
発想が技術を楽しくします。

ステップモータ
STEP MOTORS

HB TYPE（2PHASE）

Catalogue No.T12-1313N21

17型高トルクタイプ

ほぼ実物大

23型高トルクタイプ

高精度、高トルク、高スピードと用途に合った性能が魅力です。
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WHAT IS A STEP MOTOR?

ステップモータとは

THE FEATURES OF STEP MOTORS

ステップモータの特長

ステップモータは一般的に外部から与えられ

たパルス信号を受け、ステータ巻線に生ずる電

磁力でロータを吸引し、このパルス信号に比例

した角度だけ出力軸が回転するものであり、回

転速度は入力パルス信号の周波数により、回転

角度は入力パルス信号の数により決ります。

即ち、ステップモータはロータとステータによ

り出力軸の回転角度は決定されています。

また、ステッピングモータ、ステッパー、パル

スモータなどと呼ばれ、未だに統一した規格が

無いため、弊社では『ステップモータ』と呼

ぶことにいたします。

The Step Motor shall absorb the rotor with electro mag-

netic power generated in the stator coil receiving a  pulse

signal generally inserted from external, and rotate  the

output shaft by angle proportional to the pulse  signal.

The rotating Speed shall be in accordonce with the fre-

quency of input pulse signal,and the rotating angle the

number of input pulse signal.

In other words,  the output  rotat ing angle of  the Step

Motor shall be in accordance with the rotor and the stator.

We call this "a Step Motor",which sometimes is called a

stepping motor, a stepper, and a pulse motor, because

there is no specified regulation.

●回転角度は入力パルス信号数に比例して決ま

ります。

●回転速度は入力パルス信号の周波数に比例し

ます。

●入力パルス信号が零でも、その位置を保持し

続けます。

（PM形、HB形）

●高トルク、高速応答、小形軽量です。

●微少角、高精度、安価です。

●直流モータのブラシのように機械的摩耗の心

配がなく、保守を要しません。

● The rotat ing angle shal l  be in  accordance wi th the

number of input pulse signal.

● The rotat ing speed shal l  be proport ional  to the f re-

quency of input pulse.

● Maintain i ts  posi t ion even a zero pulse insert ion to

input (PM type,HB type)

● High torque, high performance and light weight.

● Small angle, high performance and less expensive.

● Main tenace - f r ee  because  t he re  i s  no  mechan i ca l

defacement like a brush for a DC motor.

・サンプル品以外の御注文は500個以上/ロットでお願いします。
・本カタログに掲載された形式は予告なしに製造中止することがあります。

・Order except for samples are favorable with 500PCS/Lot.
・There may be cases for production stop on those models listed here without notice.
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主要仕様一覧 ハイブリッド型
MAIN SPECIFICATIONS HYBRID TYPE

サイズ ステップ角 形　　　式 定格電圧 定格電流 ホールディングトルク 外観寸法 個別仕様
Size Step Angle Model No. Voltage Current Holding Motor ページ

Torque Dimension Details
Deg. V / Phase A / Phase N·m (gf·cm) mm in Page

1.8 TS3641N1E1,N11E1 1.05 1.5 0.04 (0400) □28×33.5
6

1.8 TS3641N2E3,N12E3 1.4 1.4 0.08 (0800) □28×47.5

1.8 TS3214N12 4.3 1.0 0.18 (1800) □35×40.0

1.8 TS3214N13 12.0 0.19 0.06 (0600) □35×25.5
7, 8

1.8 TS3214N15 24.0 0.19 0.12 (1200) □35×40.0

1.8 TS3214N16 3.2 0.35 0.06 (0600) □35×25.5

1.8 TS3095N1 8.6 0.24 0.08 (0800) □35×32.0
9, 10

1.8 TS3095N2 3.5 0.45 0.08 (0800) □35×32.0

0.45 TS3216 9.0 0.24 0.035(0350) □39×27.0

0.45 TS3216N1 12.0 0.3 0.033(0330) □39×22.0

0.9 TS3166 12.0 0.32 0.05 (0500) □39×22.0

0.9 TS3166N17 6.0 0.3 0.05 (0500) □39×25.5
11,12

0.9 TS3166N18 1.0 0.8 0.05 (0500) □39×25.5

0.9 TS3166N20 8.8 0.35 0.08 (0800) □39×32.0

1.8 TS3139N11 12.0 0.32 0.085(0850) □39×32.0

1.8 TS3139N13 12.0 0.4 0.2 (2000) □39×37.0

1.8 TS3617N1E1,N11E1 4.0 0.95 0.16 (1600) □42×33

1.8 TS3617N1E2,N11E2 9.6 0.4 0.16 (1600) □42×33

1.8 TS3617N1E3,N11E3 12.0 0.3 0.16 (1600) □42×33

1.8 TS3617N2E4,N12E4 4.0 1.2 0.26 (2600) □42×39

1.8 TS3617N2E5,N12E5 6.4 0.8 0.26 (2600) □42×39
13, 14

1.8 TS3617N2E6,N12E6 12.0 0.4 0.26 (2600) □42×39

1.8 TS3617N2E7,N12E7 24.0 0.2 0.26 (2600) □42×39

1.8 TS3617N3E8,N13E8 4.0 1.2 0.32 (3200) □42×47

1.8 TS3617N3E9,N13E9 7.2 0.8 0.32 (3200) □42×47

1.8 TS3617N3E10,N13E10 12.0 0.4 0.32 (3200) □42×47

0.9 TS3218 5.0 0.25 0.05 (0500) φ46×13.0

0.9 TS3218N5 12.0 0.075 0.045(0450) φ46×13.0 15, 16

1.8 TS3118N35 12.0 0.165 0.035(0350) φ46×13.0

HB

17
Hi Torque

18

16

15

14

11
Hi Torque
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サイズ ステップ角 形　　　式 定格電圧 定格電流 ホールディングトルク 外観寸法 個別仕様
Size Step Angle Model No. Voltage Current Holding Motor ページ

Torque Dimension Details
Deg. V / Phase A / Phase N·m (gf·cm) mm in Page

0.9 TS3090N14 12.0 0.2 0.18 (001800) □56.4×38.1

0.9 TS3090N6 4.0 1.1 0.18 (001800) □56.4×38.1

1.8 TS3103N2E9 6.0 1.0 0.25 (002500) □56.4×38.1

1.8 TS3103N1E13 5.1 1.0 0.4 (004000) □56.4×50.8

1.8 TS3103N255 24.0 0.3 0.65 (006500) □56.4×50.8

1.8 TS3103N40 6.0 1.2 0.5 (005000) □56.4×57.0 17, 18

1.8 TS3103N3E1 1.7 4.7 0.72 (007200) □56.4×76.2

1.8 TS3103N3E2 4.7 1.8 0.72 (007200) □56.4×76.2

1.8 TS3103N290 2.2 2.5 0.85 (008500) □56.4×76.2

1.8 TS3103N4E11 2.5 4.6 1.08 (010800) □56.4×101.6

1.8 TS3103N4E12 3.4 2.9 1.08 (010800) □56.4×101.6

1.8 TS3653N1E1,N11E1 5.2 1.0 0.39 (003900) □56.4×39

1.8 TS3653N1E2,N11E2 2.8 2.0 0.39 (003900) □56.4×39

1.8 TS3653N1E3,N11E3 1.9 3.0 0.39 (003900) □56.4×39

1.8 TS3653N2E4,N12E4 7.2 1.0 0.9 (009000) □56.4×54

1.8 TS3653N2E5,N12E5 3.6 2.0 0.9 (009000) □56.4×54
19, 20

1.8 TS3653N2E6,N12E6 2.3 3.0 0.9 (009000) □56.4×54

1.8 TS3653N3E7,N13E7 8.2 1.0 1.35 (013500) □56.4×76

1.8 TS3653N3E8,N13E8 4.5 2.0 1.35 (013500) □56.4×76

1.8 TS3653N3E9,N13E9 3.0 3.0 1.35 (013500) □56.4×76

1.8 TS3653N4E12,N14E12 2.2 5.0 2 (020000) □56.4×84

1.8 TS3134N316 1.9 4.2 1.35 (013500) □82.81×63.0

1.8 TS3134N52 5.8 1.6 1.35 (013500) □82.81×63.0

1.8 TS3134N317 3.0 4.0 2.3 (023000) □82.81×94.5
21, 22

1.8 TS3134N1E2 2.5 4.6 2.3 (023000) □82.81×94.5

1.8 TS3134N319 4.2 3.5 4 (040000) □82.81×129.5

1.8 TS3134N2E8 2.5 7.0 4 (040000) □82.81×129.5

1.8 TS3242N1 7.2 4.0 8.1 (081000) □104×148.0

1.8 TS3242N10 5.0 5.0 5 (050000) □104×97.0 23, 34

1.8 TS3242N11 3.84 3.4 11 (110000) □104×148.0

23
Hi Torque

42

34

23
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MANY KINDS OF  STEP MOTORS

