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基于 myRIO 的电动拖拉机驱动控制器设计与室内试验 

谢  斌，张  超，毛恩荣，陈燕呢 
（中国农业大学工学院，北京 100083） 

 

摘  要：由于传统的内燃机拖拉机污染严重，噪音大，不适合工作在温室大棚等空间封闭狭窄的场合，开发小型电动拖

拉机的需求变得日益迫切。设计了一种小型电动拖拉机用的永磁直流无刷电动机控制器，该控制器以 myRIO 为控制核心，

智能化程度高，满足电动拖拉机运输、作业时多种动力工况要求。控制器外围电路包括 MOSFET（metal-oxide-semiconductor 
field-effect transistor，金属-氧化物半导体场效应晶体管）功率放大、栅极驱动、电流保护、低电压保护和温度保护等电

路。运用 LabVIEW/FPGA 图形化编程环境，编写了 ARM 实时处理器控制流程和 FPGA（field－programmable gate array，
现场可编程门阵列）I/O 驱动程序，软件由启动、驱动、欠压保护、过流保护、过热保护等子 VI 程序组成。通过样机试

验表明，电动拖拉机工作正常，空载时启动电流为 120 A，带载时启动电流为 164 A，驱动时序符合直流无刷电动机要求。

该设计方案解决了驱动控制器开发困难的问题，为电动拖拉机智能化的发展提供了参考。 
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0  引  言   

与传统的内燃机拖拉机相比，近期发展起来的设施

园艺电动拖拉机更加适合作业在空间封闭狭窄的温室大

棚，小型拖拉机既能进行旋耕、犁地和短途运输，又能

与多种机具配套使用，完成多样的园艺工作[1-2]，如加拿

大Electric Tractor公司的Electric Ox系列电动拖拉机除实

现割草功能外可直接挂接铧式犁、扫雪机等[3]；日本井关

农机株式会社推出的适合园艺作业电动拖拉机最大功率

约 9.5 kW，可进行旋耕和除草作业[4]。电动拖拉机的能

量使用与传统车辆不同，要求驱动系统更加精确、效率

更高[5-7]，故研究电动拖拉机驱动控制器有重要意义[8-10]。 
随着拖拉机智能化水平 的不断提高，对电控单元的

开发提出了更严苛的要求。传统的控制器以微处理器为

核心，其开发周期大，代码移植性困难，开放性不够，

很难提高控制的精准性[11-14]。目前国际已经形成了较为

规范的控制器开发模式，其中快速原型的开发技术被广

泛采用，如德国 dSPACE 公司开发的实时仿真系统[15]；

德国 ETAS 公司提供了功能分析、系统建模、快速原型、

目标代码生成以及 ECU 测试一整套工具；美国 MotoTron
公司生产的 MotoHawk 快速开发平台[16]；美国 NI 公司生

产的 CompactRIO 和 myRIO 可重新配置的嵌入式测控系

统[17]。myRIO 具有运行实时操作系统的完全可编程双核
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ARM Cortex-A9 处理器以及可自定义的 FPGA（field－
programmable gate array，现场可编程门阵列），不仅能

达到高控制精度的要求，而且方便扩展和升级。 
本文以 myRIO 为控制核心，设计电动拖拉机驱动外

围硬件电路，在 ARM 实时处理器上编写主流程框图，在

FPGA 终端上部署时序驱动程序，以期为电动拖拉机智能

化控制提供参考。 

1  总体方案 

1.1  电动拖拉机总体机械结构 

课题组所设计的拖拉机为纯电动拖拉机，采用后轮

驱动，其总体结构如图 1 所示。所设计的电动拖拉机主

要用于设施园艺作业，要求总体尺寸小、结构紧凑、轴

距较小、转弯半径小、轮距范围合理等。 
 

 
图 1  电动拖拉机总体结构框图 

Fig.1  Overall structure of electric tractor 
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1.2  驱动控制系统 

