
สเต็ปเปอรมอเตอร ( STEPPER MOTOR )
สเต็ปเปอรมอเตอร  เปนมอเตอรที่มีการหมุนเปนสเต็ป (STEP) เมือ่จายกระแสไฟฟาไปยังขดลวด

ทีพ่ันอยูบนสเตเตอร(stator) ในลกัษะณะเปนพัลส (Pulse)
ในกรณทีีจ่ายกระแสไฟฟาใหกับขดลวดขดนั้นของสเต็ปเปอรมอเตอรตลอดเวลาก็จะเกิดการหมุนเพียงหนึ่งสเต็ป
เทานั้นซึ่งตางจาก DC มอเตอรเมือ่จายกระแสไฟฟาให ก็จะหมุนตามจนกวาจะหยุดจายกระแสไฟฟาให

ขอดีของสเต็ปเปอรมอเตอรเม่ือเปรียบเทียบกับ DC มอเตอร
1. สามารถใชในงานควบคุมตํ าแหนงในลักษณะ วงจรควบคุมแบบเปด( Open Loop Control )ได โดยที่ไม

ตองการสัญญาณปอนกลับ(FeedBack signal) แตอาศยัการนับจํ านวนของพัลชที่สงไปควบคุมการหมุนแทน
2. ไมมสีวนของแปรงถานที่จะสึกหรอและไมเกิดการสปารคที่แปรงถานซึ่งอาจกอใหเกิดสัญญาณรบกวน
ชนดิของสเต็ปเปอรมอเตอร

1 วาริเอเบิลรีลักแตนซ ( Variable Reluctance : VR )  โรเตอร( Rotor ) ท ําดวยเหล็กออน รูปทรงกระบอกและ
ท ําเปนลักษณะฟน(teeth)   สเตเตอร(Stator)จะมลีวดพนั และจะทํ าเปนลักษณะของฟนเชนกัน เมื่อจายกระแส
ไฟฟาใหกบัขดลวดที่สเตเตอรจะเกิดเปนขั้วแมเหล็กที่ฟนของสเตเตอรและเหนี่ยวนํ าใหฟนของโรเตอรเกิด
เปนขัว้แมเหล็กที่มีขั้วตรงกันขามกับสเตเตอรทํ าใหดึงดูดกันเกิดการหมุนของโรเตอรขึ้น มอเตอรชนิดนี้โดย
ปกติจะมีขนาด 3 เฟส ในบางครั้งอาจพบ ถึง 4 เฟส มอเตอรชนิดนี้ถาไมจายกระแสไฟฟาใหกับขดลวด
บนสเตเตอร  ตัวโรเตอรจะไมเกิดแรงดึงดูดกับสเตเตอร มอเตอรชนิดนี้ไมนิยมนํ าไปใชในงานอุตสาหกรรมแต
จะถกูนํ าไปใชกับงานที่มีขนาดเล็ก เชน Micro-positioning table เปนตน เพราะ ไมมีสวนที่เปนแมเหล็กถาวร
ดงันัน้ในขณะไมจายกระแสไฟฟาใหกับขดลวดที่สเตเตอรจึงไมเกิดแรงดึงดูด  วิธีการขับ(Driving)หรือการ
กระตุนเฟส(Phase Excitation)จะท ําดังนี้คือ ตอปลายดานcommon เขากับแหลงจายไฟขั้วบวก(+) แลวทํ า
การสวิทชใหปลายดาน A , B , C ตอลงกราวด(Ground)ตามล ําดับ ทีละปลายแลวทํ าเชนนี้เร่ือยไป แตถา
ตองการใหหมนุกลับก็สวิทชยอนกลับ และในการอธิบายตอจากนี้ไปจะไมขอกลาวถึงมอเตอรชนิดนี้อีก

