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La
intefnationales. Exceptionnellement, un comité d’études peut proposer la publication d
spécification technique

Les|spécifications techniques font I'objet d’un nouvel examen trois ans au plus tard aprés

publication afin de décider éventuellement de leur transformation en Normes internationaITs.
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COMMISSION ELECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE

MACHINES ELECTRIQUES TOURNANTES -

Partie 20-1: Moteurs de commande — Moteurs pas a pas

AVANT-PROPOS

CEl (Commission Electrotechnique Internationale) est une organisation mondiale de normalis
mposée de l'ensemble des comités électrotechniques nationaux (Comités nationaux de la CEl)~La (
ur objet de favoriser la coopération internationale pour toutes les questions de normalisation-dan
maines de I'électricité et de I'électronique. A cet effet, la CEIl, entre autres activités, pubjie des No|

internationales. Leur élaboration est confiée a des comités d'études, aux travaux desquels tout,Comité naf

intéressé par le sujet traité peut participer. Les organisations internationales, gouvernementales et
uvernementales, en liaison avec la CEl, participent également aux travaux. La CE| collabore étroite|
ec I'Organisation Internationale de Normalisation (ISO), selon des conditions fixées/par accord entr
ux organisations.

s décisions ou accords officiels de la CEIl concernant les questions techniques représentent, dans la me
u possible, un accord international sur les sujets étudiés, étant donné que jes Comités nationaux intérg
nt représentés dans chaque comité d’études.

es documents produits se présentent sous la forme de recommanddtions internationales. lls sont pu
bmme normes, spécifications techniques, rapports techniques ou{guides et agréés comme tels pa
omités nationaux.

ans le but d'encourager l'unification internationale, les Comités nationaux de la CEl s'engagent a appliqu
hcon transparente, dans toute la mesure possible, les Normes$ internationales de la CEl dans leurs no
ationales et régionales. Toute divergence entre la norme de la CEIl et la norme nationale ou régi
pbrrespondante doit étre indiquée en termes clairs dans cette derniere.

a CEIl n’a fixé aucune procédure concernant le marquage comme indication d’approbation et sa responsa
est pas engagée quand un matériel est déclaré conforme a I'une de ses normes.

C S o3 520 OO0 [— o

attention est attirée sur le fait que certains des éléments de la présente spécification technique peuvent
pbjet de droits de propriété intellectuelle .,ou de droits analogues. La CEIl ne saurait étre tenue
bsponsable de ne pas avoir identifié de tels:droits de propriété et de ne pas avoir signalé leur existence.

o =

tdche principale des comités d’études de la CEl est [I’élaboration des Nor

orsqu’en dépit de maints efforts, I'accord requis ne peut étre réalisé en faveur d
bublication d’'une Nerme internationale, ou

orsque le sujet’en” question est encore en cours de développement technique ou qu
bour une raison quelconque, la possibilité d’'un accord pour la publication d’'une Ng
[nternationale peut étre envisagée pour 'avenir mais pas dans 'immédiat.
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La CEI 60034-20-1, qui est une spécification technique, a été établie par le comité d’études 2
de la CEl: Machines tournantes

Le texte de cette spécification technique est issu des documents suivants:

Projet d’enquéte Rapport de vote

2/1111/DTS 2/1153A/RVC

Le rapport de vote indiqué dans le tableau ci-dessus donne toute information sur le vote ayant
abouti a I'approbation de cette spécification technique.

Cette publication a été rédigée selon les Directives ISO/CEI, Partie 3
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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

ROTATING ELECTRICAL MACHINES -

Part 20-1: Control motors — Stepping motors

FOREWORD

Q0 4 =4 20T O o= -

S5 Q (D =

O > @ -

The
exc
spe

IEC
con

The|

Il national electrotechnical committees (IEC National Committees). The object of the IEC is to\pro
ternational co-operation on all questions concerning standardization in the electrical and electranic-field
is end and in addition to other activities, the IEC publishes International Standards. Their _preparati
htrusted to technical committees; any IEC National Committee interested in the subject ,dealt with
articipate in this preparatory work. International, governmental and non-governmental organizations lig
ith the IEC also participate in this preparation. The IEC collaborates closely with” the Internaf
rganization for Standardization (ISO) in accordance with conditions determined by~agreement betwee
0 organizations.

he formal decisions or agreements of the IEC on technical matters express;-as nearly as possiblg
ternational consensus of opinion on the relevant subjects since each technjcal committee has represent
om all interested National Committees.

he documents produced have the form of recommendations for international use and are published in the
f standards, technical specifications, technical reports or guides and they are accepted by the Natf
ommittees in that sense.

order to promote international unification, IEC National Committees undertake to apply IEC Internaf
tandards transparently to the maximum extent possible~in their national and regional standards.
ivergence between the IEC Standard and the corresponding national or regional standard shall be cl
dicated in the latter.

he IEC provides no marking procedure to indicate dts yapproval and cannot be rendered responsible fo
quipment declared to be in conformity with one of its standards.

ttention is drawn to the possibility that some ofithe elements of this technical specification may be the su
f patent rights. The IEC shall not be held respansible for identifying any or all such patent rights.

main task of |IEC technical -committees is to prepare International Standards
bptional circumstances, a techfiical committee may propose the publication of a techq
Cification when

he required support cannot be obtained for the publication of an International Stand
Hespite repeated efforts, or

[he subject is stillyunder technical development or where, for any other reason, ther
he future but no immediate possibility of an agreement on an International Standard.

60034-20-1; which is a technical specification, has been prepared by IEC techi
mittee 2: Rotating machinery.

text of this technical specification is based on the following documents:

he IEC (International Electrotechnical Commission) is a worldwide organization for standardization compllising
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Enquiry draft Report on voting
2/1111/DTS 2/1153A/RVC

Full information on the voting for the approval of this technical specification can be found in

the

report on voting indicated in the above table.

This publication has been drafted in accordance with the ISO/IEC Directives, Part 2.

Ann

exes A and B are for information only.
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Les annexes A et B ne sont données uniquement a titre d'information.

Le comité a décidé que le contenu de cette publication ne sera pas modifié avant 2005.
A cette date, la publication sera

* reconduite;

* supprimée;

* remplacée par une édition révisée, ou
*+ amendée.
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The committee has decided that the contents of this publication will remain unchanged until
2005. At this date, the publication will be

« transformed into an International Standard;
* reconfirmed;

* withdrawn;

* replaced by a revised edition, or

+ amended.
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— Partie 1:-Désignation des carcasses entre 56 et 400 et des brides entre 55 et 1080

CEl

-10 - TS 60034-20-1 O CEI:2

MACHINES ELECTRIQUES TOURNANTES -

Partie 20-1: Moteurs de commande — Moteurs pas a pas

Domaine d'application

sais appropriés. Elle donne aussi les dimensions et les information
quage ainsi que les précisions a apporter par le fabricant dans les cataloguescet-fig
niques associés.

ne s'applique pas aux:

Moteurs a induction;

Moteurs pas a pas type hydraulique et rochet;
Moteurs linéaires;

Moteurs a commutation mécanique;

Moteurs synchrones.

Références normatives

documents de référence suivants.sont indispensables pour l'application du pré
Iment. Pour les références datées), seule I'édition citée s'applique. Pour les référer
datées, la derniére édition du document de référence s'applique (y compris les évent
ndements).

60034-1:1996, Machines-électriques tournantes —Partie 1: Caractéristiques assignég
ctéristiques de fonctionnement.

60034-7, MachHings électriques tournantes — Partie 7: Classification des mode§
struction, des dispositions de montage et position des boites & bornes (Code IM)

60072-1:4991, Dimensions et séries de puissances des machines électriques tourna

002

nde
5 de
hes

résente spécification technique est uniguement applicable aux moteurs pas-a pas rotaifs.

sent
ces
uels

de

htes

htes

— Parti& 3: Petits moteurs incorporés — Désignation des brides BE10 4 BE50

60072-3:1994, Dimensions et séries de puissances des machines électriques tourna
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IEC

ROTATING ELECTRICAL MACHINES -

Part 20-1: Control motors — Stepping motors

appropriate tests. It also gives dimensions and marking information
ided by the manufacturer in associated data sheets and catalogues.

technical specification is applicable to rotating stepping motors only.

not applicable to:

nduction motors;

hydraulic and ratchet type stepping motors;
inear motors;

mechanically commutated motors;

synchronous motors.
Normative references

following referenced documents are indispensable for the application of this docum
dated references, only the edition cited applies. For undated references, the latest ed
e referenced document (including any amendments) applies.

60034-1:1996, Rotating electrical machines — Part 1: Rating and performance

60034-7, Rotating electrical machines — Part 7: Classification of types of construc
nting arrangements and-terminal box position (IM code)

me numbers 56.td6 400 and flange numbers 55 to 1080

Small builtzin"motors — Flange numbers BF10 to BF50

and the details td

60072-1:1991, Dimensions and output series for rotating electrical machines — Paf

60072-3+1994, Dimensions and output series for rotating electrical machines — Paf

be

ent.
tion

ion,
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3 Définitions
Pour les besoins de la présente spécification technique, les définitions suivantes s’appliquent.

3.1
poussée axiale
force appliquée a un arbre le long de son axe de rotation

3.2
trarjsmission bipolaire
systéme de transmission a moteur pas a pas dans lequel I'excitation appliquée est telle qye le
coufant produisant le couple s'inverse dans les enroulements

3.3
conlstruction canstack (pole a griffes)
moteur & aimant permanent ayant deux bobines ou plus maintenues en pgsition par une pgaire
de flasques possédant des griffes ou des dents entrelacés

3.4
couple a dents
couple cyclique dans un moteur non alimenté résultant de lastendance du rotor et du stator a
s'aligner dans une position de réluctance magnétique minimale.

3.5
commutation
progédé d'excitation séquentielle des enroulements d'un moteur tel que I'angle relatif entrg les
champs magnétiques du stator et du rotor sojt maintenu dans des limites spécifiées

NOTE La commutation est accomplie soit mécaniquement soit électroniqguement.

3.6
couple de calage continu, T
couple de sortie continu maximal~que le moteur calé peut développer dans des conditjons
spégifiées

3.7
forge contre-électromotrice (f.c.é.m.), E
tengion produite par e mouvement relatif entre le champ magnétique et I'enroulement inguit,
lors|de sa mesure acircuit ouvert
NOTE 1 Elle est.hormalement indiquée en tant que valeur de créte (pk) ou valeur moyenne quadratique (r.m.$.).