ステップモータの種類

ステップモータ
STEP MOTOR

回　転　方　式
Rotating Type

PM 型
PM Type

VR 型
VR Type

HB 型
HB Type

HB 型
HB Type

2 極 4 極 多極45°, 90°
2 poles・ 4poles・ Multi-poles

多段形
Multi-Stack Type

分布形 Distribution Type
3 相・4 相, 1.8°, 7.5°, 15°3 phases 4phases

2 相
2phase
4 相
4phases

2 相 0.45°, 0.9°, 1.8°
2 phsaes 3.6°

VR 型
直　線　方　式
Linear Type

ステップモータには色々な種類のものがありま

すが、このカタログでは回転方式のタイプのみ

を掲載します。

今日、多く使用されておりますのは大別して

VR形、PM形、HB形があります。（下表）

VR形、可変リラクタンス形

電磁材料で作られた歯車の形状のロータで吸

引、反発させ、ステータの磁極の回転により、

ロータが回転します。

PM形、永久磁石形

永久磁石を用いたロータをステータ巻線で合成

される電磁力で吸引、反発させ、ステータの磁

極の回転によりロータが回転します。

したがって、無励磁のときに、保持トルク

（Detent  Torque）が発生します。

HB形、複合形

VR形とPM形を合わせた形でロータに電磁材料

で出来た歯形形状のものとスラスト方向に磁極

を持つ、マグネットで構成されたもので、ステ

ータ巻線で合成される電磁力で吸引、反発させ、

ステータの磁極の回転により、ロータが回転し

ます。

したがって、無励磁のときに保持トルク（De-

tent  Torque）が発生します。

There are many kinds of Step Motors.

Only a rotating type is listed in the catalogue.

VR,PM,and HB types are mostly used.

VARIABLE  RELUCTANCE  TYPE

This type has a rotor shaped with a gear which is made

by an electromagnetic material, absorbs and repels with

electromagnetic force composed of the stator coil. The

rotor shall rotate in accordance with magnetic pole rota-

tion in the  stator.

PERMANENT  MAGNET  TYPE  

This type shal l  absorb and repel with electromagnetic

force, which the rotor formed with permanent magnet, is

composed of  the stator coi l .  The rotor shal l  rotate in

accordance with magnetic pole rotation in  the stator, So

the detent torque shall generate in the case of no power

excitation.

HYBRID  TYPE

This type is a combined VR type with PM type, and con-

sists of the gear teeth shape made

with electromagnetic material in the rotor and the magnet

having a magnetic pole along thrust direction. Then this

type shal l  absorb and repel with eletromagnetic force

composed of  the stator coi l .  The rotor shal l  rotate in

accordance  with magnetic pole rotation in the stator, So

the detent  torque shall generate in the case of no power

excitation.
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1.8°

SIZE HB TYPE11

形　式 ステップ角 定格電圧 定格電流 巻線抵抗 インダクタンス ホールディングトルク モータ長L ロータイナーシャ 質　量
Model No. Step Angle Voltage Current Resistance lnductance Holding Motor Rotor Mass

片　軸 両　軸 Torque Length Inertia

Single Shaft Double Shaft Deg. V/Phase A/Phase Ω/Phase mH/Phase N·m(gf·cm) mm x10 –7kg·m2 g

TS3641N1E1 TS3641N11E1 1.8 1.05 1.5 0.7 0.3 0.04 (400) 33.5 8 150

TS3641N2E3 TS3641N12E3 1.8 1.4 1.4 1.0 0.55 0.08 (800) 47.5 18 250

●使用周囲温度───－20～＋50℃
Operating temperature range

●絶縁抵抗────── 100MΩ　Min（at DC500V）
Insulation Resistance

●絶縁耐圧────── AC  500V（1min）
Hi-pot

●エンドプレイ─── 0.075mm  Max
End play 5N(0.5kgf) LOAD

●ラジアルプレイ── 0.025mm  Max
Radial play 5N(0.5kgf) LOAD

●許容温度上昇──── 80 deg Max（Resistance Method）
Allowable Temperature rise

※ご注意：モータのケース表面温度は90℃以下でお使いください。
※NOTE：Do not allow the surface temperature of the motor

case to rise above 90℃ during operation.

□23±0.2

4-M2.6 深さ 3Min

DEPTH

φ
22

 0
－

0.
02

5

φ
5 

 0
－

0.
01

2

□28±0.5
20±0.5 L±1

L＝200Min

10±1

L

1.5

結 線 図
WIRING DIAGRAM

回転方向
取付面より見て CW 方向
CW rotation mounting end.

Step
黒 赤 緑 青 黄 白

Black Red Green Blue Yellow White

0 ON ON COM COM

1 ON ON COM COM

2 ON ON COM COM

3 ON ON COM COM

0 ON ON COM COM

PM
黒 Black

緑 Green

黄 Yellow

赤
Red

白
White

青
Blue

ユニポーラ
UNIPOLAR

102101 103 104
0

0.01(100)

0.02(200)

0.03(300)

0.04(400)

Pulse Rate (PPS)

Torque N·m (gf·cm)
0.05(500)

Full Step
Half Step

102101 103 104
0

0.02(200)

0.04(400)

0.06(600)

Pulse Rate (PPS)

Torque N·m (gf·cm)
0.08(800)

Full Step
Half Step

fs fs

fs fs

トルク─パルスレート特性（プルアウトトルク）
TORQUE-PULSE RATE  CHARACTERISTICS（Pull-out Torque）

TS3641N1E1 定電流ドライバ DC24V 1.5A/相
Constant Current Driver DC24V 1.5A/Phase

TS3641N2E3 定電流ドライバ DC24V 1.4A/相
Constant Current Driver DC24V 1.4A/Phase

高トルク
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1.8°

SIZE HB TYPE14

形　式 ステップ角 定格電圧 定格電流 巻線抵抗 インダクタンス ホールディングトルク モータ長L ロータイナーシャ 質　量 結　線
Model Step Angle Voltage Current Resistance lnductance Holding Motor Rotor Mass Winding

No. Torque Length Inertia Type

Deg. V/Phase A/Phase Ω/Phase mH/Phase N·m(gf·cm) mm x10 –7kg·m2 g

TS3214N12 1.8 4.3 1.0 4.3 5.5 0.18(1800) 40.0 20.0 250 1

TS3214N13 1.8 12.0 0.19 63.0 27.0 0.06(600) 25.4 7.5 170 2

TS3214N15 1.8 24.0 0.19 125 70.0 0.12(1200) 40.0 20.0 250 2

TS3214N16 1.8 3.2 0.35 8.5 8.0 0.06(600) 25.4 7.5 170 1

●使用周囲温度───－20～＋50℃
Operating temperature range

●絶縁抵抗────── 100MΩ　Min（at DC500V）
Insulation Resistance

●絶縁耐圧────── AC  500V（1min）
Hi-pot

●エンドプレイ─── 0.02mm  Max
End play （with 9N(900gf) Load）

●ラジアルプレイ─── 0.02mm Max（with 5N(500gf) Load）
Radial play

●許容温度上昇──── 80 deg Max（Resistance Method）
Allowable Temperature rise

※ご注意：モータのケース表面温度は90℃以下でお使いください。
※NOTE：Do not allow the surface temperature of the motor

case to rise above 90℃ during operation.