电动机控制器以 myRIO 为控制核心，它具有 10 个

模拟输入通道，6 个模拟输出通道，40 路可配置的数字

I/0 通道，配合 LabVIEW 实现对 myRIO 的图形化编程和

各种工具包可快速实现工业控制，信号处理与分析等功

能[18]。图 2 为电动机驱动控制系统图。 

 
图 2  电动机驱动控制系统图 

Fig.2  Scheme of motor drive control system 
 

驱动控制器的工作原理是通过接收电动机转子霍尔

位置传感器的信号，准确地识别电动机转子位置，结合

相应的控制算法从而实现对电动机的启停控制、正反转 

控制和转速调节。另外，结合系统保护电路对整个驱动

控制系统进行保护。 
同时，myRIO 具有无线功能，可在上位机上对电动

机和控制器进行动态监控，解决了传统的控制器无法对

控制系统进行实时监控和故障检测的技术问题[20]。 

2  控制系统外围硬件设计 

设计驱动控制器硬件时，采用功能模块化设计，主

要包括功率驱动电路、系统保护电路和电源转换电路。 
2.1  功率驱动电路 

功率驱动电路是利用功率放大器件的放大作用将信

号放大[21-23]，以输出足够的功率为目的，驱动电动机工

作。功率驱动电路主要由功率放大器件、栅极驱动管和

自举元器件等组成。 
为了足够承受电动机的启动和堵转电流，采用 3

片驱动集成电路芯片驱动 3 个桥臂，其中驱动芯片采用

美国 IR 公司生产的高压浮动驱动集成模块 IR2110。一

个桥臂分为上、下桥臂，每一相的上、下桥臂均由 6
个 MOSFET （ metal-oxide-semiconductor field-effect 
transistor，金属-氧化物半导体场效应晶体管）并联驱

动，不仅能承受足够大的启动和堵转电流，还能有效地

降低开关功耗，增大散热面积。单元功率驱动电路原理

图如图 3 所示。 
 

 
图 3  单元功率驱动电路原理图 

Fig.3  Scheme of unit power driver circuit 
 

2.1.1  功率放大器件选取 

对于直流无刷电动机，常用的功率放大器件有双极

型晶体管、MOSFET 和 IGBT。根据直流无刷电动机的各

项参数以及功率放大器件的控制难度，选用 MOSFET 作

为驱动电路的功率放大器件。 
电动拖拉机选取的电动机是常州永沛机电技术有限

公司生产的 YP112 型直流永磁无刷电动机，其额定工作

电压为 72 V，额定功率为 7.5 kW，额定电流为 115 A，

额定转速为 1 500 r/min。电动机在最大功率工作点的电流

为 237.714 A，在最大转矩工作点的电流为 235.779 A。综

合考虑，选择美国 IR 公司生产的型号为 IRFP4468 的

MOSFET，其额定漏源极电压值 VDSS=100 V，额定漏极

电流 ID=290 A，漏源极通态电阻 RDS-ON典型值为 2.0 mΩ，
最大值为 2.6 mΩ，导通损耗较小，各项参数均符合的实

际需求。 

2.1.2  栅极驱动电路 

由于 myRIO 的 I/O 资源不具备驱动栅极所需的电压

和电流容量，因此，在控制器的输出端与栅极输入端之

间需要加入电平转换电路，使控制信号在 MOSFET 导通

瞬间具有 5～15 V 的输出电压，同时具有大电流驱动能

力[24-25]。本文采用成本较低的举式悬浮电压驱动方法。

其中自举元器件的选择和设计是关键，如图 3 所示，自

举元器件包含自举电容 C1 和自举二极管 D1。 
当 VS被低端器件拉到地电位时，15 V 的 VCC电源通

过自举二极管 D1 给自举电容 C1 充电，从而相当于给 Vbs

（驱动电路 Vb 和 Vs 管脚之间的电压差）提供电源。由此

可见，自举电容 C1 两端电压是电源 VCC提供的，其最小

自举电容值可根据以下公式来计算： 

( )(max)
min
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式中：Cmin为自举电容 C1 的最小自举电容值；Qg为高端