NOTE 2 Il econvient de déclarer la nature de la valeur de tension, a savoir valeur de créte ou moyenne
quadratique:

3.8
constante de force contre-électromotrice (constante de f.c.é.m), K¢
force contre-électromotrice par unité de vitesse a une température de moteur spécifiée

3.9

position encliquetée

position ou le rotor d'un moteur a aimant permanent ou d'un moteur hybride pas a pas se met
en repos lorsqu'il est non excité et déchargé

3.10

couple encliqueté

couple stable maximal qui peut étre appliqué a I'arbre d'un aimant permanent non excité ou
d'un moteur pas a pas hybride sans provoquer de rotation continue
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3

For

3.1

Definitions

the purpose of this technical specification, the following definitions apply.

axial thrust

forc

3.2

bipl)lar drive
stegping motor drive system in which the excitation applied is such that the torque generg
curnent reverses in the windings

3.3
can

perhnanent magnet motor having two or more coils held in position by.@pair of endshi

hav

3.4

cog
cycl
alig

3.5

commutation
progess of sequentially exciting the windings of ‘@motor such that the relative angle betw

the magnetic fields of the stator and rotor is maintained within specified limits

NOTE Commutation is accomplished either mechanically or electronically.

3.6

continuous stall torque, T

maxXimum continuous output terque that the stalled motor can develop under spec
conglitions

3.7

cou

gen
arm

NOT
NOT

3.8
cou

e applied to a shaft along its axis of rotation

stack construction (claw pole)

ng interlaced claws or teeth

lging torque
ic torque in an unenergized motor resulting from the tendency of the rotor and statg
n themselves in a position of minimum magnetic reluctance

nter e.m.f. (backe:m.f.), Egq

brated voltagelproduced by the relative movement between the magnetic field and
pture winding

FE 1 Itis pormally stated as a peak (pk) or a root mean square (r.m.s.) value.

F 2 Thenature of the voltage value, i.e. whether peak, or r.m.s. should be declared.

ting

elds

een

fied

the

nter e.m.f. constant (back e.m.f. constant), K¢

counter e.m.f. per unit of speed at a specified motor temperature

3.9

detent position
position where the rotor of a permanent magnet motor or hybrid stepping motor comes to rest
when unenergized and unloaded

3.10
detent torque
maximum steady torque that can be applied to the shaft of an unenergized permanent magnet

orh

ybrid stepping motor without causing continuous rotation


https://iecnorm.com/api/?name=a5e7b5d2b204206dc16745cb5dc111f8

-14 - TS 60034-20-1 O CEI:2002

3.1

direction de rotation
direction observée lorsque l'on fait face a l'extension d'arbre associée aux surfaces de
montage. La rotation a gauche de I'arbre est considérée comme positive et la rotation a droite
comme négative

3.12

circuit de commande
combinaison de la logique de traducteur et un amplificateur de puissance qui commute les
phases du moteur pas a pas dans une séquence predéterminée

3.13
cou
rési

3.14
cou
cou
cou

3.15

moteur pas a pas hybride (HY)

mot
de 1

ple a friction, T
stance de friction a la rotation a l'intérieur de la machine

ple de maintien, T
ble stable maximal qui peut étre appliqué a l'arbre d'un moteur pas a pas excité pa
ant spécifique sans provoquer de rotation continue

bur pas a pas ayant des aimants permanents pour pglariser des pieces polaires de f
natériau magneétique résiduel

3.1

taux d'inversion maximal

[ un

otor

tauy d'impulsion maximal auquel un moteur pas‘a pas non chargé est en mesure de s'inverser

etd

3.1%
tem
tem
par

don

3.1

taux
syn

3.19

vitjsse de rotation maximale

meurer en synchronisme dans des conditions spécifiées d'entrainement

pérature maximale de fonctionnement sans risque

bérature maximale qu'un moteudr pas a pas peut supporter soit de maniére continue
intermittence sans détérioration d'aucun de ses composants pour une durée de
nee

d'impulsiony, maximal auquel un moteur pas a pas non chargé peut demeurer
chronisme-dans des conditions spécifiées d'entrainement

séq

séqLJence de mode ou de pas

soit
vie

en

ence particuliére d'impulsions d'excitation produites par un circuit de commande

3.20

moment d'inertie de rotor (autour d'un axe), J,
somme (intégrale) des produits des éléments de masse d'un corps et carrés de leurs
distances a partir d'un axe donné

3.21
suroscillation ou suroscillation transitoire
grandeur par laquelle I'arbre du moteur pas a pas effectue une rotation au-dessus de la

posi

tion de pas finale commandée
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3.1
direction of rotation
direction observed when facing the shaft extension associated with the mounting surfa

ces.

Counter-clockwise rotation of the shaft is regarded as positive and clockwise rotation as

negative.

3.12

drive circuit

combination of the translator logic and a power amplifier that switches the phases of
stepping motor in a predetermined sequence

the

3.13
friction torque, T}
frictjonal resistance to rotation within the machine

3.14
holding torque, T

ma)imum steady torque that can be applied to the shaft of a steppifig-motor energized
spetific current without causing continuous rotation

3.18
hybrid (HY) stepping motor

stegping motor with permanent magnets for the polarization of rotor pole pieces of
resifjual magnetic material

3.1
maximum reversing rate

maxXimum pulse rate at which an unloaded.stepping motor is able to reverse and remai
syn¢hronism under specified drive conditions

31
maximum safe operating temperature

maxXimum temperature that a stepping motor can sustain either continuously or intermittg
without damage to any of itss<components for a given lifetime

3.1
maximum slew rate

Dy a

low

n in

ntly

ma)imum pulse rate)at which an unloaded stepping motor can remain in synchronism unpder

spegified drive conditions

31
mode or step sequence
parfictifar sequence of excitation pulses produced by a drive circuit

3.20
moment of inertia of rotor (about an axis), J,

the sum (integral) of the products of the mass elements of a body and the squares of their

distances from a given axis

3.21
overshoot or transient overshoot

amount by which the shaft of the stepping motor rotates beyond the final commanded step

position
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3.22

courant de créte, I,

courant intermittent maximal qui dans des conditions spécifié¢es ne provoque pas de
dommage au moteur, ni de dégradation irréversible dans la performance du moteur

3.23

couple de créte, T,

couple maximum développé par un moteur dans des conditions spécifiées lorsque le courant
de créte maximal admissible est appliqué

3.21
mofeur pas a pas a aimant permanent (PM)
moteur pas a pas ayant des pbles de rotor de matériau magnétique permanent

3.24
errgur de position

écalt a vide par rapport a la position finale théorique aprés une séquence de pas, exp
conlme pourcentage de lI'angle du pas de base

mé

3.2
coulple de décrochage
couple maximal qui peut étre appliqué a Il'arbre rotatif d'unnoteur pas a pas entrainé a un
tauy d'impulsion donné dans des conditions spécifiées d'entrainement, sans que le moteur ne
marjque des pas

3.27
taux d'impulsion
tauy auquel les pas successifs sont amorcés

3.21

chafge radiale
force appliquée a I'arbre du moteur perpendiculaire a I'axe de rotation, exprimée commie la
valgur équivalente appliquée au milieu de I'extension de I'arbre

3.2¢
coufrant assigné
coufant efficace développé a tension assignée et vitesse assignée sans dépasser la vdleur
assignée de températures

3.3(
résolution
réciproque;du nombre de pas par révolution de I'arbre du moteur

3.3
durée d'établissement

durée totale a partir de la premiéere arrivée a la position commandée jusqu'a ce que I'ampli-
tude du mouvement oscillatoire du rotor ait diminué a 1 % du pas simple ou selon une
spécification différente (voir la figure 1)

3.32
réponse a un échelon simple
réponse a une commande par échelon simple comme l'illustre la figure 1

NOTE La réponse a un échelon simple est dépendante du régulateur.
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3.22

pea

k current, ka

maximum intermittent current that under specified conditions does not cause motor damage,
or irreversible degradation of motor performance

3.23

pea

k torque, 7

maximum torque developed by a motor under specified conditions when the maximum
allowable peak current is applied

3.24
per
steq

3.21
pos|
no-|
perq

3.26

pul
max
pulg

3.27%

manent magnet (PM) stepping motor
ping motor having rotor poles of permanent magnetic material

itional error
pad deviation from the theoretical final position after a sequence of.'steps, expressed
entage of the basic step angle

-out torque
imum torque that can be applied to the rotating shaft of a'‘stepping motor driven at a g
e rate under specified drive conditions, without causing‘'the motor to miss steps

pulse rate

rate

3.28

rad
forc
equ

3.24
rate
r.m,
ratin

3.3(

at which successive steps are initiated

al load
e applied to the motor shaft perpendicular to the axis of rotation, expressed as
valent value applied at the middle of the shaft extension

d current

g

res

lution

reciprocal of-the number of steps per revolution of the motor shaft

3.3

AS a

ven

the

s. current developediat rated voltage and rated speed without exceeding the temperajture

settling time
total time from the first arrival at the commanded position until the amplitude of the oscillatory
motion of the rotor has diminished to 1 % of the single step or as otherwise specified (see
figure 1)

3.32
single step response
response to a single step command as shown in figure 1

NOTE The single step response will be controller dependent.
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IEC 199/02

Léggnde

A\xe X — durée

A\xe Y — position angulaire
— suroscillation

P — durée d'établissement

B — durée d'échelon simple

Figure 1 — Suroscillation et durée d'établissement

3.33
mofeur calé (rotor bloqué)
congdlition ou le rotor est maintenu fixe tandis que la tension est appliquée aux borneg du
moteur

3.34
échelon
moyvement du rotor d'une position excitée ada suivante en séquence

3.35
anglle du pas
angle a travers lequel I'arbre d'un moteur non chargé pas a pas peut arriver a tourner lorgque
deuk phases adjacentes sont excitées, séparément en séquence

3.36
errgur de I'angle du pas
écaft de pourcentage-maximal par rapport a I'angle du pas théorique

3.37
mofeur pas _apas
moteur dont_le rotor effectue une rotation par incréments angulaires discrets lorsque [son
enrgulement statorique est excité d'une maniere programmeée

3.38
échelons par révolution
nombre d'échelons discrets pour une révolution

3.39

position de pas

position angulaire que suppose l'arbre d'un moteur pas a pas non chargé lorsqu'il est excité
sans provoquer de rotation continue

NOTE La position de pas n'est pas nécessairement la méme que la position encliquetée.

3.40

synchronisme

état dans lequel le rotor effectue une rotation par un seul pas, a chaque impulsion de
commande
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Y

JI VAN

X

IEC 199/02

Key

X ax|s — time

Y ax|s — angular position
1 — dvershoot

2 — gettling time

3 — dqingle step time

Figure 1 — Overshoot and settling time

3.33
stalled motor (locked rotor)
conglition where the rotor is held stationary while voltage is applied to the motor terminals

3.34
step
movement of the rotor from one energized,pgosition to the next in sequence

3.38
step angle
angle through which the shaft of "an unloaded stepping motor can be made to turn when|two
adjgcent phases are energized; singly in sequence

3.31
step angle error
ma)imum percentage.-deviation from the theoretical step angle

3.37
stepping motor
motpr, the-rotor of which rotates in discrete angular increments when its stator windings|are
enefgized’in a programmed manner

3.38
steps per revolution
number of discrete steps for one revolution

3.39

step position

angular position that the shaft of an unloaded stepping motor assumes when it is energized
without causing continuous rotation

NOTE The step position is not necessarily the same as the detent position.

