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S32M276SFFRD是一款专为汽车和PMSM电机控制应用设计的参考设计板。它基于S32M276集
成解决方案，采用系统级封装(SiP)设计，提供32位Arm® Cortex®-M4 S32K3微控制器和一个模
拟芯片， 集成了稳压器、栅极驱动器和电流感测功能。

S32M276SFFRD的设计旨在展示物料清单(BOM)和印刷电路板(PCB)尺寸的缩减。虽然直径不到
2英寸（5厘米），该板能够驱动BLDC/PMSM电机控制应用。

S32M276SFFRD提供UART、CAN/CAN FD（使用内部PHY）、RGB LED、JTAG 10引脚连接器以及用
于电源和三相电机的快速连接器。

https://www.nxp.com.cn/support/support:SUPPORTHOME
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View additional information for S32M276SFFRD汽车电机控制参考设计板.
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