35±0.3

φ
22

 0
－

0.
02

5

φ
5 

 0
－

0.
01

2

35
±

0.
3

26±0.25

18±0.5 (L＝30未満)
24±0.5 (L＝30以上)

L

6

1.5

2-M3

Ò＝200 Min

26
±

0.
25

13(2×)

Ò



102 103 104
0

0.01(100)

0.02(200)

0.03(300)

0.04(400)

Pulse Rate (PPS)

Torque N·m (gf·cm)

0.05(500)

Full Step
Half Step

102 103 104
0

0.01(100)

0.02(200)

0.03(300)

0.04(400)

Pulse Rate (PPS)

Torque N·m (gf·cm)

0.05(500)

Full Step

102 103 104
0

0.02(200)

0.04(400)

0.06(600)

0.08(800)

Pulse Rate (PPS)

Torque N·m (gf·cm)

0.1(1000)

Full Step
Half Step

102 103 104
0

0.05(0.5)

0.1(1)

0.15(1.5)

Pulse Rate (PPS)

Torque N·m (gf·cm)

Full Step
Half Step

8

結 線 図
WIRING DIAGRAM

トルク─パルスレート特性（プルアウトトルク）
TORQUE-PULSE RATE  CHARACTERISTICS（Pull-out Torque）

TYPE 1
バイポーラ
BIPOLAR

PM

TYPE 2
ユニポーラ
UNIPOLAR

TS3214N12

青 Blue

回転方向
取付面より見て CW 方向　 CW rotation mounting end.

定電流ドライバ DC24V 1.0A/相
Constant Current Driver DC24V 1.0A/Phase

TS3214N13
定電流ドライバ DC24V 0.19A/相
Constant Current Driver DC24V 0.19A/Phase

TS3214N15
定電圧ドライバ DC24V 0.19A/相
Constant Voltage Driver DC24V 0.19A/Phase

TS3214N16
定電流ドライバ DC24V 0.375A/相
Constant Current Driver DC24V 0.375A/Phase

Step
青 黄 赤 緑 黒 白

Blue Yellow Red Green Black White

0 ON ON COM COM

1 ON ON COM COM

2 ON ON COM COM

3 ON ON COM COM

0 ON ON COM COM

赤 Red

白
White

黄
Yellow

PM
青 Blue

赤 Red

黒 Black

黄
Yellow

白
White

緑
Green

Step
青 白 赤 黄

Blue White Red Yellow

0 ＋ － － ＋

1 ＋ ＋ － －

2 － ＋ ＋ －

3 － － ＋ ＋

0 ＋ － － ＋
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1.8°

SIZE HB TYPE15

形　式 ステップ角 定格電圧 定格電流 巻線抵抗 インダクタンス ホールディングトルク モータ長L ロータイナーシャ 質　量 結　線
Model Step Angle Voltage Current Resistance lnductance Holding Motor Rotor Mass Winding

No. Torque Length Inertia Type

Deg. V/Phase A/Phase Ω/Phase mH/Phase N·m(gf·cm) mm x10 –7kg·m2 g

TS3095N1 1.8 8.6 0.24 36 24 0.08 (800) 32 11 160 1

TS3095N2 1.8 4.5 0.45 10 9 0.08 (800) 32 11 160 1

●使用周囲温度───－20～＋50℃
Operating temperature range

●絶縁抵抗────── 100MΩ　Min（at DC500V）
Insulation Resistance

●絶縁耐圧────── AC  500V（1min）
Hi-pot

●エンドプレイ─── 0.02mm  Max
End play （with 9N(900gf) Load）

●ラジアルプレイ─── 0.02mm Max（with 5N(500gf) Load）
Radial play

●許容温度上昇──── 80 deg Max（Resistance Method）
Allowable Temperature rise

※ご注意：モータのケース表面温度は90℃以下でお使いください。
※NOTE：Do not allow the surface temperature of the motor

case to rise above 90℃ during operation.

38±0.3

φ
22

 0
－

0.
02

5

φ
5 

 0
－

0.
01

2

38
±

0.
3

31±0.25

18±0.5 (L＝30未満)

2 – M3

24±0.5 (L＝30以上)

L

6

2

Ò＝200 Min

Ò

31
±

0.
25

15.5(2×)
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102 103 104
0

0.05(500)

Pulse Rate (PPS)

Torque N·m (gf·cm)
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0.03(300)
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0.05(500)

Full Step

Full Step

結 線 図
WIRING DIAGRAM

トルク─パルスレート特性（プルアウトトルク）
TORQUE-PULSE RATE  CHARACTERISTICS（Pull-out Torque）

TYPE 1
バイポーラ
BIPOLAR PM

TYPE 2
ユニポーラ
UNIPOLAR

TS3095N1

青 Blue

回転方向
取付面より見て CW 方向　 CW rotation mounting end.

2相励磁、定電圧ドライバ DC8.6V
2Phases Drive, Constant Voltage Drive 8.6V

TS3095N2
定電流ドライバ DC24V 0.45A/相
Constant Current Driver DC24V 0.45A/Phase

Step
青 黄 赤 緑 黒 白

Blue Yellow Red Green Black White

0 ON ON COM COM

1 ON ON COM COM

2 ON ON COM COM

3 ON ON COM COM

0 ON ON COM COM

赤 Red

白
White

黄
Yellow

PM
青 Blue

赤 Red

黒 Black

黄
Yellow

白
White

緑
Green

Step
青 白 赤 黄

Blue White Red Yellow

0 ＋ － － ＋

1 ＋ ＋ － －

2 － ＋ ＋ －

3 － － ＋ ＋

0 ＋ － － ＋
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0.45° 0.9° 1.8°

SIZE HB TYPE16

形　式 ステップ角 定格電圧 定格電流 巻線抵抗 インダクタンス ホールディングトルク モータ長L ロータイナーシャ 質　量 結　線
Model Step Angle Voltage Current Resistance lnductance Holding Motor Rotor Mass Winding

No. Torque Length Inertia Type

Deg. V/Phase A/Phase Ω/Phase mH/Phase N·m(gf·cm) mm x10 –7kg·m2 g

TS33216 0.45 9.0 0.24 37.5 23.0 0.035 (350) 27.0 12 150 1

TS3216N1 0.45 12.0 0.3 40.0 13.0 0.033 (330) 22.0 10 120 2

TS3166 0.9 12.0 0.32 38.0 22.0 0.05 (500) 22.0 10 120 1

TS3166N17 0.9 6.0 0.3 20.0 5.0 0.05 (500) 25.5 12 150 1

TS3166N18 0.9 1.0 0.8 1.4 0.6 0.05 (500) 25.5 12 15 1

TS3166N20 0.9 8.8 0.35 25.0 7.0 0.08 (800) 32.0 15 180 2

TS3139N11 1.8 12.0 0.32 37.5 20.0 0.085 (850) 32.0 15 180 2

TS3139N13 1.8 12.0 0.4 30.0 30.0 0.2 (2000) 37.0 25 220 1

●使用周囲温度───－20～＋50℃
Operating temperature range

●絶縁抵抗────── 100MΩ　Min（at DC500V）
Insulation Resistance

●絶縁耐圧────── AC  500V（1min）
Hi-pot

●エンドプレイ─── 0.02mm  Max
End play （with 9N(900gf) Load）

●ラジアルプレイ─── 0.02mm Max（with 5N(500gf) Load）
Radial play

●許容温度上昇──── 80 deg Max（Resistance Method）
Allowable Temperature rise

※ご注意：モータのケース表面温度は90℃以下でお使いください。
※NOTE：Do not allow the surface temperature of the motor

case to rise above 90℃ during operation.

39±0.3

φ
22

 0
－

0.
02

5

φ
5 

 0
－

0.
01

2

39
±

0.
3

31±0.25

18±0.5 (L＝30未満)
24±0.5 (L＝30以上)

L

2

62-M3

Ò＝200 Min

Ò

31
±

0.
25

15.5(2×)
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Torque N·m (gf·cm)

0.02(200)

0.025(250)
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結 線 図
WIRING DIAGRAM

トルク─パルスレート特性（プルアウトトルク）
TORQUE-PULSE RATE  CHARACTERISTICS（Pull-out Torque）

TYPE 1
バイポーラ
BIPOLAR PM

TYPE 2
ユニポーラ
UNIPOLAR

TS3216N1

青 Blue

回転方向
取付面より見て CW 方向　 CW rotation mounting end.