3.40
synchronism
state that exists when at each command pulse, the rotor rotates by only one step
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3.41
résistance thermique, Ry,
opposition a la circulation de chaleur

3.42

constante de temps thermique, 1y

temps nécessaire pour qu'un enroulement de moteur atteigne 0,632 p.u. de son augmentation
de température en régime établi continu avec charge constante dans des conditions
spécifiées

3.4j
ondulation de couple
variption de couple, a I'exclusion du couple a dents, dans un mouvement de révolution d'arbre
dang des conditions d'essai spécifiées, exprimée comme le rapport de la “moitiée| de
I'amplitude de couple créte-a-créte au couple moyen

3.44
logique de traducteur
logifjue qui traduit le train d'impulsion d'entrée en profil de mode séleetionné a appliquer @ un
moteur pas a pas

3.458
facteur d'amortissement visqueux (& impédance de saurce infinie), D,
mequre des pertes de rotation dans un couple approximativement proportionnelles & la
vitegse

Dy H~—
v w

4 |Symboles pour quantités et letirs unités

Tableau 1 - Liste des symboles

$ymbole de Quantité Symboles
quantité d'unités Si
D, Facteur*d'amortissement visqueux Nms
Eq Force contre-électromotrice \
ya Fréquence Hz
1 Courant A
Lok Courant de créte A
J Moment d'inertie kgm?
Jr Moment d'inertie en relation avec I'axe de rotation du rotor kgm
Ke Constante de force contre électromotrice f.c.é.m Vs
Kt Constante de couple NmA™
L Inductance H
m Masse kg
P, Puissance de sortie w
P Puissance W
R Résistance Q
Rt Résistance de borne du moteur Q
Rin Résistance thermique Kw
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thermal resistance, Ry,
opposition to the flow of heat

3.42

thermal time constant, 1,

time required for a motor winding to reach 0,632 p.u. of its continuous steady state
temperature rise with constant load under specified conditions

3.43
torg

ue ripple
variption of torque, excluding cogging torque, within one shaft revolution under spegified

test

conglitions, expressed as the ratio of half of the peak-to-peak torque amplitude to.th€ avefage

torque

3.44

translator logic

logi¢ that translates the input pulse train into the selected mode pattern to be applied fo a

stegping motor

3.45

visgous damping factor (at infinite source impedance).D,,

megsure of rotational losses in torque that are approximately proportional to speed

py o2&
Aw
4 |Symbols for quantities and their‘units
Table 1 — List of symbols
Quantity Symbol Quantity Sl unit symbqls

D, Viscous dgmping factor Nms
Eq Counter e.m.f. \
ya Frequency Hz
1 Current A
Tok Peak current A
J Moment of inertia kgm?
Ir Moment of inertia with respect to the rotational axis of the rotor kgm?
Ke Back e.m.f. constant Vs
Kt Torque constant NmA™
L Inductance H
m Mass kg
P, Output power w
P Power w
R Resistance Q
Rt Motor terminal resistance Q
Rin Thermal resistance KW'
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Symbole de Quantité Symboles
quantité d'unités SI
T Couple Nm
Tes Couple de calage continu Nm
Tt Couple de friction Nm
Tw Couple de maintien Nm
Tox Couple de créte Nm

4 Tension

Vo Tension de créte

Vs Tension d'alimentation

6 Température au temps ¢ ce
6, Température ambiante ce
6 Température finale a équilibre thermique ce
Tth Constante de durée thermique s
w Vitesse angulaire w = dg@/dt s

5 |Dimensions

5.1| Moteurs de type 1 (fondés sur des dimensions métriques)

Les| moteurs, a I'exclusion des moteurs pas™a& pas a péle a griffe doivent posséder
dimgnsions conformément a:

a CEI 60072-3 pour tailles de brideegales ou inférieures a BF50;
a CEIl 60072-1 pour tailles de bride supérieures a BF50.

Les|moteurs pas a pas a péles\a.griffes doivent avoir des dimensions selon le tableau 2,

figufe 2.

a

\

et

IEC 200002

Figure 2 — Dimensions de montage des moteurs pas a pas a poles a griffes

des

voir
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Quantity Symbol Quantity Sl unit symbols
T Torque Nm
Tes Continuous stall torque Nm
Tt Friction torque Nm
Tw Holding torque Nm
Tox Peak torque Nm
14 Voltage
Vok Peak voltage
Vs Supply voltage
6 Temperature at time ¢ ce
0, Ambient temperature ce
6 Final temperature at thermal equilibrium ce
Tih Thermal time constant s
® Angular velocity w = dg/dt s

5.1

Mot

Cla

Dimensions

Type 1 motors (based on metric dimensions)
brs, excluding claw pole stepping motors shall havedimensions in accordance with:

EC 60072-3 for flange sizes up to and includihg BF50;

EC 60072-1 for flange sizes above BF50,

v pole stepping motors shall have dimensions in accordance with table 2, see figure 2

0N

IEC 200002

Figure 2 — Mounting dimensions of claw pole stepping motors
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Tableau 2 — Dimensions d'installation pour moteurs pas a pas a péle a griffe

Dimensions en mm

Taille M N S Trous D T
(voir note 1)
2,0 25,0 6 2,3 2 1,5 1,0
2,2 25,0 6 2,3 2 1,5 1,0
2,5 32,0 8 3,0 2 2,0 1,5
2,8 32,0 8 3,0 2 1,5
3,2 42,0 10 3,2 2 2,0 1,5
3,6 42,0 10 3,2 2 2,0 1,5
4,0 49,5 10 3,5 2 3,0 1,5
4,5 49,5 10 3,5 2 3,0 1,5
5,0 60,0 11 3,5 2 3,0 2,0
5,6 65,0 11 3,5 2 4,0 2,0
6,3; 7,1 52,0 14 4,5 4 4,0 2,0
NOTE 1 La taille est égale au diamétre du moteur divisé/par10.
NOTE 2 Bien que la bride puisse ne pas étre circulaire, elle ne doit
pas dépasser le diametre P.
NOTE 3 Les moteurs peuvent avoir une classification IM B5 ou IM B14
de la CEI 60034-7 pour les dispositions de mgntage.

5.2 | Moteurs de type 2 (fondés sur les dimensions en vigueur au Royaume-Uni)

dimensions de montage des moteurs deype 2 doivent étre conformes au tableau 3 gvec
classification IM B5 de la CEIl 60034<7 pour la disposition de montage, et au tableau 4
de
5 de

Les
une
pouf les moteurs avec une classification IM B14 de la CEl 60034-7 pour la disposition
morntage. Les détails de I'arbre doivent-étre conformes au tableau 5. Pour les description

dimgnsions, voir figure 3 et figure 4.
NOTE Les moteurs pas a pas de-Type 2 sont fondés sur des dimensions en pouces et sont applicables
unigliement aux conceptions existantes. |l convient que de nouvelles conceptions soient conformes| aux
pres¢riptions des moteurs de type 1 comme décrit en 5.1.
Tlableau 3 — Dimensions d'installation pour moteurs de type 2 avec montage IM B14
Dimgnsions en mm (pouces)
Taille N T AC M S X
de fr- (Note 1) (Note 2)
casfse
2 38,151 (1,502) | 1,956 (0,077) | 60,20 (2,370) | 47,269 (1,861) | 5,461 (0,215) 4
38,049 (1,498) | 1,194 (0,047) | max max | 47,015 (1,851) | 4,953 (0,195)
34 73,076 (2,877) | 3,302 (0,130) | 86,36 (3,400) | 69,723 (2,745) | 5,918 (0,233) 4
72,974 (2,873) max max 69,469 (2,735) | 5,410 (0,213)
42 55,675 (2,188) | 1,702 (0,067) | 109,22 (4,300) | 89,027 (3,505) | 6,858  (0,27) 4
55,474 (2,184) | 1,448 (0,057) | max max | 88,773 (3,495) min min
NOTE 1 Les montages IM B14 de classification CEl 60034-7 ont des brides carrées possédant une dimension

latérale égale a la dimension AC. Les centres de trous indiqués par la dimension M sont des coordonnées

carrées.

NOTE 2 X indique le nombre de trous équidistants dans la bride.
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Table 2 - Installation dimensions for claw pole stepping motors

Dimensions in mm

Size M N S Holes D T
(See note 1)
2,0 25,0 6 2,3 2 1,5 1,0
2,2 25,0 6 2,3 2 1,5 1,0
2,5 32,0 8 3,0 2 2,0 1,5
2,8 32,0 8 3,0 2 1,5
3,2 42,0 10 3,2 2 2,0 1,5
3,6 42,0 10 3,2 2 2,0 1,5
4,0 49,5 10 3,5 2 3,0 1,5
4,5 49,5 10 3,5 2 3,0 1,5
5,0 60,0 11 3,5 2 3,0 2,0
5,6 65,0 11 3,5 2 4,0 2,0
6,3; 7,1 52,0 14 4,5 4 4,0 2,0

NOTE 1 Size is equal to the motor diameter divided by 10,

NOTE 2 Although the flange may not be circular, it'shall not exceed

diameter P.

NOTE 3 Motors may have mounting arrangements according to

IEC 60034-7 IM B5 or IM B14 classification.

5.2| Type 2 motors (based on imperial dimensions)
Thelmounting dimensions of type 2 motors shall be in accordance with table 3 for motors with
modynting arrangement according to IEC360034-7 IM B5 classification and table 4 for mgtors
withl mounting arrangement according,to IEC 60034-7 IM B14 classification. Shaft details ghall
be ih accordance with table 5. For dimensional sketches, see figure 3 and figure 4.
NOTE Type 2 stepping motors are (based on inch dimensions and are applicable only to existing designs.[New
designs should conform with the requirements of type 1 motors as described in 5.1.
Table 3 — Instatlation dimensions for type 2 motors with IM B14 mounting
Dimgnsions in mm (inches)
Fraxe N T AC M S X
si (Note 1) (Notq 2)
23 3815+¢ (1,502) | 1,956 (0,077) | 60,20 (2,370) | 47,269 (1,861) | 5,461 (0,215) 4
38,049 (1,498) | 1,194 (0,047) | max max | 47,015 (1,851) | 4,953 (0,195)
34 73,076 (2,877) | 3,302 (0,130) | 86,36 (3,400) | 69,723 (2,745) | 5,918 (0,233) 4
Z2 Q74 (2. Q72N a0 460 (D 720\ £ 410 (0. 242\
FROF4—(2-8733 FrrE FrHe 69-469—(2, 735 —5-410—(8:2433
42 55,575 (2,188) | 1,702 (0,067) | 109,22 (4,300) | 89,027 (3,505) | 6,858  (0,27) 4
55,474 (2,184) | 1,448 (0,057) | max max | 88,773 (3,495) | min min
NOTE 1 |IEC 60034-7 classification IM B14 mountings have square flanges having a side dimension equal to

dimension 4C. The hole centres indicated by dimension M are square co-ordinates.