รูปที่1 โครงสรางสเต็ปเปอรมอเตอรชนิดวาริเอเบิลรีลักแตนซและสญัญลักษณ
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2 แบบแมเหล็กถาวร ( Permanent Magnet : PM ) โรเตอร( Rotor ) ท ําดวยแมเหล็กถาวรรูปทรงกระบอกเรียบ
สเตเตอร(Stator)จะมขีดลวดพนั และก็จะทํ าเปนฟน เมื่อจายกระแสไฟฟาใหกับขดลวดที่สเตเตอรจะเกิดเปน
ขัว้แมเหล็กที่ฟนของสเตเตอรและจะดึงดูดกับขั้วของแมเหล็กถาวรที่โรเตอรทํ าใหเกิดการหมุนของโรเตอรขึ้น
มอเตอรชนิดนี้โดยจะมีตั้งแตขนาด 2 เฟสขึน้ไปมอเตอรชนิดนี้ไมนิยมนํ าไปใชในงานอุตสาหกรรมแตจะถูก
น ําไปใชกับอุปกรณคอมพิวเตอรเชนตัวขับวงลอที่ใชหมุนเพื่อเล่ือนกระดาษของเครื่องพิมพ  เปนตน เพราะ
ความเรว็ตํ่ า  แรงบิดตํ่ า และนอกจากนี้ดวยโครงสรางของมอเตอรชนิดนี้ทํ าใหมุมที่หมุนไปแตละสเต็ป(Step
Angle)ไมละเอียดเชน สเต็ปละ 3.6 ,7.5 , 15 ,18 องศาเปนตน
มอเตอรชนิดนี้ถึงไมจายกระแสไฟฟาใหกับขดลวดบนสเตเตอร ( Stator ) ตวัโรเตอรจะเกิดแรงดึงดูดกับ
สเตเตอรซ่ึงเกิดจากอํ านาจของแมเหล็กถาวรที่โรเตอรทํ าใหหมุนไดยาก จ ํานวนขั้วแมเหล็กที่โรเตอรสามารถ
นบัไดจากจ ํานวนขั้วแมเหล็กที่จะเกิดขึ้นจากกระแสไฟฟาไหลผานขดลวดที่สเตเตอรชุดใดชุดหนึ่ง

รูปที่ 2 สเต็ปเปอรมอเตอรชนิดเพอรมาเนนตแมกเน็ต
Rotor
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       3 แบบผสม ( Hybrid : HB )  ใชหลักการทํ างานของทั้งสองแบบมาออกแบบโดยที่สเตเตอรจะคลายกับแบบ
       VR สวนโรเตอรจะคลายแบบPM แตจะท ําเปนฟน มอเตอรแบบนี้นิยมใชในงานอุตสาหกรรมเพราะแรงบิดสูง
        ความละเอียดของสเต็ปในการหมุนสูง , ความเรว็สูงกวาสองแบบที่กลาวมาแลว มอเตอรชนิดนี้โดยปกติจะมี
        ขนาด 2 เฟส ถึง 5 เฟส และมอเตอรชนิดนี้ไดมีการพัฒนาใหมีประสิทธิภาพ เหนือกวาเดิมไปอีกโดยใหช่ือวา  
        “Enhanced Hybrid” ซ่ึงจะไมอธิบายโครงสรางในเอกสารนี้

รูปที่ 3 สเต็ปเปอรมอเตอรชนิดไฮบริดขนาด 5 เฟส

เฟสของสเต็ปเปอรมอเตอร (Stepper Motor Phase)  หมายถึง จํ านวนขดลวดที่พันอยูบนสเตเตอรซ่ึงแยกออกจาก
กันอยางอิสระ  รูปที่ 1 แสดงตัวอยางมอเตอรขนาด 3 เฟส    ในกรณีของมอเตอรแบบยูนิโพลา 2 เฟสนั้นมักถูกจะ
เรียกเปนมอเตอรขนาด 4 เฟสกเ็พราะขดลวดที่พันอยูบนสเตเตอรแตละชุดจะมี 2 ขด จึงเขาใจวามี 4 ขดลวด แตถา
พจิารณากนัจรงิจะพบวาขดลวดทั้งสองนั้นเปนขดลวดขดเดียวแตมีจุดตอตรงกลางขดเทานั้นดังแสดงในรูปที่ 6
การพันลวดบนสเตเตอรของสเต็ปเปอรมอเตอรแบงออกได 2 แบบคือ
1.การพันแบบใชลวดเสนเดียว (Unifilar)
2.การพันแบบใชลวด 2 เสนพันไปดวยกัน (Bifilar)

