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モーターの分類-1 

・オープンループ制御 
・パルスと同期して動く 

・エネルギー効率が悪い 
・脱調・共振 

特徴 



モーターの分類-2 

・安い 
・ステップ角を小さくできない 
・角度精度が悪い 

ＰＭ型 ＶＲ型 

・ステップ角を小さくできる 
・トルクが小さい 



駆動原理-1 
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ステータ 

コイル 



駆動原理-2 



ユニポーラ駆動とバイポーラ駆動-1 



ユニポーラ駆動とバイポーラ駆動-2 



静特性 

• 角度－トルク特性 

励磁最大静止トルク 



動特性 

• パルスに完全に同期して動く。応答性が高い。 

• 最大応答周波数と最大自起動周波数 
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まとめ 

• ステッピングモーターはパルスに同期して動く
モーター。 

• 回転角や速度の制御をフィードバックを行わ
ずにできる。 

• 位置決め精度がよい。 

• 脱調しやすい。 

• 大きくて重い。 
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