NOTE 2 X indicates the number of equi-spaced clearance holes in the flange.
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Tableau 4 — Dimensions d'installation pour les moteurs de type 2 avec montage IM B5

Dimensions en mm (pouces)

Taille N T AC M S X
de car- (Note 1) (Note 2)
casse

1,092 (0,043
0,940 (0,037

12,700 | (0,500
12,624 | (0,497

05 9,525 (0,3750
9,512 (0,3745

08 12,700 (0,5000
11,417 (0,4495

1,143 (0,045
0,889 (0,035

19,126 | (0,753
18,923 | (0,745

11 25,400 (1,0000) | 1,702 (0,067) | 27,051 | (1,065) | 20,701 (0,815
25,387 (0,9995) | 1,448 (0,057) | 26,848 | (1,057) | 20,549 (0,809

33,312 (1,3115) | 3,226 (0,127) | 36,373 | (1,432) | 27,864 (1,097

1§ 39,675 (1,5620) | 3,480 (0,137) | 44,526 | (1,753
39,662 (1,5615)| 3,226 (0,127) | 44,323 | (1,745

2( 44,501 (1,7520)| 6,731 (0,265) | 51,054 | (2,010
44,399 (1,7480)| 5,969 (0,235) | 50,546 | (1,990

23 50,800 (2,0000) | 5,207 (0,205) | 57,150 | (2,250
50,775 (1,9990) | 4,953 (0,195) | 57,023 | (2,245

) ) )
) ) )
) ) )
) ) )
) ) ) )
) ) ) )
14 | 33,325 (1,3120)| 3,480 (0,137) | 36,576 | (1,440) | 28,016 (1,103) 4
) ) ) )
) ) )
) ) )
) ) )
) ) )
) ) )
) ) )

NOTE 1 Lorsqu'aucune valeur n'est donnée pour la dimension S, il convient que le diamétre du cercle prinitif
des|trous taraudés soit spécifié par le fabricant.

NOTE 2 X indique le nombre de trous équidistants dans la bride, il convient que la taille des trous taraudés poit
spégifiee par le fabricant.
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Table 4 - Installation dimensions for type 2 motors with IM B5 mounting

Dimensions in mm (inches)

Frame N T AC M S X
size (Note 1) (Note 2)
05 9,525 (0,3750) | 1,092 (0,043) | 12,700 (0,500) 4
9,612 (0,3745)| 0,940 (0,037) | 12,624 (0,497)
08 12,700 (0,5000) | 1,143 (0,045) | 19,126 (0,753) 4
11,417 (0,4495)| 0,889 (0,035) | 18,923 (0,745)
11 25,400 (1,0000) | 1,702 (0,067) | 27,051 (1,065) | 20,701 (0,815) 4
25,387 (0,9995)| 1,448 (0,057) | 26,848 (1,057) | 20,549 (0,809)
14 33,325 (1,3120) | 3,480 (0,137) | 36,576 (1,440) | 28,016 (1,103) 4
33,312 (1,3115) | 3,226 (0,127) | 36,373 (1,432) | 27,864 (1,097)
19 39,675 (1,5620) | 3,480 (0,137) | 44,526 (1,753) 4
39,662 (1,5615) | 3,226 (0,127) | 44,323 (1,745)
2( 44,501 (1,7520)| 6,731 (0,265) | 51,054 (2,010) 4
44,399 (1,7480)| 5,969 (0,235) | 50,546 (1,990)
23 50,800 (2,0000) | 5,207 (0,205) | 57,150 (2,250) 4
50,775 (1,9990) | 4,953 (0,195) | 57,023 (2,245)

NOTE 1 Where no values are given for dimension S, the pitch circle diameter of the tapped holes should| be
spe¢ified by the manufacturer.

NOTE 2 X indicates the number of equi-spaced tapped holes in the flange; the size of the tapped holes shquld
be gpecified by the manufacturer.
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Tableau 5 — Dimensions d'arbre pour moteurs de type 2

Dimensions en mm (pouces)

Taille de E+R D Nombre Pas diamétral
carcasse de dents

05 9,779 (0,385) 3,1674 (0,1247) 10 96
9,271 (0,365) 3,1547 (0,1242)

08 9,779 (0,385) 3,1674 (0,1247) 13 120
9,271 (0,365) 3,1547 (0,1242)

08 9,779 (0,385) 3,1674 (0,1247)
9,271 (0,365) 3,1547 (0,1242)

11 9,779 (0,385) 3,1674 (0,1247) 13 120
9,271 (0,365) 3,1547 (0,1242)

11 9,779 (0,385) 3,1674 (0,1247)
9,271 (0,365) 3,1547 (0,1242)

15 11,481 (0,452) 4,4958 (0,1770) 15 96
10,719 (0,422) 4,4704 (0,1760)

15 11,481 (0,452) 4,4958 (0,1770) 15 96
10,719 (0,422) 4,4704 (0,1760)

15 11,481 (0,452) 4,7625 (0,1875)
10,719 (0,422) 4,7371 (0,1865)

18 14,656 (0,577) 4,4958 (0,1770) 15 96
13,894 (0,547) 4,4704 (0,1760)

20 16,637 (0,655) 6,3500 (0,2500)
15,113 (0,595) 6,3373 (0,249%)

23 14.732 (0,580) 6,3424 (0,2497) 22 96
13,970 (0,550) 6,3170 (0y2487)

23 21,336 (0,840) 6,3500 (0,2500)
19,812 (0,780) 6,3170 (0,2490)

34 30,925 (1,2175) 9,5250 (0,3750)
29,401 (1,1575) 88265 (0,3475)

42 35,687 (1,405) 12,7000 (0,5000) --- ---
34,163 (1,345) 12,6873 (0,4995)

42 35,814 (1,440) 14,6558 (0,577) --- ---
34,290 (1,350) 13,8938 (0,547)

NOTE Lorsqu'il n'existe aucune entrée dans les colonnes du 'nombre de dents' et du 'pas

diamétral', un arbresimple est indiqué.

A

A

LA
T

UP|ON,|

Figure 3 — Dimensions de moteurs avec dispositions de montage IM B5
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Table 5 — Shaft dimensions for type 2 motors

Dimensions in mm (inches)

20 16,637 (0,655 6,3500 (072500) --- ---

15,113 (0,595 6,3373 (0y2495

23 14,732 (0,580 6,3424 (0,2497

13,970 (0,550 6,3170 (0,2487

Frame E+R D Number | Diametrical
size of teeth pitch
05 9,779 (0,385) 3,1674 (0,1247) 10 96

9,271 (0,365) 3,1547 (0,1242)
08 9,779 (0,385) 3,1674 (0,1247) 13 120
9,271 (0,365) 3,1547 (0,1242)
191¢] 779 (U;969) S, 1074 (U 172387 == ===
9,271 (0,365) 3,1547 (0,1242)
11 9,779 (0,385) 3,1674 (0,1247) 13 120
9,271 (0,365) 3,1547 (0,1242)
11 9,779 (0,385) 3,1674 (0,1247) ---
9,271 (0,365) 3,1547 (0,1242)
15 11,481 (0,452) 4,4958 (0,1770) 15 96
10,719 (0,422) 4,4704 (0,1760)
15 11,481 (0,452) 4,4958 (0,1770) 15 96
10,719 (0,422) 4,4704 (0,1760)
15 11,481 (0,452) 4,7625 (0,1875) ---
10,719 (0,422) 4,7371 (0,1865)
18 14,656 (0,577) 4,4958 (0,1770) 15 96
13,894 (0,547) 4,4704 (0,1760)
)
)
)
)
)

)
)
)

23 21,336 | (0,840 63500 | (0,2500)
19,812 | (0,780) |, 63170 | (0,2490)

34 30,925 | (1,2175)7 9,5250 | (0,3750)
29,401 | (1,1575) | 8,8265 | (0,3475)

42 35,687 | (1,405 12,7000 | (0,5000)
34,163 [N{1,345 12,6873 | (0,4995)

42 35,814 (1,410
34,290 (1,350

14,6558 (0,577) --- -

)
)
)
) | 13,8938 | (0,547)

NOTE Where ‘there are no entries in the 'number of teeth' and 'diametrical pitch’
columns,‘a plain shaft is indicated.

LA
N
1 Y \

0D
oplov = |- —— -~ -

IEC 201/02

Figure 3 — Dimensions of motors with IEC 60034-7 IM B5 classification
mounting arrangement
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Figure 4 — Dimensions de moteurs avec disposition de montage IM Bd14
de classification CEl 60034-7

6 |Méthodes d'essai et critéres de réception

6.1| Excentricité du bout d'arbre, concentricité du diamétre de_goujon et
perpendicularité de la face de montage a I'arbre

Les|moteurs de type 1 de commande doivent étre conformes.aux prescriptions 8.1 et 8.2 de la
CEIl|60072-1.

Les|moteurs de type 2 de commande doivent étre ¢onformes aux prescriptions suivantes:

L'eXqcentricité des goujons de montage avec le"bout d'arbre ne doit pas dépasser les données
suivfantes:

e failles de carcasse 05, 08, 11, 15, 48 et 20: 0,0254 mm (0,001 in) en lecture d'indicateur
otal,
* failles de carcasse 23, 34 et 42:°0,0762 mm (0,003 in) en lecture compléte de l'indicatqur.
Le jeu de la forme carrée-des faces de montage de bride sur le bout d'arbre ne doit|pas
déppsser les données suivantes:

* failles de carcasse\05: 0,0254 mm (0,001 in) en lecture compléte de l'indicateur;

e failles de carcasse 08, 11, 15, 18 et 20: 0,508 mm (0,002 in) en lecture complétg de
'indicateur;

* failles dé carcasse 23, 34 et 42: 0,0762 mm (0,003 in) en lecture compléte de l'indicateur
otal,

L'eXcentricité maximale du bout d'arbre a une distance de 6,35 mm (0,25 in) du palier, ne|doit
pas depasser 0,02 mm (0,0008 in).

6.2 Moment d'inertie du rotor (essai individuel de série)

Lorsque le moment d'inertie d'un rotor ne peut étre calculé a partir de formules type, il est
nécessaire d'utiliser une méthode pratique. Des exemples de méthodes d'essai sont donnés
dans les articles A.2 et A.3.