รูปที่ 4 ลักษณะการพันขดลวดบนสเตเตอร
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ชนดิของสเต็ปเปอรมอเตอรแบงตามลักษณะสายที่ใชตอกับวงจรขับแบงออกได 2 แบบคือ
1.แบบไบโพลา ( Bipolar ) ขดลวดที่สเตเตอรแตละชุดจะไมมีจุดรวม การตอเขากับวงจรขับจะใชปลายทั้งสอง
ดานของขดลวดแตละชุด การทํ าใหเกิดขั้วแมเหล็กที่สเตเตอรทํ าไดโดยการจายกระแสไฟจากปลายดานหนึ่งไปยัง
ปลายอกีดานหนึง่ของขดลวดและการเปลี่ยนขั้วแมเหล็กที่สเตเตอรชุดเดียวกันนี้ก็ทํ าไดโดยสลับทิศทางการไหล
ของกระแสไฟฟานัน่เอง ดังนั้นวงจรขับที่ใชจึงจํ าเปนตองสามารถกลับทิศทางการไหลของกระแสได กรณีเปน
มอเตอร 2 เฟสจะมีสายที่ใชตอขับกับวงจร 4 สาย

รูปที่ 5 สัญลักษณ,โครงสรางและวงจรขับที่ใชกับมอเตอรแบบไบโพลา 2 เฟส

2.แบบยูนิโพลา ( Unipolar ) ขดลวดที่สเตเตอรแตละชุดจะมีจุดรวม การพันขดลวดจะพันในแบบ Bifilar
 การตอเขากับวงจรขับจะใชปลายของขดลวดแตละดานตอเขากับวงจรขับและใชจุดรวมตอเขากับขั้วบวกของ
แหลงจายไฟ  การทํ าใหเกิดขั้วแมเหล็กที่สเตเตอรทํ าไดโดยการจายกระแสไฟใหไหลจากจุดรวมลงกราวดมาครบ
วงจรที่ปลายดานหนึ่งของขดลวด การเปลี่ยนขั้วแมเหล็กที่สเตเตอรชุดเดียวกันนี้ก็ทํ าไดโดยเปลี่ยนการจายกระแส
ไฟฟาจากขดหนึง่ไปยังอีกขดหนึ่งของขดลวดที่พันอยูบนสเตเตอรชุดเดียวกัน   ดังนั้นวงจรขับจึงเปนวงจรสวิทช
เพือ่ท ําใหจายกระแสไฟที่ผานขดลวดครบวงจรเทานั้น
กรณีเปนมอเตอร 2 เฟสจะมีสายที่ใชตอขับกับวงจร 5 หรือ 6 สาย
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รูปที่ 6 สัญลักษณ,โครงสรางและวงจรขับที่ใชกับมอเตอรแบบยูนิโพลา 2 เฟส
สเต็ปเปอรมอเตอร 2 เฟสที่มีการพันลวดแบบไบฟลาและแยกปลายแตละขดออกจากกันดังนั้นสามารถเลือกตอเปน
แบบตางๆไดดังนี้

รูปที่ 7 สัญลักษณ ,โครงสรางมอเตอร2 เฟสที่พันลวดแบบไบฟลาและแยกปลายของแตละขด
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ตวัอยางการตอสาย

รูปที่ 8 สัญลักษณการตอสายแบบตางๆ
มอเตอรที่ผลิตออกมาจํ าหนายและมีการพันลวดแบบไบฟลาบางรุนใหผูใชเลือกตอเองเปนแบบตางๆแตบางรุนก็
ตอภายในมาใหเสร็จ

โครงสรางและการจัดตํ าแหนงฟนท่ีโรเตอรของสเต็ปเปอรมอเตอรชนิดไฮบริด
รูปที่ 9 โครงสรางและการจัดตํ าแหนงฟนที่โรเตอรของสเต็ปเปอรมอเตอรชนิดไฮบริด

โครงสรางของโรเตอรจะประกอบดวยแมเหล็กถาวรรูปทรงกระบอกทํ าเปนฟนแบงออกเปน 2 ชัน้คอืชั้นของแม
เหลก็ถาวรขั้วเหนือ(North Pole : N )และชัน้ของแมเหล็กถาวรขั้วใต(South Pole : S ) โดยการวางตํ าแหนงฟน
ของแมเหล็กถาวรขั้วใตจะอยูที่ตํ าแหนงครึ่งพิช(Pitch)ของแมเหลก็ถาวรขั้วเหนือ และการวางตํ าแหนงฟนของ
แมเหลก็ถาวรขั้วเหนือก็จะอยูที่ตํ าแหนงครึ่งพิช(Pitch)ของแมเหล็กถาวรขั้วใตเชนกัน
พิช(Pitch) หมายถงึ ระยะหางจากยอดฟนเฟอง1 ไปยงัยอดฟนเฟองตัวถัดไป โดยการวัดจะวัดจากขอบไปยังขอบ

หรือจดุกึง่กลางไปจุดกึ่งกลางก็ได  พิชมีหนวยเปนองศา(มุม)หรือมีหนวยเปนมิลลิเมตร,นิว้(ความยาว)

รูปที่ 9 โครงสรางและการจัดตํ าแหนงฟนที่โรเตอรของสเต็ปเปอรมอเตอรชนิดไฮบริด

A1

A2

/A1

/A2

B1 B2 /B1 /B2

A

/A

Com.