定電圧ドライバ DC12V
Constant Voltage Driver DC12V

TS3166N18
定電流ドライバ DC35V 0.8A/相
Constant Current Driver DC35V 0.8A/Phase

TS3166N20
定電圧ドライバ DC9.2V
Constant Voltage Driver DC9.2V

TS3139N13
定電流ドライバ DC30V 0.4A/相
Constant Current Driver DC30V 0.4A/Phase

Step
青 黄 赤 緑 黒 白

Blue Yellow Red Green Black White

0 ON ON COM COM

1 ON ON COM COM

2 ON ON COM COM

3 ON ON COM COM

0 ON ON COM COM

赤 Red

白
White

黄
Yellow

PM
青 Blue

赤 Red

黒 Black

黄
Yellow

白
White

緑
Green

Step
青 白 赤 黄

Blue White Red Yellow

0 ＋ － － ＋

1 ＋ ＋ － －

2 － ＋ ＋ －

3 － － ＋ ＋

0 ＋ － － ＋
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1.8°

SIZE HB TYPE17

●使用周囲温度───－20～＋50℃
Operating temperature range

●絶縁抵抗────── 100MΩ　Min（at DC500V）
Insulation Resistance

●絶縁耐圧────── AC  500V（1min）
Hi-pot

●エンドプレイ─── 0.075mm  Max
End play （with 10N(1kgf) Load）

●ラジアルプレイ─── 0.025mm Max（with 5N(500gf) Load）
Radial play

●許容温度上昇──── 80 deg Max（Resistance Method）
Allowable Temperature rise

※ご注意：モータのケース表面温度は90℃以下でお使いください。
※NOTE：Do not allow the surface temperature of the motor

case to rise above 90℃ during operation.

42±0.3

φ
22

 0
－

0.
02

5

φ
5 

 0
－

0.
01

2

31
±

0.
25

31±0.25

4.5±0.2

20±0.5 L±1 15±1

15±0.5 フラット有効長

15±0.5 フラット有効長

2

DEPTH
4-M3 深さ 4.5 Min

Ò＝200 Min

42
±

0.
3

15
.5

(2
×

)

高トルク・低振動

形　式 ステップ角 定格電圧 定格電流 巻線抵抗 インダクタンス ホールディングトルク モータ長L ロータイナーシャ 質　量
Model No. Step Angle Voltage Current Resistance lnductance Holding Motor Rotor Mass

片　軸 両　軸 Torque Length Inertia

Single Shaft Double Shaft Deg. V/Phase A/Phase Ω/Phase mH/Phase N·m(gf·cm) mm x10 –7kg·m2 g

TS3617N1E1 TS3617N11E1 1.8 4.0 0.95 4.2 2.8 0.16 (1.6) 33 35 200

TS3617N1E2 TS3617N11E2 1.8 9.6 0.4 24 15 0.16 (1.6) 33 35 200

TS3617N1E3 TS3617N11E3 1.8 12.0 0.3 40 22 0.16 (1.6) 33 35 200

TS3617N2E4 TS3617N12E4 1.8 4.0 1.2 3.3 3.6 0.26 (2.6) 39 54 240

TS3617N2E5 TS3617N12E5 1.8 6.4 0.8 8 7.6 0.26 (2.6) 39 54 240

TS3617N2E6 TS3617N12E6 1.8 12 0.4 30 30 0.26 (2.6) 39 54 240

TS3617N2E7 TS3617N12E7 1.8 24 0.2 120 106 0.26 (2.6) 39 54 240

TS3617N3E8 TS3617N13E8 1.8 4.0 1.2 3.3 3 0.32 (3.2) 47 68 310

TS3617N3E9 TS3617N13E9 1.8 7.2 0.8 9 9.5 0.32 (3.2) 47 68 310

TS3617N3E10 TS3617N13E10 1.8 12 0.4 30 29 0.32 (3.2) 47 68 310

結 線 図
WIRING DIAGRAM

ユニポーラ
UNIPOLAR

Step
黒 赤 緑 青 黄 白

Black Red Green Blue Yellow White

0 ON ON COM COM

1 ON ON COM COM

2 ON ON COM COM

3 ON ON COM COM

0 ON ON COM COM

PM
黒 Black

緑 Green

黄 Yellow

赤
Red

白
White

青
Blue

回転方向
取付面より見て CW 方向　 CW rotation mounting end.
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トルク─パルスレート特性（プルアウトトルク）
TORQUE-PULSE RATE  CHARACTERISTICS（Pull-out Torque）

TS3617N1E1,N11E1
定電流ドライバ DC24V 0.95A/相
Constant Current Driver DC24V 0.95A/Phase

TS3617N1E2,N11E2
定電流ドライバ DC24V 0.4A/相
Constant Current Driver DC24V 0.4A/Phase

TS3617N1E3,N11E3
定電圧ドライバ DC12V/相
Constant Voltage Driver DC12V/Phase

TS3617N2E4,N12E4
定電流ドライバ DC24V 1.2A/相
Constant Current Driver DC24V 1.2A/Phase

TS3617N2E5,N12E5
定電流ドライバ DC24V 0.8A/相
Constant Current Driver DC24V 0.8A/Phase

TS3617N2E6,N12E6
定電圧ドライバ DC12V/相
Constant Voltage Driver DC12V/Phase

TS3617N2E7,N12E7
定電圧ドライバ DC24V/相
Constat Voltage Driver DC24V/Phase

TS3617N3E8,N13E8
定電流ドライバ DC24V 1.2A/相
Constant Current Driver DC24V 1.2A/Phase

TS3617N3E9,N13E9
定電流ドライバ DC24V 0.8A/相
Constant Current Driver DC24V 0.8A/Phase

TS3617N3E10,N13E10
定電圧ドライバ DC12V/相
Constant Voltage Driver DC12V/Phase



15

0.9° 1.8°

SIZE HB TYPE18

形　式 ステップ角 定格電圧 定格電流 巻線抵抗 インダクタンス ホールディングトルク モータ長L ロータイナーシャ 質　量 結　線
Model Step Angle Voltage Current Resistance lnductance Holding Motor Rotor Mass Winding

No. Torque Length Inertia Type

Deg. V/Phase A/Phase Ω/Phase mH/Phase N·m(gf·cm) mm x10 –7kg·m2 g

TS3218 0.9 5.0 0.25 20 16.5 0.05 (500) 13 5 100 1

TS3218N5 0.9 12.0 0.075 160 155 0.045 (450) 13 5 100 1

TS3118N35 1.8 12.0 0.165 75 30.0 0.035 (350) 13 5 100 2

●使用周囲温度───－20～＋50℃
Operating temperature range

●絶縁抵抗────── 50MΩ　Min（at DC500V）
Insulation Resistance

●絶縁耐圧────── AC  500V（1min）
Hi-pot

●エンドプレイ─── 0.02mm  Max
End play （with 2.5N(250gf) Load）

●ラジアルプレイ─── 0.02mm Max（with 2.5N(250gf) Load）
Radial play

●許容温度上昇──── 80 deg Max（Resistance Method）
Allowable Temperature rise

※ご注意：モータのケース表面温度は90℃以下でお使いください。
※NOTE：Do not allow the surface temperature of the motor

case to rise above 90℃ during operation.

12.5±0.5
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φ
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φ
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2
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(2 - M2.6 DEPTH 1.6)

4 - プレスダボ

(4 - PUNCHING DENTS)

22.5°

L

Ò＝200 Min
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結 線 図
WIRING DIAGRAM

トルク─パルスレート特性（プルアウトトルク）
TORQUE-PULSE RATE  CHARACTERISTICS（Pull-out Torque）

TYPE 1
バイポーラ
BIPOLAR

PM

TYPE 2
ユニポーラ
UNIPOLAR

TS3218

青 Blue

回転方向
取付面より見て CW 方向　 CW rotation mounting end.