Le moment d'inertie doit étre déclaré par le fabricant, voir 8.5.

6.3 Essai de tenue a la tension (essai individuel de série)

Pour les moteurs de tailles de carcasse en usage au Royaume Uni égales ou inférieures a la

taille 42, voir les tableaux 3 et 4, les tensions d'essai normales doivent correspondre a celles
données dans le tableau 6.
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Figure 4 — Dimensions of motors with IEC 60034-7 IM B14 classification
mounting arrangement

Test methods and acceptance criteria

Shaft extension run-out, concentricity of spigot diameter and perpendicularity
mounting face to shaft

e 1 control motors shall comply with requirements 8.1 and'8.2 of IEC 60072-1.

e 2 control motors shall comply with the following requirements:

frame sizes 05, 08, 11, 15, 18 and 20:.0;6254 mm (0,001 in) in total indicator reading;
frame sizes 23, 34 and 42: 0,0762 mim (0,003 in) in total indicator reading.

run-out of squareness of the flange mounting faces to the shaft extension shall
bed the following:

frame size 05: 0,0254 mm-(0,001 in) in total indicator reading;
frame sizes 08, 11, 45,-18 and 20: 0,508 mm (0,002 in) in total indicator reading;
frame sizes 23, 34)and 42: 0,0762 mm (0,003in ) in total indicator reading.

maximum shaft extension run-out at a distance of 6,35 mm (0,25in) from the bea
| not exceed'0,02 mm (0,0008 in).

Moment of inertia of rotor

run-out of the mounting spigots with the shaff*extension shall not exceed the following:

not

ing,

practical method shall be used. Examples of suitable test methods are given in clauses

A.3.
moment of inertia shall be declared by the manufacturer, see 8.5.

Voltage withstand test

[y

N Q©

For motors of imperial frame sizes up to and including frame size 42, see tables 3 and 4, the
normal test voltages shall be those given in table 6.
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Tableau 6 — Essai de tension de tenue pour moteurs de type 2
tailles de carcasse jusqu'a 421 inclus

Taille de Tension d'essai
carcasse Vefficace
Inférieure a 11 250
entre 11 et 42 500

Pour les moteurs de commande inférieurs a la taille de bride 55 telle qu'elle est citée dans la
CEI 60072-1, la tension d'essai doit faire I'objet d'un accord.

Toup les autres moteurs de commande doivent étre conformes aux prescriptions dec8:9 de la
CEI[60034-1.

6.4 | Résistance thermique Ry, et constante de temps thermique Ty,

Des| exemples de méthodes d'essai adaptées sont fournis a I'article A.4.

La fésistance thermique et la constante de temps thermique ne_doivent pas excéder| les
valdurs citées par le fabricant.

6.5 Constante de force contre-électromotrice

Un ¢xemple de méthode d'essai adaptée est fourni a l'article A.5.

La gonstante de force contre-électromotrice f.c.é:m>doit étre conforme a la valeur citée par le
fabrficant.

6.6 | Inductance d'un moteur

Des| exemples de méthodes d'essai adaptées sont fournis a l'article A.6.

L'inductance du moteur pas a wpas doit se situer dans la bande de tolérance citée pdr le
fabrficant.

6.7 | Résistance en c.c.
La fésistance en (courant continu de chaque enroulement doit étre mesurée et corr[gée

si ngcessaire a la valeur de résistance équivalente a une température de 20 °C, voir 7.4.2.2
de la CEIl 60034~1. La valeur de résistance en c.c. doit étre déclarée par le fabricant, voir 8.3.

6.8 | Erreur d'angle du pas

Des| exemples de méthodes d'essai adaptées sont donnés a l'article A.7.

L'erreur d'angle du pas doit étre conforme a la valeur citée par le fabricant, voir 8.3.

6.9 Couple d’arrét

Exciter le moteur pas a pas pendant 0,5 s pour déterminer la position de pas pour un pas
particulier. Enlever la source d'excitation et déterminer le couple encliqueté au moyen d'une
surveillance de couple.

1 Concernant généralement le fonctionnement jusqu'a une tension 28 V inclus.


https://iecnorm.com/api/?name=a5e7b5d2b204206dc16745cb5dc111f8

TS 60034-20-1 O IEC:2002 -33 -

Table 6 — Withstand voltage test for type 2 motors
frame sizes up to and including 421

Frame size Test voltage Vi m.s.
Below 11 250
11 to 42 500

For control motors below the flange size 55 as listed in IEC 60072-1, the test voltage shall be
by agreement.

All d

6.4

Examples of suitable test methods are given in clause A.4.

The|
marj

6.5

An ¢xample of a suitable test method is given in clause A5.

The|

6.6

Examples of suitable test methods are given.in clause A.6.

The

6.7
The|

equ
vall

6.8

Examples of suitable test methods are given in clause A.7.

The

ther control motors shall comply with the requirements in 8.1 of IEC 60034-1

Thermal resistance Ry, and thermal time constant 1y,

thermal resistance and thermal time constant shall not exceed the)values quoted by
ufacturer.

Back e.m.f. constant

back e.m.f. constant shall conform to the value-quoted by the manufacturer.

Motor inductance

inductance of the motor shall be_within the tolerance band quoted by the manufacturef.

DC resistance

d.c. resistance of each) winding shall be measured and corrected if necessary to
valent resistance value at a temperature of 20 °C, see IEC 60034-1 clause 7.6.2.2.
e of d.c. resistance shall be declared by the manufacturer, see 8.3.

Step angleerror

stepangle error shall conform to the value quoted by the manufacturer, see 8.3.

6.9

Detent torque

the

the
The

Energize the motor for 0,5 s to determine the step position for a particular step. Remove the
energizing source and determine the detent torque using a torque watch.

1 Typically involving operation up to and including 28 V
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Le couple encliqueté du moteur pas a pas doit se situer dans la bande de tolérance citée par
le fabricant.

6.10 Couple de maintien

Le moteur doit étre a température ambiante sauf si lI'on a spécifié une mesure a la
température d'exploitation.

Appliquer le courant assigné ou des valeurs particulieres de tension, voir note 2, a
I'enroulement ou aux enroulements et conserver cette valeur pendant tout I'essai. Appliquer
un [couple a Tlarbre de moteur par toui moyen pratique. Augmenier le couple jusgy'au
conlmencement de la rotation continue. Relever toutes les lectures aussi vite que pesgible
sachant que, méme avec une alimentation constante en courant, le couple peut chuter dy fait
d'urle augmentation de température.

NOTE 1 L'angle au travers lequel I'arbre tourne a partir d'une absence de couple jusqu'a un couple de créte jvarie
selonp la conception du moteur et il convient de tenir compte du fait que le dispositif de charge“du couple faif une
rotatlon suffisante sans altérer la précision de la lecture.

NOTE 2 Il est souvent valable de citer le couple de maintien de créte a diverses tensions aux bofnes.
Géngralement, on prend des mesures a 25 %, 50 %, 75 % et 100 % de l'alimentationsassignée et les résultats|sont
présg¢ntés sous forme de courbe.

Le gouple de maintien doit étre conforme a la valeur déclarée par le fabricant, voir 8.3.

7 |Essais spéciaux

7.1 Généralités

Les|essais suivants doivent étre considérés comme des essais spéciaux a réaliser lorsque le
clienpt le précise. Lorsque ces essais sont'Spécifiés le fabricant doit citer les paramgdtres
appfopriés.

7.2| Augmentation de température\d'enroulement

Un ¢xemple de méthode d'essailadaptée est donné a l'article B.2.

L'aygmentation de température d'enroulement du moteur pas a pas doit se situer dang| les
limifes de la bande de_ toléfance citées par le fabricant.

7.3| Courbe de déplacement du couple

Un ¢xemple deméthode d'essai adaptée est fourni a I'article B.3.

La gourbeyde déplacement du couple du moteur pas a pas doit se situer dans les limites de la
banfdede tolérance citées par le fabricant.

7.4 Réponse a un échelon simple, fréquence naturelle et durée d'établissement

Un exemple de méthode d'essai adaptée est fourni a I'article B.4.

La réponse a un échelon simple, la fréquence et la durée d'établissement du moteur pas a
pas doivent se situer dans les limites de la bande de tolérance citées par le fabricant.

7.5 Vitesse de rotation maximale

Un exemple de méthode d'essai adaptée est fourni a I'article B.5.

La vitesse de rotation maximale du moteur pas a pas ne doit pas étre inférieure a la valeur
citée par le fabricant.
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The detent torque shall be within the tolerance band quoted by the manufacturer.

6.10 Holding torque

The motor shall be at room temperature unless measurement at operating temperature has
been specified.

Apply the rated current or particular voltage values, see note 2, to the winding or windings
and maintain this value throughout the test. Apply a torque to the motor shaft by any
convenient means. Increase the torque until continuous rotation commences. Take all
readings as quICKly as possible as, even with a constant current supply, the torque may fall
due|to increasing temperature.

NOTE 1 The angle through which the shaft rotates from no torque to peak torque varies according.to/the dgsign
of the motor and allowance should be made for the torque loading device to make a sufficient rotation without
impalfiring the accuracy of the reading.

u

NOT
mea

2 It is often of value to quote the peak holding torque at various terminal woltages. Genefally,
rements are taken at 25 %, 50 %, 75 % and 100 % of rated supply and the results are ‘presented as a curve.

The|holding torque shall conform to the value declared by the manufacturer, see 8.3.

7 |Special tests

7.1| General
The|following tests are to be regarded as special tests)to be performed when specified by the

cusfomer. When these tests are specified the manufacturer shall quote the appropriate
parameters.

7.2| Winding temperature rise

An ¢xample of a suitable test method.is’given in clause B.2.

The| winding temperature rise of the motor shall be within the tolerance band quoted by| the
manufacturer.

7.3| Torque displacement curve

An ¢xample of a suitable test method is given in clause B.3.

The| torque displacement curve of the motor shall be within the tolerance band quoted by| the
marjufacturer:

7.4 | Single step response, natural frequency and settling time

An example of a suitable test method is given in clause B.4.

The single step response, natural frequency and settling time of the motor shall be within the
tolerance band quoted by the manufacturer.

7.5 Maximum slew rate

An example of a suitable test method is given in clause B.5.

The maximum slew rate of the motor shall not be smaller than the value quoted by the
manufacturer.
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7.6 Taux d'accrochage

Un exemple de méthode d'essai adaptée est fourni a I'article B.6.

Le taux d'accrochage du moteur pas a pas doit se situer dans les limites de la bande de

tolérance citées par le fabricant.

7.7 Couple de décrochage

Des exemples de méthodes d'essai adaptées sont fournis a I'article B.7.

Le ¢ouple de décrochage du moteur pas a pas doit se situer dans la bande de tolérancCe'q

le fabricant.

