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MCSXTM4CK344和MCDXTM4CK344是两个电机控制开发套件，用于大功率48V应用的快速原型
制作和评估。

MCSXTM4CK344套件基于32位Arm® Cortex®-M7 S32K3微控制器，能够控制3相永磁同步电机
(PMSM)或无刷直流(BLDC)电机，而MCDXTM4CK344开发套件则可以控制两个3相电机或1个6相
PMSM/BLDC电机。

汽车制造商、供应商和软件生态系统合作伙伴可直接使用48V开发套件，以加速48V应用的开发，
加快产品上市进程，如起动发电机、eTurbo、eCompressor或用于电动自行车、电动滑板车和人力

车的小型牵引驱动器。

https://www.nxp.com.cn/support/support:SUPPORTHOME
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View additional information for S32K344大功率48V应用电机控制开发套件.

Note: The information on this document is subject to change without notice.
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