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S32M276SFFRDは、車載およびPMSMモータ制御アプリケーション用のリファレンス・デザイ
ン・ボードです。32ビットArm® Cortex®-M4 S32K3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S32M276統合ソリューションをベースにしています。

S32M276SFFRDは、BOMとPCBのサイズ削減のデモ用に設計されています。直径2インチ (5cm)
以下のボードで、BLDC/PMSMモータ制御アプリケーションを駆動できます。

S32M276SFFRDは、UART、CAN/CAN FD（内部PHY使用）、RGB LED、JTAG 10ピン・コネク
タ、電源および三相モータ用ファストン・コネクタを備えています。

https://www.nxp.jp/support/support:SUPPORTHOME
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View additional information for S32M276SFFRD車載モータ制御用リファレンス・デザイン・ボード.
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