定電流ドライバ DC24V 0.4A/相
Constant Current Driver DC24V 0.4A/Phase

TS3118N35
定電圧ドライバ DC12V
Constant Voltage Driver DC12V

TS3218N5
定電圧ドライバ DC12V
Constant Voltage Driver DC12V

赤 Red

白
White

黄
Yellow

PM
青 Blue

赤 Red

黒 Black

黄
Yellow

緑
Green

Step
青 白 赤 黄

Blue White Red Yellow

0 ＋ － － ＋

1 ＋ ＋ － －

2 － ＋ ＋ －

3 － － ＋ ＋

0 ＋ － － ＋

Step
青 黄 赤 緑 黒 白

Blue Yellow Red Green Black White

0 ON ON COM COM

1 ON ON COM COM

2 ON ON COM COM

3 ON ON COM COM

0 ON ON COM COM

白
White



17

0.9° 1.8°

SIZE HB TYPE23

形　式 ステップ角 定格電圧 定格電流 巻線抵抗 インダクタンス ホールディングトルク モータ長L ロータイナーシャ 質　量 結　線
Model Step Angle Voltage Current Resistance lnductance Holding Motor Rotor Mass Winding

No. Torque Length Inertia Type

Deg. V/Phase A/Phase Ω/Phase mH/Phase N·m(kgf·cm) mm x10 –7kg·m2 kg

TS3090N14 0.9 12.0 0.2 60.0 45.0 0.18 (1.8) 38.1 57 0.35 1

TS3090N6 0.9 4.0 1.1 3.6 2.0 0.18 (1.8) 38.1 57 0.35 2

TS3103N2E9 1.8 6.0 1.0 6.0 5.0 0.25 (2.5) 38.1 57 0.35 2

TS3103N1E13 1.8 5.1 1.0 5.1 9.0 0.4 (4.0) 50.8 100 0.55 2

TS3103N255 1.8 24.0 0.3 80.0 145.0 0.65 (6.5) 50.8 100 0.55 2

TS3103N40 1.8 6.0 1.2 5.0 12.0 0.5 (5.0) 57.0 140 0.65 2

TS3103N3E1 1.8 1.7 4.7 0.37 0.6 0.72 (7.2) 76.2 230 1.0 2

TS3103N3E2 1.8 4.7 1.8 2.6 5.0 0.72 (7.2) 76.2 230 1.0 2

TS3103N290 1.8 2.2 2.5 0.88 2.5 0.85 (8.5) 76.2 230 1.0 1

TS3103N4E11 1.8 2.5 4.6 0.54 0.8 1.08 (10.8) 101.6 320 1.2 2

TS3103N4E12 1.8 3.4 2.9 1.24 2.3 1.08 (10.8) 101.6 320 1.2 2

●使用周囲温度───－20～＋50℃
Operating temperature range

●絶縁抵抗────── 100MΩ　Min（at DC500V）
Insulation Resistance

●絶縁耐圧────── AC  500V（1min）
Hi-pot

●エンドプレイ─── 0.075mm  Max
End play （with 10N(1.0kgf) Load）

●ラジアルプレイ─── 0.02mm Max（with 5N(500gf) Load）
Radial play

●許容温度上昇──── 80 deg Max（Resistance Method）
Allowable Temperature rise

※ご注意：モータのケース表面温度は90℃以下でお使いください。
※NOTE：Do not allow the surface temperature of the motor

case to rise above 90℃ during operation.
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結 線 図
WIRING DIAGRAM

トルク─パルスレート特性（プルアウトトルク）
TORQUE-PULSE RATE  CHARACTERISTICS（Pull-out Torque）

TYPE 1
バイポーラ
BIPOLAR

PM

TYPE 2
ユニポーラ
UNIPOLAR

TS3090N6

青 Blue
回転方向
取付面より見て CW 方向　 CW rotation mounting end.

TS3103N2E9
定電流ドライバ DC35V1.0A/相
Constant Current Driver DC35V 1.0A/Phase

定電流ドライバ AC100V 1.1A/相
Constant Current Driver AC100V 1.1A/Phase

TS3103N1E13 TS3103N40
定電流ドライバ DC36V 1.2A/相
Constant Current Driver DC36V 1.2A/Phase

定電流ドライバ DC35V 1.0A/相
Constant Current Driver DC35V 1.0A/Phase

TS3103N3E2 TS3103N4E12
定電流ドライバ DC35V 2.9A/相
Constant Current Driver DC35V 2.9A/Phase

定電流ドライバ DC35V 1.8A/相
Constant Current Driver DC35V 1.8A/Phase

Step
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白
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緑
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SIZE HB TYPE23
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●使用周囲温度───－20～＋50℃
Operating temperature range

●絶縁抵抗────── 100MΩ　Min（at DC500V）
Insulation Resistance

●絶縁耐圧────── AC  500V（1min）
Hi-pot

●エンドプレイ─── 0.075mm  Max
End play （with 10N(1kgf) Load）

●ラジアルプレイ─── 0.025mm Max（with 5N(500gf) Load）
Radial play

●許容温度上昇──── 80 deg Max（Resistance Method）
Allowable Temperature rise

※ご注意：モータのケース表面温度は90℃以下でお使いください。
※NOTE：Do not allow the surface temperature of the motor

case to rise above 90℃ during operation.
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高トルク・低振動

形　式 ステップ角 定格電圧 定格電流 巻線抵抗 インダクタンス ホールディングトルク モータ長L ロータイナーシャ 質　量 結　線
Model No. Step Angle Voltage Current Resistance lnductance Holding Motor Rotor Mass Winding

片　軸 両　軸 Torque Length Inertia Type

Single Shaft Double Shaft Deg. V/Phase A/Phase Ω/Phase mH/Phase N·m(kgf·cm) mm x10 –7kg·m2 kg

TS3653N1E1 TS3653N11E1 1.8 5.2 1 5.2 5.4 0.39 (3.9) 39 120 0.45 2

TS3653N1E2 TS3653N11E2 1.8 2.8 2 1.4 1.4 0.39 (3.9) 39 120 0.45 2

TS3653N1E3 TS3653N11E3 1.8 1.9 3 0.63 0.6 0.39 (3.9) 39 120 0.45 2

TS3653N2E4 TS3653N12E4 1.8 7.2 1 7.2 11 0.9 (9) 54 260 0.7 2

TS3653N2E5 TS3653N12E5 1.8 3.6 2 1.8 2.5 0.9 (9) 54 260 0.7 2

TS3653N2E6 TS3653N12E6 1.8 2.3 3 0.75 1.2 0.9 (9) 54 260 0.7 2

TS3653N3E7 TS3653N13E7 1.8 8.2 1 8.2 14 1.35 (13.5) 76 430 1 2

TS3653N3E8 TS3653N13E8 1.8 4.5 2 2.25 3.6 1.35 (13.5) 76 430 1 2

TS3653N3E9 TS3653N13E9 1.8 3 3 1 1.6 1.35 (13.5) 76 430 1 2

TS3653N4E12 TS3653N14E12 1.8 2.2 5 0.44 1.4 2 (20) 84 520 1 1

結 線 図
WIRING DIAGRAM

TYPE 1
バイポーラ
BIPOLAR

PM

PM
TYPE 2
ユニポーラ
UNIPOLAR

青 Blue

回転方向
取付面より見て CW 方向　 CW rotation mounting end.

回転方向
取付面より見て CW 方向　 CW rotation mounting end.