MOSFET 栅极电荷，nC，对于 IRFP4568，其典型值为

151 nC，最大值为 227 nC；Qls为每个周期内电平转换电

路中的电荷要求，C，IR2110 的高端电源偏移电压可达

500 V，故大小为 5 nC；Iqbs(max)为高端驱动电路静态电流，

μA。对于 IR2110 大小为 230 μA；Icbs(leak)为自举电容漏电

流，A；f 为 MOSFET 工作频率，Hz；VCC为 IR2110 供

电电压，15 V；Vf 为自举二极管正向压降，V。选用

BYT52M 时为 1.3 V；VLS为低端 MOSFET 或者高端负载

压降，V；Vmin为 Vb和 Vs之间的最小压差，V。 
取 Vf+VLS+Vmin=1.2 V，且取 Qg=151 nC，f=400 kHz

（实际工作频率约为 100 kHz），最终可计算得 Cmin=0.045 
μF，用此最小值乘以系数 10 即为较合适的自举电容值。

自举电容耐压值一般取值大于驱动芯片供电电压的两

倍，IR2110 供电电压为 15 V，所以综合考虑电容和电压

值，自举电容选用 35 V/0.47 μF 的钽电容。 
在高端 MOSFET 导通时，自举二极管必须能够承受

线路中的高压：1）VPRM＞高端母线电压=72 V；2）IF >Qgf= 
151 nC× 100 kHz=15.1 mA；3）Trr≤500 ns。 

选取二极管型号为美国 VISHAY 生产的 BYT52M，

其最大反向峰值电压 VPRM=1 000 V，额定电流值为 IF= 
1 A，最大反向恢复时间 Trr=200 ns，各项参数均符合条件。 

为了得到可靠的栅极波形并且减少电磁干扰，应在

MOSFET的栅极和驱动 IC的输出之间串联的一个栅极电

阻。所选的 MOSFET 抵抗闩锁的能力较强[26]，为了降低

发热和开关损耗，取栅极电阻阻值为 4.7 Ω。 

2.2  系统保护电路 

控制器保护电路包含电动机的过流保护电路、过压

与限压保护电路和过热保护电路。 
2.2.1  欠压保护电路设计 

图 4a 为欠压保护电路。如图 4a 所示，方案中欠压保

护电路选用Texas Instruments公司生产的TLC2272C为主

要器件。运算放大器的输入端用 R11 和 R12 电阻对动力

电池电压进行分压，R12 电阻的分压值输入 TLC2272C，
TLC2272C 再将输出电压反馈至控制器的 A/D 采样通道。

R12 与 C4 构成低通滤波器，用来滤除高频干扰。另外，

TLC2272C 的供电电压为 VDD+=5 V，且输入端电压最大

值不能超过 VDD+−1.5=3.5 V，在 R12 两端并联 3.3 V 稳压

管 ZD1，防止输入端电压过高[27]。 
2.2.2  过流保护电路设计 

过流保护电路原理如图 4b 所示，主要由 TLC2272C
和 ACS758 组成。由于 TLC2272C 是单芯片的双运算放

大器，可提供两组输入和输出，可同时输入电源的电压

信号和电流信号，通过运放集成电路将较小的采样电流进

行放大，放大后的电流检测更方便，且不容易被其他信号

干扰，检测结果存在的误差小。在电流的输入端和输出端

引入滤波电容，对电流信号进一步滤波[28]。 
霍尔电流传感器选用美国Allegro MicroSystems公司

生产的 ACS758，其内部导体阻值只有 100 μΩ，达到超低

功率损耗。 

 

