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Caractères d'identification 
IP   5   4
Premier chiffre 

Second chiffre 

Ce qu'il faut savoir & ce qui est utile

Jeu radial de l'arbre :	 0,025 mm max. (pour une charge radiale de 5 N)

Jeu axial de l'arbre :	 0,075 mm max. (pour une charge axiale de 10 N)

Précision de l'angle de pas : (SH,ST)	 à pas complet ± 5 % non cumulatif (non sous charge)

Résistance d´isolement :	� 100M Ohm à la temp. et à l'humidité de l'air normales, 
mesurée entre l'enroulement et le carter du moteur.

Résistance au claquage :	 0,5k V à 50 Hz min. 1 min.

Classe d´isolation :	 classe B (130 °C)

Augmentation de la température :	� 80 °C ou moins déterminée à l'aide de la mesure dusung 
der changement de résistance après avoir appliqué la 
tension nom. sur le moteur pas à pas bloqué.

Plage de température de travail :	 -10 °C à +50 °C

Température de stockage :	 -20 °C à +70 °C

Humidité de l´air (aire de travail) :	 20 % à 90 % sans condensation (sans corrosion)

Humidité de l´air (magasin) :	 8 % à 95 % sans condensation (sans corrosion)

a) Structure générale 

Presque tous les moteurs pas à pas sont fabriqués selon ISO 9001 et répondent aux consignes de sécurité comprises dans les normes et les 
règlements en vigueur quand ils sont utilisés conformément à l'usage prévu. L'exécution de ces moteurs est fermée (indice de protection IP 20), 
ils ont un orifice de passage doté d'une petite douille pour les lignes de raccordement. Les supports de palier sont en alu coulé sous pression et 
reliés entre eux avec soin au moyen d'une bague de centrage et des bagues de rotor. Les roulements à billes choisis sont à graissage à vie et leurs 
finitions et leur marche régulière sont contrôlées. Les tôles du stator sont reliées entre elles dans tous les coins par des rivets et des vis entre les 
anneaux moulés.

b) Types de protection (selon DIN 40050 août 1970)

Nanotec est également en mesure de proposer des moteurs pas à pas appropriés pour les conditions ambiantes sévères

c) Consignes de sécurité

L'utilisation de moteurs électriques, comme celle de toute énergie concentrée, recèle des dangers éventuels. Le degré de dangerosité peut être 
considérablement réduit grâce à une exécution appropriée, le bon choix, le montage dans les règles de l'art et l'utilisation réfléchie. Pour ce qui 
est de la sollicitation et des conditions ambiantes, l'utilisateur doit veiller à la bonne installation et à la bonne utilisation des appareils. Il est donc 
d'une extrême importance que le consommateur final tienne compte de toutes les prescriptions de sécurité concernant l'électricité, la chaleur et la 
mécanique.

La puissance et la taille nécessaires du moteur dépendent en premier lieu des mouvements de masse 
extérieurs et de leurs coefficient de frottement.

g	Caractéristiques techniques générales des types SH...; ST...  et des moteurs DB g	Bibliothèque DAO

g	Calcul de la puissance et choix adéquat du moteur

g	Construction, indices de protection et observation de la sécurité

Taille du moteur 20 (28) 41 (42) 59 (57,60) 89 110

Précision de la marche 
régulière

0,05 mm 0,05 mm 0,05 mm 0,1 mm 0,05 mm

Perpendicularité 0,1 mm 0,1 mm 0,1 mm 0,075 mm 0,076 mm

Concentricité 0,075 mm 0,075 mm 0,08 mm 0,075 mm 0,075 mm

Premier 
chiffre

Protection contre les contacts acciden-
tels et les corps étrangers

0 Pas de protection

1
Protection contre les gros corps étrangers 
(supérieur à 50 mm de ��)

2
Protection contre les corps étrangers de 
moyenne taille (supérieur à 12,5 mm de ��)

3
Protection contre les petits corps étrangers 
(supérieur à 2,5 mm de ��)

4
Protection contre les corps étrangers granu-
leux (supérieur à 1 mm de ��)

5
Protection contre les gros dépoôts de 
poussière

6
Protection contre toute pénétration de 
poussière

Second 
chiffre

Portection contre l'eau

0 Pas de protection

1
Protection contre les gouttes d'eau 
tombant à la verticale

2
Protection contre les gouttes d'eau dont la 
chute est inclinée (jusqu'à 15° par rapport à �K)

3
Protection contre les aspersions d'eau 
(jusqu'à 60° par rapport à la verticale �K)

4
Protection contre les projections d'eau 
(provenant de toutes les directions)

5
Protecton contre les jets d'eau 
(12l/min ; min 0,3 bar)

6
Protecton contre les puissants jets d'eau 
100l/min ; p~1 bar

7 Protection en cas d'immersion temporaire

8 Protection en cas d'immersion complète

Indices de protection

Grâce aux formats DAO et PDF, Nanotec vous 
propose la possibilité d'intégrer rapidement et 
rationnellement les dessins suivants dans vos 
plans d'exécution :