Step
青 黄 赤 緑 黒 白

Blue Yellow Red Green Black White

0 ON ON COM COM

1 ON ON COM COM

2 ON ON COM COM

3 ON ON COM COM

0 ON ON COM COM

赤 Red

白
White

黄
Yellow

黒 Black

黄 Yellow

赤
Red

白
White

青
Blue

緑 Green

Step
青 白 赤 黄

Blue White Red Yellow

0 ＋ － － ＋

1 ＋ ＋ － －

2 － ＋ ＋ －

3 － － ＋ ＋

0 ＋ － － ＋
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トルク─パルスレート特性（プルアウトトルク）
TORQUE-PULSE RATE  CHARACTERISTICS（Pull-out Torque）

TS3653N1E1,N11E1 定電流ドライバ DC24V 1A/相
Constant Current Driver DC24V 1A/Phase

TS3653N1E2,N11E2 定電流ドライバ DC24V 2A/相
Constant Current Driver DC24V 2A/Phase

TS3653N1E3,N11E3 定電流ドライバ DC24V 3A/相
Constant Current Driver DC24V 3A/Phase

TS3653N2E4,N12E4 定電流ドライバ DC24V 1A/相
Constant Current Driver DC24V 1A/Phase

TS3653N2E5,N12E5 定電流ドライバ DC24V 2A/相
Constant Current Driver DC24V 2A/Phase

TS3653N2E6,N12E6 定電流ドライバ DC24V 3A/相
Constant Current Driver DC24V 3A/Phase

TS3653N3E7,N13E7 定電流ドライバ DC24V 1A/相
Constant Current Driver DC24V 1A/Phase

TS3653N3E8,N13E8 定電流ドライバ DC24V 2A/相
Constant Current Driver DC24V 2A/Phase

TS3653N3E9,N13E9 定電流ドライバ DC24V 3A/相
Constant Current Driver DC24V 3A/Phase

TS3653N4E12,N14E12 バイポーラ駆動 DC40V 5A/相
Bipolar Driver DC40V 5A/Phase
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形　式 ステップ角 定格電圧 定格電流 巻線抵抗 インダクタンス ホールディングトルク モータ長L ロータナーシャ 質　量 結　線
Model Step Angle Voltage Current Resistance lnductance Holding Motor Rotor Mass Winding

No. Torque Length Inertia Type

Deg. V/Phase A/Phase Ω/Phase mH/Phase N.m(kgf·cm) mm x10 –7kg·m2 g

TS3134N316 1.8 1.9 4.2 0.46 1.6 1.35 (13.5) 62 0.67 1.48 2

TS3134N52 1.8 5.8 1.6 3.6 11.5 1.35 (13.5) 62 0.67 1.48 2

TS3134N317 1.8 3.0 4.0 0.75 3.2 2.3 (23.0) 94 1.23 2.5 2

TS3134N1E2 1.8 2.5 4.6 0.55 2.76 2.3 (23.0) 94 1.23 2.5 2

TS3134N319 1.8 4.2 3.5 1.2 6.0 4 (40) 129 1.87 3.52 2

TS3134N2E8 1.8 2.5 7.0 0.35 1.7 4 (40) 129 1.87 3.52 2

●使用周囲温度───－20～＋50℃
Operating temperature range

●絶縁抵抗────── 100MΩ　Min.（at DC500V）
Insulation Resistance

●絶縁耐圧────── AC  500V（1min）
Hi-pot

●エンドプレイ─── 0.025mm  Max.
End play （with 68N(6.8kgf) Load）

●ラジアルプレイ─── 0.02mm Max.（with 4.5N(0.45kgf) Load）
Radial play

●許容温度上昇──── 80 deg Max.（Resistance Method）
Allowable Temperature rise

※ご注意：モータのケース表面温度は90℃以下でお使いください。
※NOTE：Do not allow the surface temperature of the motor

case to rise above 90℃ during operation.
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結 線 図
WIRING DIAGRAM

トルク─パルスレート特性（プルアウトトルク）
TORQUE-PULSE RATE CHARACTERISTICS（Pull-out-Torque）

TYPE 1
バイポーラ
BIPOLAR

PM

TYPE 2
ユニポーラ
UNIPOLAR

TS3134N316

青 Blue 回転方向
取付面より見て CW 方向　 CW rotation mounting end.

TS3134N317
定電流ドライバ DC30V 5.6A/相
Constaut Current Driver DC30V 5.6A/Phase

定電流ドライバ DC30V 5.9A/相
Constaut Current Driver DC30V 5.9A/Phase

TS3134N319
定電流ドライバ DC30V 5.0A/相
Constaut Current Driver DC30V 5.0A/Phase

Step
赤 緑 赤/白 緑/白 白 黒

Red Green Red/White Green/White White Black

0 ON ON COM COM

1 ON ON COM COM

2 ON ON COM COM

3 ON ON COM COM

0 ON ON COM COM

赤 Red

白
White

黄
Yellow

PM
緑/白
Green/White

緑 Green

白 White

赤
Red

黒
Black

赤/白
Red/White

Step
青 白 赤 黄

Blue White Red Yellow

0 ＋ － － ＋

1 ＋ ＋ － －

2 － ＋ ＋ －

3 － － ＋ ＋

0 ＋ － － ＋
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形　式 ステップ角 定格電圧 定格電流 巻線抵抗 インダクタンス ホールディングトルク モータ長L ロータイナーシャ 質　量 結　線
Model Step Angle Voltage Current Resistance lnductance Holding Motor Rotor Mass Winding

No. Torque Length Inertia Type

Deg. V/Phase A/Phase Ω/Phase mH/Phase N.m(kgf·cm) mm x10 –7kg·m2 kg

TS3242N1 1.8 7.2 4.0 1.8 12 8.1 (81) 148 8.5 7.0 2

TS3242N10 1.8 5.0 5.0 1.0 6 5 (50) 97 4.0 4.0 2

TS3242N11 1.8 3.84 3.4 1.1 17 11 (110) 148 8.5 7.0 1

●使用周囲温度───－20～＋50℃
Operating temperature range

●絶縁抵抗────── 100MΩ　Min（at DC500V）
Insulation Resistance

●絶縁耐圧────── AC  500V（1min）
Hi-pot

●エンドプレイ─── 0.02mm  Max
End play （with 50N(5kgf) Load）

●ラジアルプレイ─── 0.02mm Max（with 20N(2kgf) Load）
Radial play

●許容温度上昇──── 80 deg Max（Resistance Method）
Allowable Temperature rise

※ご注意：モータのケース表面温度は90℃以下でお使いください。
※NOTE：Do not allow the surface temperature of the motor

case to rise above 90℃ during operation.
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結 線 図
WIRING DIAGRAM

トルク─パルスレート特性（プルアウトトルク）
TORQUE-PULSE RATE  CHARACTERISTICS（Pull-out Torque）

TYPE 1
バイポーラ
BIPOLAR

PM

TYPE 2
ユニポーラ
UNIPOLAR

TS3242N10

青 Blue 回転方向
取付面より見て CW 方向　 CW rotation mounting end.

定電圧ドライバ DC22V 5.0A/相 Rs＝3.0Ω
Constant Voltage Driver DC22V 5.0A/Phase    Rs＝3.0Ω

Step
赤 緑 赤/白 緑/白 白 黒

Red Green Red/White Green/White White Black

0 ON ON COM COM

1 ON ON COM COM

2 ON ON COM COM

3 ON ON COM COM

0 ON ON COM COM

赤 Red

白
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黄
Yellow
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緑/白
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赤
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黒
Black
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Red/White

Step
青 白 赤 黄

Blue White Red Yellow
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2 － ＋ ＋ －