B /BCom.

(a) Unipolar Motor

A1

A2

/A1

/A2

B1 B2 /B1 /B2

A

/A

B /B

A1

A2

/A1

/A2

B1 B2 /B1 /B2

A

/A

B /B

(b) Bipolar Motor (Parallel) (c) Bipolar Motor (Series)

Half Pitch
Offset

Pitch

N

N

N

S

S

S
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สเตป็เปอรมอเตอรชนิดเพอรมาเนนตแมกเน็ตตัวโรเตอรเปนรูปทรงกระบอกเรียบแตที่สเตเตอรจะทํ าเปนลักษณะ
ของฟน เพือ่ท ําใหเกิดขั้วแมเหล็กเหนือและใตโดยแบงออกเปนสองชุด การวางตํ าแหนงฟนของขั้วแมเหล็กชุดใดๆ
จะมลัีกษณะดังนี้คือตํ าแหนงฟนแมเหล็กถาวรขั้วใตจะอยูที่ตํ าแหนงครึ่งพิช(Pitch)ของแมเหล็กถาวรขั้วเหนือและ
การวางต ําแหนงฟนของแมเหล็กถาวรขั้วเหนอืกจ็ะอยูที่ตํ าแหนงครึ่งพิช(Pitch)ของแมเหล็กถาวรขั้วใตเชนกัน

รูปที่ 10 โครงสรางและการจัดตํ าแหนงฟนที่สเตเตอรของสเต็ปเปอรมอเตอรชนิดเพอรมาเนนตแมกเน็ต
วิธีคํ านวณหาจํ านวนสเต็ปตอรอบ(Steps per revolution)มุมใน 1 สเต็ป (Step angle)และพิช(Pitch)

                ก ําหนดให
                              n คือ    จ ําน

     m คือ    จํ าน
     f  คือ    คาค

 

                ก ําหนดให
                              m คือ จ ํานว
การเคลื่อนที่ของโรเตอรจะเคลื่อน

Pit

Ste

S S S

N N N

S

N

Half
Pitch
offset

Pitch

Stator Cap A

Coil A

i

i

Step per rev.  =  n x m x f
วนขั้วแมเหล็กขั้วเหนือและขั้วใตทั้งหมดที่สเตเตอร(นับจํ านวนฟนทั้งหมด)
วนของขั้วแมเหล็กที่โรเตอร(เลือกจากขั้วเดียว)
งที่ของวิธีขับหรือการกระตุนเฟสแบบตางๆ
Step angle  =  360 o  / Step per Rev.
นของขั้วแมเหล็กที่โรเตอร(เลือกจากขั้วเดียว)
ที่ไปครั้งละ

4
1  ของพชิ ดังนั้นสามารถคํ านวณหาStep angle ไดอีกวิธีหนึ่งดังนี้

ch = 360 o / m

p angle =  
4
1  Pitch
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ตัวอยาง  ใชรูปที่ 5 ประกอบการคํ านวณ

ในการท ําใหสเต็ปเปอรมอเตอรมีจํ านวนสเต็ปตอรอบมากๆทํ าโดยการการเพิ่มจํ านวนขั้วแมเหล็กเหนือและใต
ทีโ่รเตอรใหมากขึ้น และที่ฟนของสเตเตอรที่ทํ าใหเกิดเปนขั้วแมเหล็ก(Pole) กจ็ะท ําเปนฟนเล็กๆใหสัมพันธกับฟน
ทีโ่รเตอร  แตถาไมสามารถแกไขโครงสรางไดวิธีการที่จะเพิ่มจํ านวนสเต็ปตอรอบทํ าไดโดยการเปลี่ยนวิธีขับหรือ
การกระตุนเปนแบบ one – two phase excitation หรืออาจเรียกวาแบบ half step

รูปที่ 11 โครงสรางของสเต็ปเปอรมอเตอรชนิดไฮบริด 2 เฟส ทีม่ีจํ านวนสเต็ปตอรอบ 200 สเต็ป