 
a. 欠压保护电路 

a. Low voltage protection circuit 
 

 
b. 过流保护电路 

b. Overcurrent protection circuit 
 

 
c. 过热保护电路 

c. Overheat protection circuit 
 

图 4  系统保护电路 
Fig.4  System protection circuit 

 
2.2.3  过热保护电路设计 

在长时间工作在负载的情况下，无论是电动机本身

还是功率驱动器件，都会产生大量的热，为了防止温度

过高烧坏电动机或电路必须设计温度保护电路。如图 4c
所示，温度保护电路主要部件是负温度系数热敏电阻和

比较器，负温度系数热敏电阻选用日本 Murata 公司生产

的 NTC 0603，比较器选用美国 National Semiconductor
公司生产的 LMV761。 
2.3  电源供给电路 

电源供给方案如图 5 所示，驱动控制器所需要的电

源电压分为 3 路，第 1 路是加在 MOSFET 漏-源极，由

72 V 动力电池组供电。第 2 路是功率驱动芯片 IR2110 所

需要的 15 V 电压。第 3 路是驱动控制器以及其他元件所

需要的 12 V 电压。 
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图 5  电源供给方案图 

Fig.5  Scheme of power supply 
 

3  控制软件设计 

软件设计分为基于FPGA内核的 I/O时序编程和基于

ARM 内核的控制流程两部分。LabVIEW 可清晰地显示并

行机制和数据流，编程环境适用于电动机控制系统软件

设计。整个软件分为三部分，如图 6 所示，主程序运行

在实时处理器中，程序框图从左至右执行以下 3 个帧平

铺式顺序结构，第 1 帧是控制系统初始化，使用此帧来

初始化 FPGA bit 文件。第 2 帧是识别驾驶员意图，采集

电流、电压、温度，完成故障监测，与主控制器和上位

机通讯等任务，整个过程在 While 循环重复，直到点击停

止代码或发生错误。第 3 帧是执行清除的用户界面元素

和变量，并在应用程序退出之前重置硬件。 
 

 
图 6  myRIO 主程序 

Fig.6  Main program of myRIO 
 

3.1  FPGA Bit 文件编程 

开发完特定的 NI FPGA 装置专属的 VI 后，FPGA VI
经过 Vivado 编译器，生成一个 Bitfile，下载至 FPGA 时

就会对芯片进行预定义配置，在实时系统端直接调用已

经编译完整的 Bitfile，根据 VI 指定的方式开始运行。如

果 FPGA 经过修改，就必须重新编译，然后覆盖之前储

存于硬件中的 Bitfile，因此 FPGA 能依据特殊的应用需

求，载入不同的硬件特性。 
myRIO 的 FPGA 搭建在可重配置 I/O 架构上，配备

了强大的浮点处理器、可重配置 FPGA 和模块化 I/O，应

用时，控制循环不必与其他任务共享硬件资源，而控制循

环可利用 FPGA 时钟实现精确定时，FPGA 时钟抖动在 40 
MHz FPGA 时钟速率情况下仅为 2.5×10-10 s，可提供硬件定

时的速度和稳定性[29]，进行快速的决策以及并行任务的同

时执行，主要负责电动机时序驱动。 
3.2  基于 ARM 的控制流程框图 

ARM实时处理器主要负责控制算法和故障监控的实

现。这样不仅能够降低实时处理器负荷，而且有效地将

控制和驱动这 2 种执行速率不同的算法隔离来，提高控

制器的精准性和可靠性。控制流程如图 7 所示。 

 
图 7  基于 ARM 的控制流程框图 

Fig.7  Control diagram based on ARM 
 

3.3  启动程序框图 

在拖拉机工作过程中，带载启动是一种常见的工况，

因此在设计电动拖拉机用电动机控制器时，需要特别考
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虑电动机的启动性能。 
启动程序如图 8 所示，在电动机静止时，通过霍尔

位置传感器得到转子磁极的初始位置，假设检测到霍尔

传感器的位置信息为 001，之后位置信息依次是 101、100、
110、010、011、001，按照驱动时序控制功率管顺序导

通，当第 3 次检测到位置信息为 101 前，期间忽略驾驶

员脚踏板的输入信号，经过多次试验，在脉冲宽度调制

（pulse width modulation，PWM）信号的占空比设置为 60%
的情况下，在保证了电动机在获得较好的启动转矩的同

时，也避免了过大的启动电流[30]。检测到电动机正常运

转后，检测驾驶员脚踏板的输入信号，映射到 PWM 信号

的占空比。 

 
图 8  启动程序 

Fig.8  Starting program 
 

3.4  I/O 时序驱动程序 

对于永磁直流无刷电动机逆变电路来说，PWM 控制

又分两种控制方式：单桥臂控制和双桥臂控制。双桥臂

控制方式的 PWM 信号可同时控制上下 2 个桥臂的开关，

这种方式控制灵敏度高，对快速性要求高的控制系统较

为适用，同时也产生更高的开关损耗。对于电流和发热

较高的电路，采用双桥臂 PWM 控制方式。 
驱动程序运行在 FPGA 中，PWM1、PWM2 和 PWM3

输出的 PWM 信号输出给 3 个 IR2110 功率驱动芯片的上

桥臂，DO1、DO2 和 DO3 输出的数字信号给 3 个下桥臂。 
DI1、DI2 和 DI3 读取霍尔转子位置信号，按对应表

输出三相 PWM 信号和三相数字信号，控制功率管顺序导

通，采集转速信号等任务。电动机正转时，霍尔信号和

导通相对应关系如表 1 所示。 

表 1  电动机霍尔信号和导通相对应表 
Table 1  Correspondence table of hall signals and conduction phase 

霍尔位置信号 
Hall position signal 

桥臂导通值 
Arm conduction values 

导通相 
Conduction phase

101 100100 U→V 
100 100001 U→W 
110 001001 V→W 
010 011000 V→U 
011 010010 W→U 
001 000110 W→V 

注：U、V、W 分别是永磁直流无刷电动机的绕组 U、V、W 相。 
Note: U, V, W mean U, V, W phase of permanent magnet brushless DC motor 
windings. 

