduljon a kívánt konfigurációval a 
következőket kell tenni: Nyissa meg a System/Preferences/Sessions Startup Programs 
(Rendszer/Beállítások/Induláskor betöltendő programok) és adjon hozzá egy újat (add new). 
A megjelenő fájlböngésző ablakban válassza ki a konfigurációhoz tartozó .ini fájlt. A 
fájlböngésző ablak bezárása után tegye az „emc  „ (vigyázat: az emc után van egy szóköz is!) a 
kiválasztott .ini fájl elérési útvonala elé, ahogy az az alábbi példában szerepel. 
 
emc /home/mill/emc2/config/mill/mill.ini 
 

6.4 A betöltött Linux kernel modulok listázása 
 

Néha hibaelhárítási céllal szükség lehet a betöltött kernel modulok listájára. 
Nyisson meg egy terminál ablakot és írja be: 
lsmod 
 
Ha a lista kimenetét le akarja tenni egy fájlba, akkor írja be ezt: 
lmod > modulok.txt 
 

6.5 A rendszergazda (root) tulajdonában levő fájlok módosítása 
 
Amikor egy fájlböngésző ablakban azt látja, hogy az adott fájl tulajdonosa a „root” akkor 
további lépésekre van szükség ennek a fájlnak a módosításához. Némely rendszergazdai fájl 
módosítása rossz dolgot eredményezhet. Elővigyázatosan járjon el a rendszergazdai (root 
tulajdonú) fájlok módosításával! A legtöbb ilyen fájlt megnyithatja, de csak olvasásra (read-
only).  
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6.5.1 A parancssoros megoldás 
 
Nyisson egy terminál ablakot (Applications/Accessories/Terminal) és írja be: 
sudo gedit 
 
Az így elindított szövegszerkesztőben kattintson a File/Open menüpontra és nyissa meg a 
kívánt fájlt. 
 

6.5.2 A grafikus felületről történő szövegszerkesztő indítás 
 
1. Kattintson jobb egérgombbal az asztalon és válassza ki a Create Launcher-t (gyorsindító 
létrehozása) 
2. Írja be: „sudo edit” 
3. A „command” (parancs) sorba írja be "gnome-open %u" majd mentse el a gyorsindítót az 
Asztalra. 
4. Húzza rá a szerkesztendő fájlt az így létrehozott gyorsindítóra és máris szerkesztheti a fájlt. 
 

6.5.3 Rendszergazdai (root) elérés 
 

Az Ubuntu-ban a terminál ablakban kiadott „sudo –i” parancs után be kell írni a root 
jelszavát és így szerezhet rendszergazdai jogosultságot. VIGYÁZAT!!! Ha nincs pontosan 
tisztában azzal mit csinál, akkor rendesen megkeverheti a dolgokat. 
 

6.6 Terminál parancsok 
 
Az aktuális elérési útvonal (mappa) kiíratása: 
pwd 
 

6.6.2 Könyvtárváltás 
 
Egy szinttel feljebb a könyvtár struktúrában: 
cd.. 
Két szinttel feljebb a könyvtár struktúrában: 
cd ../.. 
 
A könyvtár váltás a teljes elérési út megadásával: 
cd /home/marci/emc2/configs 
 

6.6.3 A mappa tartalmának listázása 
 
ls vagy dir parancs kiadásával lehetséges 
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Jó munkát és sok örömet az EMC2 használatához! 