Step per rev. =  4 x 3  x 1                        12 สเต็ป   (เมือ่ใชตัวคงที่เทากับ1)
Step angle      = 360 / 12 สเต็ป                30 องศา
Pitch               = 360 / 3 ฟน                      120 องศา
Step angle     = (1/4) x 120 องศา             30 องศา
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รูปที่ 12  ตํ าแหนงฟนของโรเตอรและสเตเตอรในการหมุนของสเต็ปเปอรมอเตอรชนิดไฮบริด 2เฟส
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จากรูปที่ 11 และรูปที่ 12  ในสเต็ปที่ 1 จะเปนการกระตุนเฟส A ดังนัน้จะเปนผลใหแมเหล็กขั้วใตของโรเตอรอยูใน
ตํ าแหนงทีต่รงกับตํ าแหนงฟนที่เปนแมเหล็กขั้วเหนือของสเตเตอรข้ัวหมายเลข 1และ 5 เกดิการดึงดูดกันในเวลา
เดยีวกนัแมเหลก็ขั้วเหนือของโรเตอรอยูในตํ าแหนงที่ตรงกับฟนที่เปนแมเหล็กขั้วใตของสเตเตอรข้ัวหมายเลข 3
และ 7 เกดิการดึงดูดกันเชนกัน  ที่ข้ัวหมายเลข 2 , 6 ,4 และ 8 ฟนของสเตเตอรจะทํ ามุมที่หางจากแมเหล็กขั้ว
เหนือและใตของโรเตอร เปนมุม 1.8 องศา หรือ 

4
1 Pitch

ในสเต็ปที่ 2 จะเปนการกระตุนเฟส B ดังนัน้จะเปนผลใหแมเหล็กขั้วใตของโรเตอรอยูในตํ าแหนงที่ตรงกับตํ าแหนง
ฟนทีเ่ปนแมเหล็กขั้วเหนือของสเตเตอรข้ัวหมายเลข 2 และ 6 เกดิการดงึดดูกันในเวลาเดียวกันแมเหล็กขั้วเหนือ
ของโรเตอรอยูในตํ าแหนงที่ตรงกับฟนที่เปนแมเหล็กขั้วใตของสเตเตอรข้ัวหมายเลข 4 และ 8 เกดิการดึงดูดกันเชน
กัน  ทีข้ั่วหมายเลข 1 , 5 , 3 และ 7 ฟนของสเตเตอรจะทํ ามุมที่หางจากแมเหล็กขั้วเหนือและใตของโรเตอร เปน
มุม 1.8 องศา หรือ 

4
1 Pitch  ดังนัน้ในสเต็ปที่ 2 โรเตอรจึงหมุนไปอีก 1.8 องศาจากสเต็ปที่ 1

สรุปแลวหมุนของโรเตอรแตละครั้งจะเทากับ 
4
1 Pitch

ตัวอยาง  ใชรูปที่ 11 ประกอบการคํ านวณ

วธิกี ําจดัแรงดนัทีเ่กิดจากสนามแมเหล็กยุบตัวตัดกับขดลวดในขณะทรานซิสเตอรหยุดทํ างาน
(Back emf Voltage Suppression)

รูปที่ 13 วงจรเสมือนของขดลวดที่ตอกับทรานซิสเตอร

Step per rev. =  40 x 50 x 1                     200 สเต็ป   (เมือ่ใชตัวคงที่เทากับ1)
Step angle      = 360 / 200 สเต็ป              1.8 องศา
Pitch               = 360 / 50 ฟน                   7.2 องศา
Step angle     = (1/4) x 7.2 องศา             1.8 องศา
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เมื่อ Transistor On จะท ําใหมีกระแสไฟฟาไหลผานขดลวดทํ าใหเกิดสนามแมเหล็กรอบๆขดลวด
เมื่อ Transistor Off จะท ําใหไมมีกระแสไฟฟาไหลผานขดลวดเปนผลใหสนามแมเหล็กยุบตัวตัดกับขดลวดทํ าให
เกดิเปนแรงดันมีคาสูงกวาแหลงจายในขณะหนึ่งเรียกแรงดันนี้วา Back ElectroMotive Force Voltage (Back
EMF Voltage) ซึง่แรงดันนี้จะมีคาเกินกวา Breakdown voltage ( Vce(max) ) ของ transister เปนผลให
Transistor เสยีหายได การปองกันความเสียหายที่จะเกิดกับTransistor เนือ่งจาก Back EMF Voltage ทํ าได
หลายวิธีดวยกันดังนี้
   1.ใชไดโอดมากํ าจัด(Diode suppression) คือการน ําไดโอดมาตอขนานกับขดลวดนั้น ในขณะที่ทรานซิสเตอร
on จะไมมีกระแสไหลผานไดโอดเพราะเปนการใหไบอัสยอนกลับแกไดโอด เมื่อทรานซิสเตอร off   Back emf
voltage ทีม่คีามากกวาแหลงจายจะถูกทํ าใหลัดวงจรโดยกระแสจะไหลผานไดโอดและคาความตานทานของขด
ลวด เราเรียกไดโอดที่ทํ าหนาที่นี้วา Flyback Diode หรือ Free wheeling diode