3 － － ＋ ＋

0 ＋ － － ＋



25

2相,5相ステップモータエンコーダ
SIZE 11,14,17,23,34

高精度、高トルク、そして
角度検出器付きで、
脱調検出閉ループ制御
に対応可！

■ステップモータエンコーダ形式一覧

■ステップモータエンコーダ形式指定方法

サイズ 相　数 分解能（C/T） ステップモータエンコーダ形式 外形図 （適用ステップモータ形式）

11型 2 200 TS3658 図1 （TS3641）

14型 2 200 TS3665 図1 （TS3214）

17型 2 200 TS3602 図1 （TS3617）

17型 5 500 TS3672 図1 （TS3667）

23型 2 200 TS3643 図2 （TS3653）

23型 5 500 TS3623 図3 （TS3624）

34型 2 200 TS3674 図3 （TS3134）

34型 5 500 TS3634 図3 （TS3630）

エンコーダ付き形式

モータ単体の
N.E番 オプション

エンコーダ部の外形図及び仕様は次頁になります。 ステップモータ部の仕様はカタログを参照下さい。

1：オープンコレクタ出力　A, B信号
2：ラインドライバ出力　　A, B信号

3：オープンコレクタ出力　A, B, Z信号
4：ラインドライバ出力　　A, B, Z信号

2：200C/T
5：500C/T

注記）1. 上記全形式オープンコレクタとラインドライバ出力に対応できます。
2. モータの表面温度はエンコーダ保護のため80℃以下で使用下さい。

（ ）
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■外形図（エンコーダ部）

■エンコーダ仕様

注記）1. ステップモータ部の外形寸法は前頁の
「ステップモータ」を参照下さい。

2）ラインドライバ

図1 図2 図3

30
18（2.7） 20.5（2.7）

17 3 29

指定外公差±0.5

（ステップモータ部）

（共通）
シールドケーブル

（φ4）

A 相

B 相

A 相

B 相

A 相

B 相

回転方向軸端より見て CW

回転方向軸端より見て CW

出力波形測定回路

＋5V

470Ω

（
共
通
）（

30
）

（
32

.3
）

（
共
通
）

30
0M
in

φ
56

.6

φ
56

.6

出　力　回　路
AM26C31IDB（T.I）
右図による

出　力　信　号
DC＋2.4V Min

OUTPUT IS-H-

DC＋0.4V Max
OUTPUT IS-L-

許容出入力電源 ±20mA Max  設計値

立上り・立下り時間 1μsec Max

エンコーダ結線
機　　　能 リード線色

DC＋5V 赤
GND 黒
A 相 茶
A 相 橙
B 相 黄
B 相 白

エンコーダ結線
機　　　能 リード線色

DC＋5V 赤
GND 黒
A 相 茶
B 相 黄

使用内部温度範囲 0～＋85℃

電　　　　源
DC＋5V ±5％

40mA Max

符　　　　号 インクリメンタル A, B 相

応答周波数 80kHz Max

位相差 a.b.c.d 1/4P ± 1/8P

慣 性 能 率 5

2）オープンコレクタ

3.  出力形態

1.  エンコーダ性能

モータ相数 2 5

分　解　能 200 500

2.  分解能 COUNTS/T

4.  オプション

出　力　回　路 2SC1623相当
右図による

最大許容出力電圧 30V

最大許容出力電源 50mA

立上り・立下り時間 1.5μμsec Max

WHEN
OUTPUT IS -H-

x10－7kg・m2 Max
ENCODER ONLY

WHEN
OUTPUT IS -L-

1）、標準外の分解能（400, 1,000C/T）の製作が可能です。

2）、Z相（インデックス）の付加が可能です。

3）、モータの励磁相との位相合せが可能です。

A.B 相

A.B 相

a b c d

H

OUTPUT

L

H
L

P

a b c d

P
Vcc

FMP1

ダイオード
FMN1
（ローム）

（ローム）

WHEN

WHEN
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TERMS  EXPLANATION

用語の説明

● ディテントトルク N·m（gf·cm）

ステータ巻線に電圧を加えない無励磁の状

態にしておき、出力軸に角度変化を与えた

とき発生する最大トルクをいう。無励磁保

持トルクともいう。

● ホールディングトルク N·m（gf·cm）

ステータ巻線に定格電圧または電流を加え

たときに出力軸に生ずる最大トルクをいう。

● 最大自起動周波数（pps）

自起動できうる最大のパルス周波数。

● 最大応答周波数（pps）

ロータの回転が追従できる最大の駆動パル

ス周波数。

● プルイントルク N·m（gf·cm）

ある入力周波数に同期して回転し、起動で

きる最大負荷トルクをいう。起動トルクと

もいう。

● プルアウトトルク N·m（gf·cm）

ある入力周波数に同期して回転していると

きに、ステップモータが同期して発生する

最大トルクをいう。脱出トルクともいう。

● 角度精度（％）

任意の１点を基準とし、その点より、１ス

テップずつ連続してロータを回転させ、実

際の角度位置と理論上の位置との差をモー

タ軸１回転まで測定し、プラス側の最大値

（△θi max）とマイナス側の最大値（△θj max）

より、次式のようにそれらの絶対値を加算

し、1/2を乗じた値が角度精度である。

角度精度＝± 1 (│＋△θi max│＋│－△θj max│)2

● DETENT TORQUE N·m(gf·cm)
Maximum torque requ i red  to  s lowly  ro ta te  a  s tep
motor shaft with no power applied to the windings.
Th is  app l ies  on ly  to  permanent  magnet  o r  hybr id
motors. The leads are separated from each other.

● HOLDING TORQUE N·m(gf·cm)
Maximum restoring torque that is developed by the
energized motor when the shaft is slowly rotated by
external means. The windings are on but not being
switched.

● MAX. STARTING PULSE RATE (pps)
Maximum pulse rate to be started by itself

● MAX. SLEWING PULSE RATE (pps)
Maximum pulse rate at which the rotor can run and
remain in synchronism.

● PULL-IN TORQUE N·m(gf·cm)
Maximum Torque at which the rotor can start and run
in synchronism wi th a f ixed f requency pulse t ra in
without losing step position.

● PULL-OUT TORQUE N·m(gf·cm)
Maximum torque that can be applied to a step motor
running at  a f ixed stepping rate whi le maintain ing
synchronism.

● STEP ACCURACY(%)
With regarding a random point as standard, rotating
the rotor succesively every one step, and measuring
the di f ferences between actual  angle posi t ion and
logical position up to one rotating of the motor shaft,
the step accuracy shall be obtained ofter adding each
of maximum value measured in plus side and minus
side as shown in the fol lowing equat ion,  and then
multiplying

10.5 (= 2 )
1Step Accuracy = ±2

(│＋△θi max│＋│－△θj max│)

pull-out

pull-in

+3
+3%

%

+2
+1

–3
–2 –2%

–1

Torque

1＝±
2｛│＋3％│＋│－2％│｝＝±2.5％角度精度

Step Accuracy

パルスレート
Pulse Rate

ホールディングトルク
Holding Torque

最大自起動周波数
Max Starting
Pulse Rate

最大応答周波数
Max Slewing Pulse Rate.
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DRIVING  SYSTEM  AND  ITS  DRIVING
CIRCUIT  FOR  A  STEP  MOTOR

ステップモータの励磁方式と駆動回路

ステップモータを駆動する場合はステップモー

タの巻線に直流電圧および電流を順次、切り換

えて、励磁する必要があるため、ステップモー

タ用のドライバーが必要になってきます。

下図のように発振器、駆動装置、DC電源が最

低必要である。ステップモータの位置精度ある

いは、ダンピング特性を改善するためにオプシ

ョンとして、光学式エンコーダ、タコメータな

どを付加することもあります。これにより、そ

れなりのフィードバック用のアンプまたは制御

装置が必要になってきます。

また、メカニカルなダンパによりダンピングを

改善することもできます。

後述しますがドライバーの方式を変えることに

より、ダンピング特性、周波数特性を改善する

こともできます。

It is necessary to hold a driver for a step motor because it

is repuired to change and add DC voltage and current to

th step motor coil in turn.

The osci l la tor ,  the dr iv ing device,  and the DC power

supp l y  sha l l  be  r equ i r ed  a t  l eas t  as  shown  i n  t he

followings.

There is a case when adding an optional encoder, and a

tachometer as option so as to improve the position accu-

racy of a Step motor or damping characteristics to be de-

scribed later.

Because of this, an amp for feedback or a control device

may be required.

You can improve a damping factor with a mechanical

damper. Moreover, you can also improve damping and

frequency characteristics by changing system.

ステップモータ
Step Motor

発　振　器

Oscillator

駆 動 装 置

Driving Device

ブロック図

BLOCK DIAGRAM

DC 電　源

DC Power Supply



29

DRIVING  SYSTEM

励磁方式

１. ユニポーラ
励磁電流の方向は
一定で各相に順次
切り換えるもので
す。

1. UNIPOLAR

1.1 1相励磁
常時１相のみの巻線に励磁電流を流します。

1.1  ONE PHASE DRIIVING
Inserted voltage into a single phase coil regularly.

1.2 2相励磁
常時２相の巻線に励磁電流を流します。

1.2  TWO PHASES DRIVING
Inserted voltage into two phases coil regularly.

1.3 1-2 相励磁
１相と２相を交互に励磁電流を流します。

1.3  ONE-TWO PHASES DRIVING
Inserted voltage into one phase to two phase  alternately.

２. バイポーラ
２相の巻線に極性の異なる励磁電流を加え、
これを交互に極性を順次切り換えるものとし
ます。

2. BIPOLAR
The voltage with different polarity to be inserted to the
two phases coil shall be changed alternately in turn.