g	 Moteurs pas à pas + moteurs BLDC 
		� (également en indices de protection IP 44 

et IP 65)
g	 �Moteurs pas à pas + moteurs DC sans ba-

lais en exécution spéciale (avec boîte de 
jonction ou connecteur)

g	 �Moteur pas à pas + moteur EC avec anne-
xe (codeur, frein)

g	 �Moteur pas à pas + transmission à servo-
moteur (réducteur à pignon droit, à vis sans 
fin, réducteur planétaire)

g	 Moteurs pas à pas Plug & Drive
g	 �Commandes pour le montage ou sur profi-

lé chapeau (commandes micropas, étages 
de sortie de puissance, commandes de posi-
tionnement)

Tous les articles peuvent être consultés au for-
mats PDF, DXF ou DWG dans l'Internet à www.
nanotec.de.

1) Force et couple de frottement

a) 	 Linéaire : F = m • g • μ
		 La force de frottement F (N) est d'abord déterminée par la masse = m (poids en kg) 
		 et le coefficient de frottement = μ.

b)	 Rotation : Md = F • r
		� Le couple Md (Ncm) se détermine au moyen de la force de frottement F (N) et du bras de 

levier r (cm)
		 (suivant le point d'attaque et la distance par rapport à la ligne de force et d'action).

2) Couple accélérateur
		� En raison de la loi d'inertie, la force et le couple sont plus importants, plus la masse accé-

lère rapidement :

a) 	 Linéaire : F  = m • a
		 (a = ve - va / t)
		 ve = vitesse finale, va = vitesse de départ

b)	 Rotation : Md  = J • a
		 (J= moment d'inertie pol., p. ex. rot. cyl. cpl. m • r²)
		 (a = ne - na / t)
		 ne = régime final, na = régime de départ

3)	 Puissance utile
		 P2 = Md • 6,28 • f / z (Md = couple de la courbe caractéristique du moteur, 
		 f = fréquence de pas en Hz, z = pas/tr.)

4)	 Détermination simple du couple
		� La détermination de la force et du couple au moyen d'une bascule à ressort et d'un instru-

ment de mesure du couple serait avantageuse en plus de la détermination math. car elle 
prend le facteur de frottement en compte qu'il est difficile de déterminer. (Voir Accessoires 
- moyens de mesure)

F2 = Md = valeur d'échelle • 9,81 • r

Force (N) pour valeur d'échelle en g ou kg
p. ex. 200 g = 200 • 0,001 • 9,81 ~2 N
p. ex. 2 kg = 2 • 9,81 ~ 20 N

ou via le bras de levier r = 5 cm pour 2 kg
p. ex. 2 • kg = 2 • 9,81 • 5 = 100 Ncm

F1 = valeur d'échelle • 9,81

Détermination de la force via la balance à ressort

Détermination du couple via totaliseur

Valeur d'échelle en gcm
p. ex.
200 gcm = 2 Ncm

F = m • 9,81 • μ

m

m

μ

F = m • 9,81
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Ce qu'il faut savoir & ce qui est utile

g	Commandes et caractéristiques des circuits g	Connexion moteur : moteurs pas à pas Nanotec

Presque tous les moteurs pas à pas peuvent être fournis avec 4, 6 et 8 lignes/fils de raccordement, 4 fils conviennent uniquement au fonctionne-
ment bipolaire, 6 fils au fonctionnement unipolaire et bipolaire dans une mesure restreinte et 8 pour le fonctionnement unipolaire et bipolaire. Le 
fonctionnement unipolaire est, avec 4 commutateurs, extrêmement simple mais n'est plus utilisé de nos jours que rarement en raison de circuits de 
commande bipolaires hautement intégrés à courant constant disposant d'un couple plus élevée d'env. 30 %. Le fonctionnement à tension constante 
n'est également plus utilisé que rarement en raison de la puissance dissipée élevée.