รูปที่ 14 วงจรที่ใชไดโอดมากํ าจัด(Diode suppression)

  2.ใชความตานทานรวมกับไดโอด(Diode + Resistance suppression) คือ วธิกีารนี้จะทํ าใหเวลาที่ใชในการ
กํ าจัด Back emf voltage เร็วกวาการการใชไดโอดเพียงอยางเดียว การหาคาความตานทานหาไดดังนี้

Rs(max) = 





V

Vce
R

(max) -1      โดยที่ R หมายถงึความตานทานของขดลวด

รูปที่ 15 วงจรทใีชความตานทานรวมกับไดโอด(Diode + Resistance suppression)
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3. ใชความซีเนอรไดโอดรวมกับไดโอด(Diode + Zener diode suppression) คือ วธิกีารนี้จะทํ าใหเวลาที่ใชใน
การกํ าจัด Back emf voltage เร็วกวาสองวิธีแรก การเลือก zener diode breakdown voltage เลือกใหมีคา
เทากับ  Vce(max) – แรงดันที่ใชกับสเต็ปเปอรมอเตอร(+V)

รูปที่ 16 วงจรทีใชความซีเนอรไดโอดรวมกับไดโอด(Diode + Zener diode suppression)

วิธีการขับ(Driving)หรือวิธีการกระตุนเฟส ( Phase Excitation )  ของสเต็ปเปอรมอเตอร
การกระตุนเฟสของสเต็ปเปอรมอเตอร คือ การจายกระแสไฟฟาไปยังขดลวดที่สเตเตอรของแตละเฟสเพื่อทํ าให
มอเตอรหมุนนั่นเอง แบงออกเปน 3 วิธีคือ

1. การกระตุนเฟสแบบ One phase excitation หรือ Wave  หรือ  Half Drive
การกระตุนเฟสแบบนี้ทํ าไดโดยการจายกระแสไฟฟาไปยัง ขดลวดครั้งละหนึ่งขดบนสเตเตอรดังนี้

Step Unipolar Bipolar
Supply Supply

+V Gnd. +V Gnd.
1 Com. A A /A
2 Com. B B /B
3 Com. /A /A A
4 Com. /B /B B
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2. การกระตุนเฟสแบบ Two phase excitation หรือ Full  Step
 การกระตุนเฟสแบบนีท้ํ าไดโดยการจายกระแสไฟฟาไปยังขดลวดครั้งละสองขดที่อยูใกลกนับนสเตเตอรดังนี้

Step Unipolar Bipolar
Supply Supply

+V Gnd. +V Gnd.
1 Com. A , B A , B /A , /B
2 Com.  /A , B /A , B A , /B
3 Com. /A , /B /A , /B A , B
4 Com. A , /B A , /B /A , B

3. การกระตุนเฟสแบบ One – Two phase excitation หรือ Half  Step
การกระตุนเฟสแบบนี้ทํ าไดโดยการจายกระแสไฟฟาไปยังขดลวดครั้งละสองขดที่อยูใกลกันบนสเตเตอรสลับ
กบัการจายกระแสไฟฟาครั้งละหนึ่งขดบนสเตเตอร  ดังนี้

Step Unipolar Bipolar
Supply Supply

+V Gnd. +V Gnd.
1 Com. A , B A , B /A , /B
2 Com.   B   B /B
3 Com. /A , B /A , B A , /B
4 Com. /A /A A
5 Com. /A , /B /A , /B A , B
6 Com.   /B   /B B
7 Com. A , /B A , /B /A , B
8 Com. A A /A

หมายเหตุ  1.คาคงที่ (f) ทีใ่ชในการคํ านวณหา Step per Rev. วิธีที่1และ 2  มคีาเทากับ 1 สวนวิธีที่ 3 มคีาเทากับ 2
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ตวัอยางการหมุนและการกระตุนมอเตอรแบบไบโพลา 2 เฟส
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