=1

pa
7.8 | Taux d'inversion maximum

Un ¢xemple de méthode d'essai adaptée est fourni a I'article B.8.

Le flaux d'inversion maximum du moteur pas a pas ne doit pas étre férieur a la valeur ¢

par |e par le fabricant.

7.9| Résonance

Des| exemples de méthodes d'essai adaptées sont fournis.a I'article B.9 .

itée

itée

La résonance du moteur pas a pas ne doit pas/ étre inférieure a la valeur citée par le

fabrjicant.

8 |Plaque signalétique et autres informations

8.1| Moteurs pas a pas
La plaque signalétique doit contenir les informations minimales suivantes:

a) Raison sociale du fabricant;

b) [Indication du type, le.cas échéant (par exemple, PM ou HY);

c¢) Numéro de série‘et/ou code date du fabricant;

d) [fension nominale ou courant de créte;

e) Nombre de/phases;

f) Numéroe:de la partie de la présente norme, ou numéro de la norme nationale;

g) Ppiamétre nominal;

h) Type de montage;

i) Distance de la surface de montage de la bride a I'extrémité du moteur;
j) Courant de phase;

k) Classe d'isolement;

I) Caractéristiques assignées de tension entre phase et neutre.

S'il est possible d'inclure des informations supplémentaires, il convient de fournir les

informations suivantes:

a) Reésistance par phase;
b) Etat de modification;
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7.6 Pull-in rate

An example of a suitable test method is given in clause B.6.

The pull-in rate of the motor shall be within the tolerance band quoted by the manufacturer.

7.7 Pull-out torque

Examples of suitable test methods are given in clause B.7.

The| pull-out torque of the motor shall be within the tolerance band quoted by |the
marjufacturer.

7.8 | Maximum reversing rate

An ¢xample of a suitable test method is given in clause B.8.

Thel maximum reversing rate of the motor shall not be less than thejvalue quoted by|the
marjufacturer.

7.9| Resonance

Examples of suitable test methods are given in clause B.9¢

The|resonance of the motor shall not be less than th€ value quoted by the manufacturer.

8 [Rating plate and other information

8.1 | Rating plate
The|rating plate shall contain the following minimum information:

a) Manufacturer's name;

b) [Type indication, if appropriate (e.g. PM or HY);

¢) Manufacturer's serial number and/or date code;

d) Nominal voltage or peak current;

e) Number of phases;

f) Part numberof this standard, or national standard number;
g) Nominaldiameter;

h) Mounting type;

i) istance from the mounting surface of the flange to the end of the motor;

i) Phase current;

k) Insulation class;

I) Phase voltage rating.

If it is possible to include additional information, it is recommended that the following should
be given:

a) Resistance per phase;

b) Modification state;
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Nombre de pas par révolution ou angle du pas (basique);
Enroulement (raccordement externe);

Schéma de couleurs de fils.

Modes types

Il existe quatre séquences préférentielles d'excitation, mode A, mode B, mode AB et micro

pas

a pas.

Le tableau 7 présente les trois modes types pour un moteur pas a pas triphasé et les

s€q
est
pha
entrn
dés

Jences preferentielles d exciiation, mode A, mode B et mode AB. Lorsqu'un rotor irjpfjasé
entrainé, la désignation de séquence est a préfixe a 3 chiffres et s'il s'agit de~quatre
5es, le préfixe est 4 chiffres. Par exemple, le circuit de commande d'un moteukr triphasé

ainé en mode B aurait une désignation de mode 3B et pour un moteur quadriphasé

gnation de mode 4B.

Tableau 7 — Modes types pour un moteur triphasé pas a pas

une

8.3

Le fabricant doit indiquer les valeurs, ainsi que les tolérances appropriées,

Mode A
Pas Phase 1 Phase 2 Phase(3
1 1 0 0
2 0 1 0
3 0 0 1
1 1 0 0
Mode B
Pas Phase 1 Phase 2 Phase 3
1 1 1 0
2 0 1 1
3 1 0 1
1 1 1 0
Mode AB
Pas Phase 1 Phase 2 Phase 3
1 1 0 0
2 1 1 0
3 0 1 0
4 0 1 1
5 0 0 1
6 1 0 1
1 1 0 0
NOTE La logique 1 représente la phase excitée.
La logique 0O représente la phase non
excitée.
La séquence peut étre étendue pour tout
nombre de phases.

Valeurs a indiquer par le fabricant

pour

les

parameétres énumérés ci-dessous. Ces derniers doivent étre confirmés le cas échéant, par les
essais spécifiés dans les articles 6 et 7. Lorsque les paramétres sont affectés par le circuit de
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c) Number of steps per revolution or step angle (basic);
d) Winding (external connection);
e) Diagram of lead colours.

8.2 Typical modes

There are four preferred sequences of excitation, mode A, mode B, mode AB and micro
stepping.

Table 7 shows the three typical modes for a three-phase stepping motor and the preferred

Sseqpgenrees—o cHattor—rreae—-A—moae—Bahrareae—-AB—Ahere—athree—prRrase—rote Bein
dri(\q/an, the sequence designation is prefixed by the digit 3 and, for a four-phase rotor,‘by thg
digif 4. For example, a three-phase motor driven in mode B would have the drive-circuit
des|gnated mode 3B, and a four-phase motor mode 4B.
Table 7 — Typical modes for a three-phase stepping motor
Mode A
Step Phase 1 Phase 2 Phase 3
1 1 0 0
2 0 1 0
3 0 0 1
1 1 0 0
Mode B
Step Phase 1 Phase) 2 Phase 3
1 1 1 0
2 0 1 1
3 1 0 1
1 1 1 0
Mode AB
Step Phase 1 Phase 2 Phase 3
1 1 0 0
2 1 1 0
3 0 1 0
4 0 1 1
5 0 0 1
6 1 0 1
1 1 0 0
NOTE Logic 1 represents the energized phase.
Logic 0 represents the unenergized phase.
The sequence can be extended for any
number of phases.

8.3 Values to be indicated by the manufacturer

The manufacturer shall indicate values, together with appropriate tolerances, for the
parameters listed below. These shall be confirmed, where appropriate, by the tests specified
in clauses 6 and 7. Where the parameters are affected by the drive circuit or load, details of
that drive circuit or load shall be included in the declaration. The parameters are the following:

a) Detent torque;
b) Step angle (basic);
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commande ou la charge, les détails de ce circuit de commande ou de cette charge doivent
étre inclus dans la déclaration. Les paramétres sont les suivants:

o O T O

)
)
)
)
)

- O

)

«Q
-

8.4

Pour les moteurs a extrémités libres, les couleurs des fils (6u,manchons marqueurs insta

sur
vari

bormes doivent étre identifiées par le nombre donné au‘tableau 8.

Lorgque des entrainements bipolaires sont utilisés en conjonction avec les moteurs a

con
ass

8, lgs connexions d'enroulement sont ensuite présentées a la figure 5 lorsque la coloratio

fil e

Couple encliqueté;

Angle du pas (basic);

Erreur d'angle du pas;
Echelons par révolution;
Volts ou ampeéres par phase ;

nductance nar nhase:
L L Y

Résistance en courant continu par phase a 20 °C;
Couple de maintien;

Molts (créte a créte) pour mille révolutions par minute comme générateur (si.applicablg
Moment d'inertie du rotor;

Classe d'isolement;

Température de fonctionnement sans danger maximum.

Identification de fil et numérotation de borne

les fils) doivent correspondre au tableau 8. Les couleurs entre parenthéses sont
Antes non préférentielles. Les bornes des moteurs ‘@ plaques a bornes ou réglettq

Hucteurs, il est nécessaire de raccorderles enroulements de sorte que les cou
pciés a chaque enroulement soient ajoutés, non soustraits; en conformité avec le tab

5t la suivante:

>>D>

C D G H E F G H
IEC 203/02
Légende
A{—=Marron B — Marron -blanc C — Orange-blanc D — Orange
E — Rouge F — Rouge-blanc G — Jaune-Blanc H — Jaune

Figure 5 — Connexions d'enroulement pour entrainements bipolaires

~

llés
des
s a

huit
ples
eau
h du
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Step angle error;

Steps per revolution;

Volts or amperes per phase;
Inductance per phase;

D.C. resistance per phase at 20 °C;
Holding torque;

Volts (peak to peak) per thousand revolutions per minute as generator (where applicable);

Moment of inertia of rotor;

nsulation class;

Maximum safe operating temperature.
Lead identification and terminal numbering

motors with loose leads, the colours of the leads (or marker sleeves fitted to the le
| be as given in table 8. Colours in parenthesis are non-preferred alternatives. Motors

ternpinal boards or strips shall have the terminals identified by number @s-given in table 8.

Where bipolar drives are used in conjunction with eight-lead\motors, it is necessar

con
sub

hect the windings so that the torques associated with(éach winding are added,

where the lead colouring is as follows:

>>>

C D G H E F G H
IEC 203/02
Key
A — Brown B=\Brown-white C — Orange-white D — Orange
E — Red F + Red-white G - Yellow-white H - Yellow

Figure 5 — Winding connections for bipolar drives

hds)
with

y to
not

racted; in compliance with table 8, the winding connections will then be shown in figure 5
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Tableau 8 — Conducteur d'identification et numérotation de bornes

a) Pas de point nodal ou de connexion commune

Phase Couleur de début de Couleur de fin de
phase phase
1 Marron Marron / blanc
2 Rouge Rouge / blanc
3 Orange Orange / blanc
4 Jaune Jaune / blanc
5 Vert Vert / blanc
6 Bleu Bleu / blanc
7 Violet Violet / blanc
8 Gris Gris / blanc

b) Avec point nodal ou connexion commune

Phase Couleur Numéro de. borne

Triphasé a point nodal

1 Marron 1

2 Rouge 2

3 Orange 3

Point nodal Noir (blanc) 4

Quadriphasé avec point' nodal

1 Marron 1

2 Rouge 2

3 Orange 3

4 Jaune 4

Point nodal Noir (blanc) 5

Quadriphasé a raccordements communs

1 Marron 1

3 Orange 3

2 Rouge 2

4 Jaune 4

Raccordements Marron / orange (noir) 5
communs

Rouge / jaune ( blanc) 6

8.5 | ‘Présentation du catalogue

Il est recommandé que pour l'uniformité de la présentation et pour faciliter la comparaison, les
informations suivantes soient données dans les catalogues de fabricants:

a) Les valeurs a indiquer par le fabricant conformément a 8.4;

b) Poussée axiale maximale autorisée;

c) Charge radiale autorisée maximale (& une position spécifiée);

d) Masse du moteur.
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Table 8 — Lead identification and terminal numbering

a) No star point or common connection

Phase

Phase start colour

Phase finish colour

Brown

Brown / white

Red

Red / white

Orange

Orange / white

AlWOWI[IN

Yellow

Yellow / white

[@)]

o
JITTTI

e o
DITTTIT 7 WIS

Blue

Blue / white

Violet

Violet / white

®(N| O

Grey

Grey / white

b) With star point or common connection

Phase

Colour

Terminal number

Three phase with star point

1

Brown

2

Red

3

Orange

Star point

Black (white)

Alw N

Four phase with star-point

1

Brown

-

Red

Qpange

2
3
4

Yellow

Star point

Black (white)

a|lbdh|lw N

Fourcphase with common connec

tions

1

Brown

Orange

Red

3
2
4

Yellow

Common connections

Brown / orange (black)

Red / yellow ( white)

Dl IN|®

Catalogue presentation

réeecommended that for uniformity of presentation and ease of comparison, the follo

rmation should be gi\lnn mn-manufacturers' hnfnlngunc-

ving

The values to be indicated by the manufacturer in accordance with 8.4;

Maximum permissible axial thrust;

Maximum permissible radial load (at a specified position);

Mass of the motor.
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8.6 Courbes de performance de base

Les courbes de la figure 6 montrent la fagon dont les caractéristiques dynamiques d'un
moteur pas a pas donné sont liées les unes avec les autres. |l convient de citer le circuit de
commande et toute charge d'inertie, par exemple la poulie qui pourrait affecter la
performance, afin que les courbes soient utilisées. Il convient de citer les zones de résonance
majeures mais, étant donné que les courbes n'ont qu'une vocation de guide, on ne prévoit
pas que toutes les zones a résonance soient définies.

