
Conexão elétrica
Encoder é um sensor que fornece a posição angular do motor ao qual está conectado - veja mais
em: Encoders

A presente seção tem como objetivo explicar a utilização desse sensor com aplicação nos motores
- será usado um HD Hex com ultraplanetária 60:1.

Cabos
Visto que o encoder é um sensor digital - veja a seção Conexão elétrica para sensores digitais - o
cabo que ele usa é o padrão JST-PH de 4 pinos.

https://docs.stemos.com.br/books/encoders/page/encoders
https://docs.stemos.com.br/books/guia-de-uso/page/conexao-eletrica-9WG


Conexão no Motor
Uma das pontas do cabo é conectado diretamente ao motor, na entrada correspondente - como
indicado:

https://docs.stemos.com.br/uploads/images/gallery/2025-01/jst-ph-4pin-30cm-rev-31-1407-92491.webp


Conexão placa
A ponta restante é conectada a placa nas entradas mostrados abaixos:

https://docs.stemos.com.br/uploads/images/gallery/2025-01/image-1736952504689-47-23.jpeg


https://docs.stemos.com.br/uploads/images/gallery/2025-01/image-1736952652132-50-01.jpeg


Conexão geral
Conectado os dois deve ficar da seguinte forma:



https://docs.stemos.com.br/uploads/images/gallery/2025-01/image-1736957645295.png


É interessante pensar que o motor e o encoder são dispositivos separados, tanto é que, o
motor funciona com 12V, enquanto o encoder pode ser energizado apenas pelos 5V da
conexão USB-C, portanto, nos testes seguintes não será utilizado bateria
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