4  室内试验 

电动拖拉机试验样机如图 9 所示，以电动拖拉机样

机为试验平台，验证电动机控制系统对电动拖拉机的控

制效果。电动拖拉机主要参数如表 2 所示。 

 
1.动力电池  2.myRIO 控制器  3.直流/直流转换器  4.功率驱动器  5.电动

机、减速机  6.链条  7.PTO 输出轴  8.减速箱  9.驱动轮 
1.Power battery  2.myRIO controller  3.DC/DC convertor  4.Power drivers 
5.Motor, reduction box  6.Chain  7.PTO output shaft  8.Gearbox  9.Driving 
wheel 

 

图 9  电动拖拉机样机 
Fig.9  Electric tractor prototype 

 

4.1 三相电压特性试验 

样机空载时，踏板输入 3 V 恒压信号。进入稳定工

作状态后，驱动控制器内部的 MOSFET 按照一定的时序
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进行开/关状态切换，电动机的输入端 U、V、W 三相电

压也会相应地变化。 
对于方波控制的直流无刷电动机，调速形式采用

PWM 占空比信号，因此电动机理论相电压变化曲线为方

波波形。 

表 2  电动拖拉机主要参数 
Table 2  Main parameters of electric tractor 
参数 Parameter 数值 Values 

额定功率 Rated power/kW 7.5 

轮胎规格 Tyre type 前轮 4.00～12，后轮 7.50～16 

前轮轮距 Front wheel tread/mm 970 

后轮轮距 Rear wheel tread/mm 980 

轴距 Axle base/mm 1 475 

外形尺寸 Overall dimensions/mm 2 650×1 200×1 280 

最小使用质量 Minimum use quality/kg 1 120 

总减速比 Total reduction gear ratio 42.6:1 
 

如图 10 所示，相电压的相位与波形变化与理论方波

变化相近，在换相瞬间，某一相电压总是有一个反向变

化趋势。这是由于反电动势的影响。t1 时刻是 VW 相到

UW 相的换相时刻，在这个换相过程中，V 相电流突然减

小，但不会立刻消失，会续流一段时间，直到自身能量

耗尽，这是由于绕组线圈自身具有电感，这个电感在续

流期间会产生电动势，而且电动势方向与电流变化方向

相反，并且叠加在三相绕组中点之上，在 t1～t2区间，当

V 相电压降低时会出现一个反向尖峰。 

 
图 10  U、V、W 三相电压波形 

Fig.10  Velocity curve of three-phase 
 

4.2  电流特性试验 

4.2.1  空载时电流特性试验 

对于绕组采用 Y 联接的永磁直流无刷电动机，母线

电流有效值与相电流有效值相等，因此母线电流能够反

应相电流的变化趋势。 
试验样机空载时，母线电流曲线如图 11a 所示。在

6.2 s 时启动电动机，并保持踏板输入端输入 3 V 恒压信

号。试验样机所用电动机的额定电流为 115 A，通过启动

算法进行限流处理，启动过程最大电流为 120 A 左右，

有限地降低了启动电流。电压由 0 逐渐升高到额定电压，

启动的全过程都不存在冲击转矩，在电动机整个运行过

程中，震动小，噪音小，说明驱动程序有较好的效果。 
直流无刷电动机理论空载电流通常为额定电流的

10%～55%，电动机稳定运转电流为 60 A 左右，占额定

电流的 52%，符合直流无刷电动机启动特性。 

 
a. 空载下母线电流曲线 

a. Curve of Bus current on no load condition 

 
b. 行驶速度和母线电流曲线 

b. Curve of velocity current 
 

图 11  电流特性曲线 
Fig.11  Curve of bus current characteristic  

 
4.2.2  带载时电流特性试验 

拖拉机机组在田间作业时，由于地面起伏，土壤性

质不均匀，地表植被状态不均匀，拖拉机行走装置工作

的不均匀性以及耕作的工艺状态和机组行驶速度的变化

等一系列原因，机组的阻力将出现不稳定的特征。在试

验环境下，采用设置障碍物产生激励的方式来模拟负荷

特性。在试验路面放置有一系列大小不一的障碍物，距

离随机变化。 
拖拉机作业速度以 5～10 km/h 快速旱地耕耘作业最

具代表性。在此工况下，测试电动拖拉机驱动系统在受

到外界激励干扰时电动机的动态性能。电动拖拉机行驶

速度和驱动器的母线电流如图 11b 所示，启动过程中，

最大电流为 164 A，7 s 之前电流的变化趋势和空载时电

流趋势相同。9 s 之后，电流逐渐变大，这是因为电动拖

拉机受到外界负载干扰。 

5  结  论 

1）提出了基于 myRIO 为控制核心和外围电路相结

合的电动拖拉机直流无刷电动机控制器设计方案。 
2）提出了在 ARM 实时处理器编写控制流程和在
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FPGA 上编写 I/O 驱动程序的多线程软件设计思路，使用

FPGA 作为协处理器，降低了 ARM 实时处理器负荷，提

高了控制器的精准性和可靠性，缩短了开发周期。 
3）样机试验表明，电动机工作正常，空载时启动电

流为 120 A，带载时启动电流为 164 A，驱动时序符合永

磁直流无刷电动机要求。 
4）myRIO 控制器具有 CAN 总线及其他通讯功能，

并且协议可编程，实现电动拖拉机智能化控制的要求。 
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Motor controller design and indoor experiment for electric tractor based 
on myRIO 

 
Xie Bin, Zhang Chao, Mao Enrong, Chen Yanni 

(College of Engineering, China Agricultural University, Beijing 100083, China) 
 

Abstract: It is well known that off-road vehicles contribute a huge amount of pollution to air, and studies have shown that 
renewable electric vehicles (EVs) decrease petroleum consumption and consequently reduce criteria emissions under nearly all 
circumstances. Diesel tractors exhaust CO, NOx PM10 and pollutants that are harmful to human body. As a consequence, diesel 
tractors are not allowed to work in some limited and closed environments such as greenhouse. It is imperative that a kind of 
