1) Principe de fonctionnement

Avec le moteur pas a pas, il suffit d’'envoyer une impulsion pour le faire tourner d’un pas. Si
ces impulsions sont envoyées a fréquence fixe le moteur tourne a vitesse constante.
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3) Moteur pas a pas a aimant permanant

v" Pour comprendre le fonctionnement du moteur pas a pas, il nous faut revenir sur les aimants et leurs
propriétés. Le principe de base des aimants utilise la notion de péle magnétique nommé nord et sud.

v" De fagon naturelle le pdle nord d’un aimant et le pdle sud d’un autre aimant s’attirent alors que deux
poOles magnétiques identiques se repoussent.
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3) Moteur pas a pas a aimant permanant

A. Mode d’alimentation des phases ]
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3) Moteur pas a pas a aimant permanant A. Mode d’alimentation des phases ]
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3) Moteur pas a pas a aimant permanant B. Mode de commande
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3) Moteur pas a pas a aimant permanant B. Mode de commande
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Moteur pas a pas
3) Moteur pas a pas a aimant permanant B. Mode de commande
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