Y 4

5 < 6 -
~ "]
IEC 204/02

Léggnde
1 Colple de décrochage maximal 7 Vitesse de rotation maximale
2 Cople d'accrochage maximal 8 Vitesse de rotation
3 T4qux d'inversion maximal 9 Courbe de décrochage
4 Cgurbe d'accrochage 10 Taux de résonance
5 T4qux d'accrochage maximal Taux d'impulsion axe X
6 Plpge de rotation continue Couple axe Y

Figure 6 — Courbes de performance de base

9 |Prescriptions de CEM

Leslmotfeurs daivent étre confarmes aux prescriptions de 'article 12 de |1a CFl 60034-1

10 Prescriptions de sécurité

Les moteurs doivent étre conformes aux prescriptions de l'article 13 de la CEIl 60034-1.
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8.6 Basic performance curves

The curves in figure 6 show how the basic dynamic characteristics of a given stepping motor
relate to each other. The drive circuit and any inertia load, e.g. pulley, that might affect the
performance, should be quoted in order that the curves are of use. The major resonant areas
should be quoted but, since the curves are for guidance only, it is not anticipated that all
resonant areas will be defined.

Y A

5 < 6 -
a i
IEC 204/02

Key
1 Maximum pull-out torque 7 Maximum slew rate
2 Maximum pull-in torque 8 Slew rate
3 Maximum reversing rate 9 Pull-out curve
4 PJll-in curve 10 Resonant rates
5 Maximum pull-in rate X axis pulse rate
6 Slpw range Y axis torque

Figure 6 — Basic performance curves

9 |EMC requirements

Motprs shall comply with the requirements in clause 12 of IEC 60034-1.

10 Safety requirements

Motors shall comply with the requirements in clause 13 of IEC 60034-1.


https://iecnorm.com/api/?name=a5e7b5d2b204206dc16745cb5dc111f8

- 46 - TS 60034-20-1 O CEI:2002

Annexe A
(informative)

Procédures d'essai

A.1 Procédures d'essai

Les|procédures d'essai suivantes sont données pour information. Les prescriptions d'essgi de
cettp spécification technique peuvent utiliser les essais appropriés énumérés dans dette
annexe ou encore des variantes adaptées.

A.2| Moment d'inertie d'un rotor — méthode de suspension unifilaire

Suspendre le rotor a un fil suspendu et comparer sa période d'oscillation (rotation autouf de
I'ax¢ de I'arbre) a celle d'une tige d'adaptation connue. Le moment d'iqertie est donné par:

&
1
?rk'
I |
SIS
0o.d

Ji estle moment d'inertie du rotor (Kg x mz);

Ji estle moment d'inertie de la tige d'adaptation’connue (Kg x m?);
T, est la période de rotor (s);

T, est la période de la ou des tige(s) d'adaptation connue(s).

Si lla différence de masse entre_la* tige d'adaptation de référence et le rotor est djune
impprtance telle que différents *fils doivent étre utilisés pour obtenir la rectitude et |[des
péripdes raisonnables d'oscillation, alors une tige d'adaptation intermédiaire doit étre utilisée.

Megurer la période d'oscillation de cette tige d'adaptation intermédiaire sur chaque fjl et
calduler le moment d'inertie*du rotor d'essai a partir de la formule suivante:

2 2
Oz 0" dr,4,0
Ji=J 00 xgg
O O OTye O
ou
T,4| estla période de tige d'adaptation intermédiaire sur le fil utilisé pou la tige d'adaptgtion

connue (ou tige d'adaptation de référence).

T,, estlapériode de tige d'adaptation intermédiaire sur le fil utilisé pour le rotor.

NOTE 1 Le moment d'inertie de la tige d'adaptation intermédiaire n'est pas nécessaire.

NOTE 2 |l convient que I'angle de déplacement unidirectionnel ne dépasse pas 45°.
A.3 Moment d'inertie d'un rotor — Méthode de suspension a deux fils

Suspendre le rotor en orientant I'arbre verticalement au moyen de deux fils paralléles, comme
I'illustre la figure A.1. Les fils doivent étre fixés diamétralement, équidistants par rapport a la
ligne centrale de l'arbre avec un rapport longueur a séparation (L/d) d'approximativement dix.

Effectuer une petite rotation du rotor par rapport a la position d'équilibre, et aprés relache-
ment mesurer la fréquence d'oscillation angulaire.
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A1

Annex A
(informative)

Test procedures

Test procedures

The following test procedures are given for information. Test requirements within this
technical specification may use appropriate tests listed in this annex or suitable alternatives.

bout

an
j on

A.2| Moment of inertia of a rotor — single wire hanging method
Suspend the rotor from a 'hanging' wire and compare its period of oscillation (rotation a
the pxis of the shaft) to that of a known slug. The moment of inertia is then giver’ by:
2
or O
Ji = J OO
07 O
where
Ji Is the moment of inertia of rotor (Kg x m2);
Jik Is the moment of inertia of known slug (Kg x m2);
T; |s the period of rotor (s);
T, |s the period of known slug (s).
If the difference in mass between the reference slug and the rotor is so great that diffefent
wirgs have to be used to obtain straightness and reasonable periods of oscillation, ther
intefmediate slug shall be used. Measure the period of oscillation of this intermediate slu
each wire and calculate the moment-ofinertia of the test rotor from the following formula:
2 2
On 0 07,40
Jy=J OO0 xOWn
Ok O  OTyp O
where:
T,4| is the period of intermediate slug on wire used for the known slug (or reference slug
Ty»| is the period of intermediate slug on wire used for the rotor.
NOTE 1 (The moment of inertia of the intermediate slug is not required.
NOTE"2¢The unidirectional displacement angle should not exceed 45°.
A.3 Moment of inertia of a rotor — double wire hanging method

Suspend the rotor with the shaft oriented vertically using two parallel wires as shown in
figure A.1. The wires shall be attached diametrically, equally spaced from the centre line of
the shaft with a length to separation ratio (L/d) of approximately ten.

Rotate the rotor a small amount from the equilibrium position, and after release measure the

freq

uency of angular oscillation.
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Le moment d'inertie doit étre déterminé a partir de:

Ji = cxXm Xglz
Lxf

ou
Ji est le moment total d'inertie ;
m est la masse totale ;
L est la lonqueur des fils ;
d est la séparation des fils ;
f est la fréquence d'oscillation en Hertz.
¢ = 6,2 x 1072 pour unités Sl pour g (accélération de chute libre) = 9,8 m/s?,
NOTE Afin de déterminer l'inertie du rotor seul, il est souvent nécessaire de soustraire l'inertie du dispositif

d'esgai ainsi que l'inertie des couplages fixés au rotor.

IEC 205/02

Léggnde
1 rqtor

Figure A.1 — Méthode de suspension a deux fils

A.4| Résistance thermique, Ry, et constante de temps thermique, 1y,

A.41 > Généralités

Le modeéle thermique pour une machine électrique peut inclure plusieurs constantes de temps
thermiques. Cependant, afin de faciliter I'analyse une constante de temps thermique unique
est suffisante pour la plupart des calculs, comme l'indique la figure A.2.
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The moment of inertia shall be determined from:

Ji = cxXm Xglz
Lxf

where
Ji is the total moment of inertia;
m is the total mass;
L is the length of wires;
d IS the separation of WITes,
f is the frequency of oscillation in Hertz;
c = 6,2 x 10~2 for Sl units for g (acceleration of free fall) = 9,8 m/s2.

NOTE In order to determine the inertia of the rotor alone, it will often be necessary to subtract\the inertia df the
test {ixture as well as the inertia of couplings attached to the rotor.

IEC 205/02
Key

1 rotpr

Figure A.1 — Double wire hanging method

A.4| Thermal resistance, Ry, and thermal time constant, 7,

A.4]1~General

The thermal model for an electrical machine may include several thermal time constants.
However, for ease of analysis, a single thermal time constant is usually sufficient for most
calculations, as indicated in figure A.2.
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(¢
TC

R Rin (AB)q

|

)

002

)2
- [
IEC 206/02
Légende
R est la perte de puissance en watts ;
c est la capacité thermique en joules/kelvin ;
Rip est la résistance thermique en kelvins/watt;
(46)4 est I'augmentation de température supérieure a la température ambiante en kelvins.
X est la température ambiante.
Figure A.2 — Circuit d'essai pour déterminer Ry et'1,,
A.4f2 Conditions d'essai

On

pouf

stru

Les
sen

A.4

répartir la chaleur émise de fagon égale, et il doit étre thermiquement isolé d
cture de montage.

mesures doivent étre effectuées en air caline, ou dans le cas d'un moteur a refro
ent par ventilateur, selon une méthode spécifiée de refroidissement.

3 Procédure d'essai

Appliquer un courant égal ou inférieur au courant assigné au moteur en essai et lui {
ptteindre I'équilibre thermique,

Déterminer I'augmentation de-température, (A6), par une des méthodes spécifiées dar
CEI 60034-1.

Multiplier (A6), par 0,368 et ajouter le résultat a la température ambiante

Supprimer I'alimentation du moteur en essai et consigner le temps ¢ nécessaire pour
a température(tombe a la valeur calculée a I'étape c). Le moteur de ventilateur doit
bpérationnel.