8 lead wire - parallel for high frequency > 1 kHz

current per winding x 1,4 	 = current per phase
example: current / winding 1A 	= 1,4 A / phase

6 lead wire

current per winding 	 = current per phase
example: current / winding 1 A 	= 1 A / phase

4 lead wire

current per winding 	 = current per phase
example: current / winding 1 A 	= 1 A / phase

8 lead wire - serial for low frequency < 1 kHz

current per winding x 0,7 	 = current per phase
example: current / winding 1 A 	= 0,7 A / phase

current per winding x 0,7 	 = current per phase
example: current / winding 1 A 	= 0,7 A / phase

current per winding 	 = current per phase
example: current / winding 1 A 	= 1 A / phase

Le couple de maintien s'obtient au courant 
nominal concerné. Si le courant diverge, il est 
possible de calculer la valeur à partir de la pro-
portionnalité entre courant de phase et couple 
de maintien. Un demi-courant a donc un demi-
couple de maintien pour conséquence (pour 
un même couplage).

Il est en outre possible de faire fonctionner brièvement le moteur à un courant plus élevé. Il faut ici cependant veiller à ce que la température du 
carter ne dépasse pas 80°. La saturation a lieu suivant le moteur à 1,5 à 2 fois la valeur du courant nominal, le couple n'augmente alors plus.

Types de couplages de moteurs pas à pas
Les moteurs pas à pas proposés par Nanonec peuvent fonctionner dans différents types de couplages qui confèrent chaque fois d'autres proprié-
tés au moteur. L'exécution à 4 fils est déjà câblée à l'intérieur, il n'existe dans ce cas qu'une seule connexion possible. Les moteurs à 6 fils peuvent 
fonctionner avec une moitié d'enroulement ou sériellement, ceux à 8 fils peuvent fonctionner dans tous les types de couplages indiqués. Il est à 
observer ici que la commande bipolaire est presque la seule à être utilisée de nos jours.

1. Un demi-enroulement :les enroulements du moteur ne sont ici utilisés qu'à moitié, le couple de maintien devant être obtenu est donc moins 
important que dans les autres couplages. Ce couplage n'offre d'avantages que dans une plage élevée de régime sur les moteurs à 6 fils, ce qui est 
parfaitement reconnaissable dans les courbes caractéristiques correspondantes des moteurs.

2. Parallèle :la puissance la plus élevée du moteur s'obtient avec ce couplage. Le moteur maintient encore le couple à un niveau constant à des 
régimes élevées grâce à la faible impédance, un courant de phase élevé est cependant nécessaire.

3. Sériel :ce couplage convient à la gamme de régime inférieure dans laquelle un couple élevé est obtenu avec un courant faible. Le couple chute 
cependant rapidement dans les régimes élevés en raison de l'impédance élevée.

Les valeurs indiquées dans la fiche technique se réfèrent toujours à une moitié d'enroulement. Dans le tableau ci-dessous est représentée la 
règle de conversion des différents paramètres au couplage sériel et parallèle. Cette fonction peut aussi être exécutée en ligne à la page de vue 
d'ensemble des différentes séries de moteurs pas-à-pas (à Type de commande).

g Avis : cette relation n'est valable que pour le couple de maintien et pour la plage inférieure de régime (dans laquelle le couple 
ne chute pas encore), mais pas pour la courbe caractéristique complète du moteur. Quand les régimes sont élevés, le courant 
réglé ne peut atteindre sa valeur maximale car les opérations de commutation sont alors trop rapides sur l'enroulement. Cette 
réduction (réelle) de courant provoque une chute de la courbe caractéristique du moteur quand le régime augmente.

!

Valeur
1 demi-enroulement comme fiche 

technique
sériel parallèle

Résistance R 2 * R R / 2

Impédance L 4 * L L

Courant de phase I I / √2 I * √2

Couple de 
maintien

M M * √2 M * √2

Moteur pas à pas - animation

Animation de moteur pas à pas à www.nanotec.de

p. ex. fonct. à
tension constante

a) Bilevel

b) Résistance série

Couplage unipolaire

Fréquences de commutation unipolaires
Mode Enroulement

1/1 1/2 A A\ B B\
1 1 + 0 0 +

2 + 0 0 0
2 3 + 0 + 0

4 0 0 + 0
3 5 0 + + 0

6 0 + 0 0
4 7 0 + 0 +

8 0 0 0 +
1 1 + 0 0 +

Fréquences de commutation bbipolaires

Fréquences de commutation unipolaires
Mode Enroulement

1/1 1/2 A B
1 1 + +

2 + 0
2 3 + -

4 0 -
3 5 - -

6 - 0
4 7 - +

8 0 +
1 1 + +

p. ex. courant constant
Fonctionnement

Types :
ST59..
(ST89.., ST57.., ST5918D..)

Types :
ST41.., ST42..
ST28..

Types :
ST41.., ST42..
ST20..

Types :
ST59..
(ST89.., ST57.., ST5918D..)

Types :
ST41.., ST42..
ST28..

Types :
ST110..


