
马达驱动板 PF3W（开环）应用说明 

1. 应用框图

B+，B-是马达驱动板电源正、负极 

VC，PWM 是马达驱动板控制脚 

2. 接口说明

1）供电：两节锂电串联 7.4V （充满 8.4~8.7V，终止充电电压与电芯相关）

B+接锂电池的正极，B-接锂电池负极；

2）VC：马达驱动板 MCU 的供电脚，供电电压为锂电池电压 7.4V，需要电子开关控制，休眠时关闭以保证低功耗，

可参考如下电路：

3）PWM：马达转速控制脚，由主板提供占空比可变的方波，频率 500Hz，高电平为 5V；通过占空比变化来调节马

达转速；（控制板的 MCU 要用 5V LDO 供电）

4）特别注意：

a) 开 PWM 前，要先打开 VC，延时一段时间）再开 PWM，保证稳定性；

b) 关 PWM 后，要延时一段时间（比如 3S）再关闭 VC，保证马达 MCU 能有效处理刹车等动作；

3. 软件说明

1）软件通过设置 PWM 信号的占空比控制转速（转速非线性变化，要注意确认拿到的芯片的版本是否对应）

2）PWM 信号占空比调节范围 20%~95%（95%对应全开，一般为 130000RPM）

注意不同占空比对应的转速是非线性变化的，转速需要通过测量 FG 脚的信号频率来确认（频率 x60 即转速，如 FG
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频率 1KHz，对应的转速为 60000RPM） 

3）工作保护电压：低于 5.5V 保护，高于 6.5V 恢复

4）要注意测试最高转速的电流，如果电流超过 26A 要适当降低最高档的控制占空比

4. 注意事项

马达全速工作电流很大（一般可以到 24A 以上），电池内阻，导线阻抗都不能忽略，考虑工作时长，发热量等问题，

请注意： 

1）电池要考虑用大容量高倍率电池，一般建议用 21700 尺寸 4000mAH 10C 或更大容量的的双节串联锂电池；

2）电池内阻要尽量小，电池上焊接的导线要尽量粗，减少损耗和发热量；

3）马达电源线要尽量粗，以减少发热量；

4）焊接马达驱动板要注意马达板上 MOS 表面与马达插针塑胶面端面之间间隙留够 3mm 以上，可以让风带走尽可

能多的马达板的热量，增强马达板工作稳定性；

5）马达电源线从主板引出的位置要放置固态电容（330uF/25V 以上）或高频低阻的电解电容（1000uF/25V 以上），

主要通过电容发热情况来评估容值的合理性；主要作用是减小纹波，增加电源稳定性；

6）AWG 线规与电流对照表
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