Calculerdalperte de puissance de la fagon suivante: P = I°R ol I est le courant appligu
R est lawrésistance d'enroulement a 8;. (pour la plupart des moteurs, cela s'avere vrai.)

AIorls Trest le temps, ¢, consigné a I'étape d) ci-dessus, et Ry, = (46), /P

Hoit permettre le fonctionnement du moteur en essai a,vilesse trés faible (moins de 5 ffpm)

la

W

dis-

aire

s la

que

etre

é et

Voir figure A.3 pour la clarification des quantités définies dans la procédure d'essai.
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Key

PY ° PY ) ) PY
(¢
gl
R T R (86)a

) l X
¢
IEC 206/02

is the power loss in watts;

TC
Rin
(26)]

A.4

The|
dist
stru

Mes
spe

A.4

The|

Seg]

is the thermal capacitance in joules/kelvin;

is the thermal resistance in kelvins/watt;
is the temperature rise above the ambient temperature in kelvins;

is the ambient temperature.

Figure A.2 — Test circuit for determining Ry, and g,

2 Test conditions

motor under test shall be permitted to run at a very slow speed (less than 5 rpm
ibute the heat generated equally, and shall be thermally isolated from the moun
Ccture.

surements shall be made in still air, or in the<ase of a blower cooled motor, und
cified method of cooling.

3 Test procedure

Apply a current equal to or less thanthe rated current to the motor under test and allg
o reach thermal equilibrium.

Determine temperature rise, (A6), by one of the methods specified in IEC 60034-1.
Multiply (A6), by 0,368 and-add the result to the ambient temperature.

fo fall to the value calculated in step c). The blower motor should remain operational.

Calculate the power loss as P = I2R where [ is the applied current and R is the win
Fesistance at.g;(for most motors this will be true.)

h 1y, is thetime, ¢, recorded in step d) above, and Ry, = (46), /P

figure A.3 for clarification of the quantities defined in the test procedure.

) to
ting

w it

Remove power from the-motor under test and record the time ¢ it takes for the temperature

Hing
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Oy = 63 + 6 (exp(=t/Ty))

O
(AB)a = 6f— 6,
0,368(A06)
Ba
_ Ttn
< > IEC 207/02
Léggnde
Tth est la constante de temps thermique en minutes [(7C) x (Ryp)] ;
e est la température finale en équilibre thermique ;
6, est la température ambiante en degrés Celsius ;

B¢ est la température au moment ¢ en degrés Celsius ;

Figure A.3 — Clarification des quantités de la’procédure d'essai

A.5| Constante de la f.c.é.m

Pro¢éder au montage du moteur par des moyens_de montage normaux, voir par exemple la
figufe A.4.

Appliquer la puissance au moteur d'entrainement a vitesse constante et le laisser se stabiliser
a la|vitesse désirée.

Medurer la tension induite dans le “moteur d'essai et calculer la constante de f.c.é.n] en
utilisant la formule:

_ tensionmesurée x 9,55

K,
E r.p.m.
Z
- ﬁ_ﬂi E
1 3 1
S PR | — Y —— | 2 I Eg B PR —
4 IEC 20802
Léggnde
1 mofeur dentrainement 3 moteur en essal
2 couplage de disque flexible 4 base

Figure A.4 — Dispositions expérimentales pour la détermination
de la constante de f.c.é.m.
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Oy = 63 + 6 (exp(=t/Ty))
O

(86)a = 6;— B, L

0,368(A6)

Ba

Tth

A
\

IEC 207/02

Ty |is the thermal time constant in minutes [(TC) x (Ryn)];
6 |is the final temperature at thermal equilibrium;
is the ambient temperature in degrees Celsius;

6 is the temperature at time ¢ in degrees Celsius.

Figure A.3 — Clarification of test procedure quantities

A.5| Back e.m.f. constant
Moynt the motor by normal mounting means, seefor example figure A.4.
Applly power to the constant speed drive motor and allow it to stabilize at the desired speef.

Megsure the induced voltage in the test motor and compute the back e.m.f. constant using the
fornpula:

_ measured voltage x 9,55

Kr =
E r.p.m.
Z
- . =
1 3 1
S PRl SO | = Y I —— | I~ . Eg S PR _
=l 4
4 IEC 20802
Key
1 drive motor 3 motor under test
2 flexible disc coupling 4 base

Figure A.4 — Test arrangements for determining back e.m.f. constant

A.6 Inductance

A.6.1 General

For motors containing a permanent magnet, before performance tests are carried out, the
magnet should be stabilized in accordance with the motor manufacturer's instructions.
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Inductance

1 Généralités

002

Pour les moteurs contenant un aimant permanent, avant que les essais de performance ne
soient effectués, I'aimant doit étre stabilisé selon les instructions du fabricant de moteurs.

L'in
du
de
néc

A.6

Utili

tor et du courant d'excitation. Les mesures peuvent également étre affectées par le
odification du courant. De ce fait, lorsqu'un chiffre pour l'inductance est donnég, il
bssaire de citer les conditions dans lesquelles ont été prises les mesures.

2 Méthode du pont a inductance

ser un pont possédant une fréquence d'essai de 100 Hz ou une autre'frequence spéci

tion
aux
est

iée.

Aligher le rotor et le stator du moteur pas a pas en appliquantCle’ courant assigné a

I'en
stat
1V
polg

NOT,
infor
lam
cara

Ceci
statg
affed
élevd

oulement en essai et ensuite fixer I'arbre par rapport au corps du moteur. Désexcitg
br et mesurer l'inductance (en utilisant une tension d'eSsai d'approximativen
efficace). Ensuite tourner le rotor par un angle égal la moitié de sa dent ou son
ire (point de réluctance minimale) et répéter la mesure.

F  Ces mesures donnent les inductances alignées et non alignéessnon excitées incrémentales du moteur
mations complémentaires utiles peuvent étre obtenues en injectant du courant dans les enroulements lo
psure de l'inductance. Trois niveaux de courant polarisés sont,souhaitables, a savoir, 0 %, 50 % et 100 9
téristiques du moteur.

nécessite alors six mesures, trois avec le rotor et stator dans la position alignée et trois avec le rotor
r décalé. Lorsqu'un courant polarisé est appliqué a*un’enroulement, le dispositif de mesure d'inductanc
té par I'impédance de l'alimentation de polarisation, et c'est pour cette raison qu'une source d'impéd
e est nécessaire. Un circuit type est illustré a la{figure A.5.

br le
hent
pas

Des
s de
des

et le
P est
ance
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The inductance of a stepping motor winding varies both with rotor position and with excitation
current. Measurements can also be affected by the rate of change of current. Thus when a
figure for inductance is given, the conditions under which the measurements were taken
should be quoted.

A.6.

2 Inductance bridge method

Use a bridge having a test frequency of 100 Hz or another specified frequency. Align the

stef
test
the
an 4
meg

NOT,
Addi
indu
This
and
by th
circu

inductance (using a test voltage of approximately 1 V r.m.s.). Then turn the rotor_ thrg
ngle equal to half its tooth or pole pitch (the point of minimum reluctance) and répeat
surement.

F  These measurements give the incremental unenergized aligned and unaligned inductances of the m

ional useful information can be obtained by injecting current into the windingsy"when measuring
tance. Three levels of bias current are desirable, namely 0 %, 50 % and 100 % of-the)motor's rating.

then requires six measurements, three with the rotor and stator in the aligned pasition and three with the
tator out of line. When a bias current is applied to a winding, the inductance(measuring device will be affg
e impedance of the biasing supply, and it is for this reason that a high impedance source is required. A ty
t is shown in figure A.5.

ping motor rotor and stator by the application of the rated current to the winding, uhder
and then clamp the shaft relative to the motor body. De-energize the stator and measure

ugh
the

otor.
the

rotor
cted
pical
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2200 uF
o . o
2
500 Q } 47 kQ
— 00
BC 107 ,
s i 5N 3055 .
24V BC307 2N 3055 Chy
500 Q H 10
O » IEC 209/02

Léggnde
1 Efroulement de moteur

2 Pgnt d'inductance

Figure A.5 — Circuit type pour mesurer I'inductance'par un pont d'inductance

A.6]3 Méthode de décharge de courant

Aligher le rotor et le stator du moteur pas a pas-et fixer le rotor selon la description en AJ6.2.
Excjter I'enroulement pendant un temps suffisant’'pour que le courant se stabilise a une vdleur
de 10 % supérieure aux caractéristiques assignées du moteur. Fermer l'interrupteur a trayers
I'enfoulement et contréler le déclin de courant qui en résulte sur un oscilloscope connecté a
travers une résistance placée en série;avec I'enroulement, voir la figure A.6. Consignar la
coufbe résultante. Renouveler cette\'procédure en plagant le rotor dans la position pon-
alighée. Calculer l'inductance de.l!énroulement pour toute partie de la courbe (toute zon¢ de
coufant) a partir de la formule:

Rxt
In(7 /1)

ou
L est l'inductance (en H);

I est le courant initial (en A);

i estle courant aprés le temps t (en A);

R estla résistance totale de circuit y compris I'enroulement (en Q).

Les deux courbes (correspondant aux rotors alignés et non alignés) ainsi que la formule ci-
dessus, ou un tableau d'inductances a différents courants, doivent étre présentées en tant
que résultat de I'essai.

Toutes les valeurs données doivent étre accompagnées par les constantes de circuits
afférentes.
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2 200 pF
O * * O
2
500 Q 47 kQ
—0O O
BC 107 s
- =o 2N 3055 :
24V BC307 2N 3055 I&i
500 Q 10
O IEC 209/02
Key
1 Mg¢tor winding
2 Inguctance bridge

A.6

Alig
win
Clog
osc
Rec
Cal

3 Current discharge method

formula:

whe
L
I

i

_ Rxt

N Ini[/ii

re

s the inductance (in H);

s the.initial current (in A);

s the-current after time ¢ (in A);

O

Figure A.5 — Typical circuit for measuring inductance by an inductance bridge

the motor rotor and stator and clamp,the rotor as described in A.6.2. Energize
ing for a sufficient time for the current to-stabilize to a value 10 % above the motor ra
e the switch across the winding.\and monitor the resulting current decay on
lloscope connected across a resistor placed in series with the winding, see figure
ord the resulting curve. Repeat-this procedure with the rotor in the unaligned posi
ulate the inductance of the winding for any part of the curve (any current area) from

the
ing.

an
A.G.
ion.
the

R

+ total
arc t

. 1y s g . AT IPRT [t \
uldl vitTouit TTo1otdaltvc |||\.a|uun|y VVIIIUIIIU \III )L’.

The two curves (corresponding to aligned and non aligned rotors) together with the above
formula, or a table of inductances at different currents, shall be presented as the result of the

test

Any values given shall be accompanied by the relevant circuit constants.


https://iecnorm.com/api/?name=a5e7b5d2b204206dc16745cb5dc111f8



