
Lexium 32 

Configuração Pulso/Direção 
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Função 

● Função disponível somente nas versões do LXM32M (Modular) e LXM32C (Compacto) 

● As entradas PULSE, DIR e ENABLE para esta conexão são especificadas para trabalhar 

em 5Vcc e/ou 24Vcc.  

● O dispositivo é adequado para valores de referência padrão através de sinais 

pulso/direção alimentados externamente. Sinais pulso/direção são utilizados como sinais 

de referência para posicionar o motor e como um sinal de controle para validar o estágio 

de potência.  
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Pulso/Direção sinal 

Para implementação da 

função pulso/direção 

utilizar o conector CN5 
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Confecção cabo para sinal 5 Vcc 
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Referencial 0 Vcc 

Pinos 2 e 5 são os 

pontos comum, ou 

seja, é o referencial 0 

Vcc 
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Confecção cabo para sinal 24 Vcc 
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Referencial 0 Vcc 

Pinos 2 e 5 são os 

pontos comum, ou 

seja, é o referencial 0 

Vcc 
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Sinais Pulso/Direção 

Sinais de Pulso/Direção se comportará como descrito abaixo: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Frequência máxima a ser aplicada ao pulso e direção será de 200 KHz 
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Configuração Servo Drive utilizando  

Lexium CT (Lexium Configuration Tool) 

● Acessar campo SIMPLY START  BASIC CONFIGURATION 
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Configuração Servo Drive 

DEVcmdinterf mudar para IODevice (acionamento pelas entradas digitais) 

IOdefaultMode mudar para ElectronicGear (engrenagem eletrônica) 
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Configuração Servo Drive 

● No menu Basic Configuration acessar PTI_signal_type e configura-lo como P/D Signals 
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Configuração Servo Drive 

●Exemplo de definição: 

Eu gostaria que o motor desse 3 revoluções para cada revolução do encoder. 

O encoder utilizado tem 5000 ppr 

 

 

 

 

131072 – constante mecânica do motor 

4 – quadratura do motor (diferença entre sinal A/B) 

5000 – nº de pulsos para uma revolução completa (no exemplo foi definido 

como 5000, mas esta valor varia de acordo com a necessidade da aplicação) 

 

 

 

 

 

GEARnum 

GEARdenom 

3 

1 

131 072 

4  5000 

393 216 

20 000  

12 288 

625 
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Configuração Servo Drive 

● No menu Electronic Gear 

 GEARratio mudar para GearFactor (relação de engrenagem) 

 GEARnum ajustar de acordo com relação do numerador 

 GEARdemon ajustar de acordo com relação do denominador 

   

 Relação 1:1  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