S1

S3

S2 S4

COM

COM

M

A

A

B B

M

Step 0 1 2 3 4 5 6 7 0

S1 ON ON ON ON

S2 ON ON ON

S3 ON ON ON

S4 ON ON ON

Step A A B B

0 ＋ － － ＋

1 － ＋ － ＋

2 － ＋ ＋ －

3 ＋ － ＋ －

0 ＋ － － ＋

Step 0 1 2 3 0

S1 ON ON ON

S2 ON ON ON

S3 ON ON

S4 ON ON

Step 0 1 2 3 0

S1 ON ON

S2 ON

S3 ON

S4 ON
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DRIVING  CIRCUIT  (Serge  absorbing  circuit)

駆動回路（サージ吸収回路）

図に示す等価回路のようにステップモータは表

され、今、SWが閉じた状態から開いたときに

過渡的にLに蓄積されたエネルギーが保持され

ようとする。このときコイルの両端に高電圧が

印加され、ドライバーの出力段のパワートラン

ジスタのコレクタ－エミッタ間に加わり、破壊

されることもあります。したがって、これらを

吸収する回路が多く研究されています。

上記の１、２はその単純な代表例です。

A s tep  motor  sha l l  be  equated  as  i l l us t ra ted  on  the

above .  Now we  th ink  abou t  t he  s ta te  wh ich  ene rgy

transiently accumulated in the L when the SW opens from

the closed state shall be maintained. The high voltage

insrted into the both ends of the coi l  at this t ime may

sometimes break the power transistor because the high

vo l tage  is  added to  the  co l lec to r  and  emi t te r  o f  the

transistor.

So the circuits absorbing the high voltage are studied a

lot.

Items (1) and (2) are simple examples.

1.ダイオード吸収回路 1. Absorbing circuit with a diode

2.ツェナーダイオード吸収回路 2. Absorbing circuit with a zener diode

3.ステップモータにおいてはドライバーにより

その特性が左右されることが多々あります。

3. There are cases when the characteristics

of a step motor may be affected by a driver.

E

L

R

E

SWL

R

E

L

R
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ステップモータはパルスレートを上げていくと

出力トルクが減少します。

これは巻線のインダクタンスにより、周波数の

高いときは定格電流まで上がらず、トルク低下

をきたします。そこで、この高速特性を改善す

るために下記のような方法があります。

The output torque of step motor shall be decreased when

going up pulse rate.

Torque shall decrease because the current can not flow

up to the rated current in the case of high frequency as

caused by coil inductance.

So there is the following method so as to improve this

high frequency characteristics.

CHARACTERISTICS
IMPROVEMENT  FOR  MOTORS

ステップモータの特性改善

1. 直列抵抗の利用

巻線に直列に接続し時定数を小さくする。

1. The usage of Series resistance
Lessen  T ime  Cons tan t  w i t h  connec t i ng  Se r i es
resistance to the coil in series.

2. 2電源駆動

１パルス中の立上り部分だけ、高い電圧を加

えた後、自動的に低い電圧に切り換える駆動

方式です。

3. 定電流チョッパー駆動

モータの定格より高い電圧をチョッパーでコ

ントロールし、ステップモータに励磁します。

4. 過電圧駆動

低速から、高速にパルスレートが上がる途中

で励磁電圧を高くする駆動方式。

2. Two Power Supplies Driving
This is a driviing system to change into a low voltage
automatically after adding a high voltage only to the
rising part during one pulse.

3. Chopper driving with Constant Current
This is a system to control more high voltage than the
rating of a step motor and add to it.

4. Over Voltage Driv ing
This  i s  a  d r iv ing  sys tem to  increase an inser t ion
voltage when the pulse rate goes up from low rate to
high.

時定数τ＝ LM

RM＋R1 Time Constant τ ＝ LM

RM＋R1

I＝ E
R

I＝ E (1－ε　)R
－ R tL

•LM=Motor lnductance        •R1=Series Resistance
•RM=Motor DC Resistance（ ）

I

t

M
R1=2RM

R1=RM

R1=0

RM

R1

R1

E

パルスレート
Pulse Rate

ト
ル
ク T

or
qu

e

駆
　
動
　
回
　
路 D

riv
in

g
C

irc
ui

t

結　線　例
Winding example
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SLOW  SPEED  SYNCHRONOUS  MOTORS

スロースピードシンクロナスモータ

ハイブリッドタイプのステップモータを交流電

源で駆動できるようにしたモータがシンクロナ

スモータです。

御要求に依って各種タイプの制作が可能です。

Synchronous motor is hybrid type step motor driven by

AC power.

Various kinds of motors are available for the asking.

■形式の指定方法
DESIGNATING FORM FOR TYPES

■オプション
OPTION

軸端、直流抵抗、巻線方法、低振動等は御希望により対応可能です。

Shaf t  length ,  DCR,  Wind ing method,  Low-v ibra t ion and e tc .  are

changeable when required.

ステップモータ基本モデル　No.
Step motor fundamental model No.

電気的仕様を表す　No.
Shows  electrical  specification

機械的仕様を
表す　No.
Shows  mechanical
specification



33

APPLICATIONS

ステップモータの応用例

次のような分野で広く使用されております。

● フロッピーディスク装置 ｝……磁気ヘッド駆動用● ハードディスク装置
● Floppy disk ｝……Driving for a head foad● Hard disk

● サーマルプリンタ……紙送り用、ヘッド移動用
●Thermal printer……for feeding paper and moving head.

● プレス機械における材料の定寸送り
●Feeding the defined material in a press machine

Step Motors are widely used in the following many fields.

紙送り制御回路
Feeding paper
control circuit

ヘッド移動制御回路
Moving head
control circuit

発生回路タイミングパルス
Timing pulse
generating circuit

クロックパルス発生回路
Clock pulse
generating circuit

駆動回路
Driving circuit

駆動回路
Driving circuit

コントローラ
Controller

データコントロール回路
Data control circuit

印字コントロール回路
Typing control crrcuit

サマーヘッド
Tharmal head

熱感紙
Thermo-paper

プラテン
Platen

紙送り用
ステップモータ
Step motor for
feeding paper

ステップモータ
Step motor ギヤ

Gear

送りロール
Feeding roll

駆動装置
Driving device

タイミング信号
Timing signalプリセッタ

Presetter

送り量
Feeding
volume

回数
Counting
number

プレス
Press

紙送り用
ステップモータ
Step motor for
feeding paper

データ入力
Data input

駆動回路
Driving circuit

ステップモータ
Step motor

ドライブモータ
Driving motor

磁気ディスク
Magnetic disk

キャップスタン
Capstan

C
ar

ria
ge

スチールバンド
Steel band

ヘッド１
Head

ヘッド2
Head

キ
ャ
リ
ジ
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APPLICATIONS

ステップモータの応用例

●その他の応用例

● X-Yプロッタ

● X-Yテーブル（工作機械のX-Y軸駆動）

● 紙テープリーダ

● テープトレース・チェッカ

● 太陽エネルギー利用への応用

……… ヘリオスタット駆動用

● 惑星探査宇宙船の科学調査プラットホーム

の位置決め

● カードマシンのカード送り

● 線材定寸切断機

● 写植機の位置決め

● インデックステーブル

● 定量ポンプ

● ディスプレイ装置

●ファクシミリへの応用

● Application  to  a  facsimile

● Other  applications

● X-Y plotter

● X-Y Table (X-Y shaft driving for a machine tool)

● Paper tape reader

● Tape trace checker

● Application to solar energy:

heliostat  driving

● Position setting of the plat from for scientif ic inves-

tigation with a spaceship exploring planet.

● Card feeding for a card machine.

● A cutting machine for defining machine

● Position setting of a photocomposer.

● An index table

● Defined volume pump

● Display device

原図
Original paper

ステップモータ（副走査）
Step motor(Vice scanning)

ステップモータ（副走査）
Step motor(Vice scanning)

電話回線
Telephone network

デ
ー
タ
処
理

記
録
紙

Da
ta

 P
ro

ce
ss

in
g デ
ー
タ
処
理

Da
ta

 P
ro

ce
ss

in
g

紙送りローラ
a roller for
feeding paper

記録装置（主走査）
Recording device(Main scanning) 記録装置（主走査）

Recording device(Main scanning)

送信側
Transmitting side 受信側

Receiving side
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