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S32M24xEVB-C064およびS32M24xEVB-L064は、サンルーフ制御やシート・ポジション調整
に使用される、電動ポンプ、冷却システム、アクチュエータなどの三相ブラシレス直流 (BLDC)
および永久磁石同期モータ (PMSM) の制御アプリケーション用に設計された評価ボード (EVB)
です。

32ビットArm® Cortex®-M4 S32K1マイクロコントローラと、電圧レギュレータ、ゲート・ドラ
イバ、電流検知、LIN/CAN物理層を備えたアナログ・ダイをシステム・イン・パッケージ (SiP)
設計で提供するS32M24x統合ソリューションをベースにしたこの評価ボードを使用すること
で、最終的なハードウェア設計を待つことなく、BLDCおよびPMSMの制御アプリケーションの
ラピッド・プロトタイピングと評価を行うことができます。

S32M24xEVB-C064およびS32M24xEVB-L064は、MCSPTE1AK344のアプリケーション・ソフト
ウェアと、車載用演算/モータ制御ライブラリ (AMMCLib) セットに加え、リアルタイム・ドラ
イバ (RTD) ソフトウェア・パッケージを活用しており、三相BLDCとPMSMモータ制御の両方
の完全なリファレンス実装を実現します。

https://www.nxp.jp/design/design-center/software/automotive-software-and-tools/automotive-math-and-motor-control-library-ammclib:AMMCLIB
https://www.nxp.com
https://www.nxp.com
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S32M24XEVB FOCアプリケーション Block Diagram
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S32M24XEVB BLDC 6ステップ・アプリケーション Block Diagram

Functions
CMT Sector

Hall sensor
Sensorless

Actual Motor Current

Actual Speed (RPM)

FTM (HALL)

RTD Driver

Automotive Math and

Speed, Current

Zero Cross

DC bus current

Zero-Crossing Period

Hall Period

S32M244

H
al

l_
a

B
em

f_
aUdc_bus

Idc_bus

B
em

f_
b

B
em

f_
c

H
al

l_
b

S32K1_S32M24x

RTD Driver

Application Control

RTD Driver RTD Driver RTD Driver RTD Driver RTD Driver

PDBGPIOLPUART FTM (PWM)LPSPI TRGMUX ADC

BLDC

RTD Driver

3-Phase Low-Voltage Power Stage

U_Dc bus

Vdc

Fault

Start/StopFreeMASTER

H
al

l_
c

Real-Time Drivers
Motor Control Library Set

for S32M24x

AE
Controller

DPGA

GDU

Application Extension

MCU

Speed

PI Controller

Calculation

Detection

PWM Modulation

CMT
event

CMT trigger

New

PI Controller

Current Limitation
Required
Current Limit

Required
Speed (RPM)

View additional information for S32M24x PMSM/BLDCモータ制御評価ボード (EVB).

https://www.nxp.jp/pip/S32M24XEVB
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