small electric tractor with less noise, zero emission and more comfort should be developed with the least delay. A brushless 
direct current (BLDC) motor drive is characterized by higher efficiency and lower maintenance. Therefore, it is necessary to 
have a low-cost but effective BLDC motor controller. This research develops a new low-cost method for the design of BLDC 
motor controller and designs a BLDC motor controller for a small electric tractor. The BLDC motor controller includes 
cybernetics core and controller peripheral circuits, and modular design idea is proposed. The advanced intelligent controller 
uses the myRIO as a cybernetics core, and the myRIO uses the latest Zynq technology from Xilinx, which features an FPGA 
integrated with a processor running a real-time OS that can meet the requirements of intelligent control for electric tractor. The 
myRIO is coupled with an onboard accelerometer, programmable LEDs (light emitting diodes) and analog and digital I/O, and 
USB port helps modular design ideas come to life. The controller peripheral circuits include power amplifier MOSFET gate 
drive, current protection, low voltage protection and temperature protection, which meet the tractor’s transportation and 
working demands under different power conditions. Programs are developed in real-time processor ARM and I/O driver 
software in FPGA to the control flow in graphical programming environment. Main control and protection algorithms run in 
real-time OS; at the same time the driving timing sequence algorithms run in FPGA, and the algorithms with 2 different 
execution rates are isolating. In this way, it not only reduces the real-time processor’s load, but also improves the accuracy and 
reliability of the controller. The software includes starter, driving, low-voltage protection, overcurrent protection, thermal 
protection and other sub-VI programs. The electric tractor prototype tests show that BLDC motor controller works properly 
with maximum starting current 120 A under zero load condition and 164 A under loaded condition with overcurrent detection. 
Under starting condition, after performing several experiments, when duty cycle of the PWM signal is set as 60% and the 
frequency is set as 10 kHz in initial stage, the better motor starting torque can be obtained, and amplitude of starting current is 
also limited. The sequence of motor drive voltages meets the requirement of the BLDC motor excellently with the help of hall 
position sensors. It is concluded that the modular design idea of developing a BLDC motor controller that combines 
cybernetics core and controller peripheral circuits is practicable. In the whole testing process, the disadvantage of the impact 
force does not exist, and less vibration and lower noise make the tractor driver more comfortable when it is working. The 
design proposal combining myRIO as control core and peripheral circuit solves the difficult problems of developing drive 
controller, it promotes the development of the intelligent electric tractor. 
Key words: agriculture machinery; tractors; control systems; BLDCM controller; drive circuit; protective circuit 
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