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3) Moteur pas a pas a aimant permanant C. Caractéristiques ]

* Résolution: est le nombre de pas par tour N, ., ¢ Vitesse de rotation: depend de Ia
fréquence f des impulsion de

_ ey

p/tr_mXpXk:lez

m = nombre de phase au stator,
p = nombre de paire de péles du rotor,
k. = Type d’alimentation:
Unipolaire: k; = 1
Bipolaire: k{ = 2
k, = Type de command:
Pas entier (Full step) : k, = 1
Demi-pas (Half step) : k, = 2
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3) Moteur pas a pas a aimant permanant D. Exercice d’application ]

Exercice 01: _ 2 - -
M= > P v, =L
n
Un moteur pés a pas a aimant pepmanent ayant les ¢dractéristique suivantes:
2 phase au’stator, deux pbles au rotor, il est bipolaire et sa commande est en

mode demi-pas ( Half step).

Calculer:

L
1) Le nombre de pas par tour Ny, /4

NM=m Pk e, =12 243

2) Déterminer I'angle d’un pas en degré:

_ 20 DD
v %

\/
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3) Moteur pas a pas a aimant permanant

Exercice 02:

D. Exercice d’application ]

Un moteur pas a pas a aimant permanent fait 4 pas dans le sens antihoraire.

1) Complétez le tableaux suivant relatif a un tour du rotor dans le sens antihoraire pour le

moteur de type d’alimentation unipolaire:

6-lead unipolar control
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