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1. 简介

陀螺仪传感器（乐高外壳、黑板），采用高性能三轴加速度，三轴陀螺仪芯

片MPU6050芯片设计制作。使用相应的Arduino库，可轻松驱动此传感器并获取

俯仰，滚动，偏航，四元数，欧拉数据；利用这些数据，可应用到机器人或可穿

戴项目中，完成创意设计。

陀螺仪传感器具有统一的兼容乐高积木的安装孔，可轻松完成乐高积木的拼

接，实现创意设计。

MPU6050器件集成3轴陀螺仪、3轴加速度计及可扩展的数字运动处理器

（DMP）。9轴MotionFusion算法通过辅助主机I2C总线可访问外部磁力计或其他

传感器，允许设备收集完整的传感器数据，而无需干预系统处理器。

更多芯片相关信息请参考资料中的数据手册。

2. 规格参数

工作电压：DC 3-5V

通信方式：I2C

默认I2C地址：0x68

陀螺仪可测范围：±250，±500，±1000，±2000/秒（dps）

加速度计可测范围：±2，±4，±8，±16g

外壳尺寸，单位MM

3. 引脚说明



4. 应用示例
注意：硬件应用于示例演示，可能需要另购；如有不明请咨询本司客服！

4.1. 电路连接

陀螺仪传感器的 G、V、SDA、SCL分别连接 Arduino UNO的GND、VCC、

SDA(A4)、SCL(A5)引脚。

！



4.2. Arduino IDE示例代码

复制代码至Arduino IDE中编译上传；

注意：程序需要添加库文件，否则无法正常编译，添加方式见附录2

/*

GyroTest: Arduino sketch for MPU6050

- 陀螺仪测试

This example code is in the public domain.

Author : YFROBOT ZL

Website : www.yfrobot.com.cn

Create Time: 2021-02-19

Updates should (hopefully) always be available at https://github.com/jrowberg/i2cdevlib

*/

#include "Wire.h"

#include "MPU6050.h"

// class default I2C address is 0x68

// AD0 low = 0x68 (default), AD0 high = 0x69

MPU6050 accelgyro;

int16_t ax, ay, az;

int16_t gx, gy, gz;

#define LED_PIN 13

bool blinkState = false;

bool connection_v = false;

void setup() {

Wire.begin(); // join I2C bus

！



Serial.begin(115200); // initialize serial communication

// initialize device

Serial.println("Initializing I2C devices...");

accelgyro.initialize();

// verify connection

Serial.println("Testing device connections...");

connection_v = accelgyro.testConnection();

Serial.println( connection_v ? "MPU6050 connection successful" : "MPU6050 connection failed");

// configure Arduino LED for

pinMode(LED_PIN, OUTPUT);

}

void loop() {

if (connection_v) {

// read raw accel/gyro measurements from device

accelgyro.getMotion6(&ax, &ay, &az, &gx, &gy, &gz);

// these methods (and a few others) are also available

//accelgyro.getAcceleration(&ax, &ay, &az);

//accelgyro.getRotation(&gx, &gy, &gz);

// display tab-separated accel/gyro x/y/z values

Serial.print("a/g:\t");

Serial.print(ax); Serial.print("\t");

Serial.print(ay); Serial.print("\t");

Serial.print(az); Serial.print("\t");

Serial.print(gx); Serial.print("\t");

Serial.print(gy); Serial.print("\t");

Serial.println(gz);

}

// blink LED to indicate activity

blinkState = !blinkState;

digitalWrite(LED_PIN, blinkState);

delay(300);

}



4.3. 程序运行结果

串口打印加速度计XYZ轴值及陀螺仪XYZ轴值。



5. 附录

5.1. 附录1-UNO接口说明

注：UNO官方版本和兼容版本大部分功能都相同

5.2. 附录2-Arduino如何导入库？

教程中有些需要使用库；如何将其导入到自己的Arduino IDE编译器中？

跳转网页查看视频教程：点击跳转。

5.3. 附录3-Mind+如何导入库？

教程中有些需要使用库；如何将其导入到的编译器中？

跳转网页查看教程：点击跳转。

5.4. 附录4-Mixly如何导入库？

教程中有些需要使用库；如何将其导入到的编译器中？

跳转网页查看教程：点击跳转。

https://tech.microbit.org/docs/hardware/assets/edge_connector.svg
https://www.ixigua.com/7148244102004343327
http://yfrobot.com.cn/wiki/index.php?title=YFRobot%E5%BA%93_For_Mind%2B
http://yfrobot.com.cn/wiki/index.php?title=YFRobot%E4%B8%89%E6%96%B9%E5%BA%93ForMixly1.0/2.0


5.5. 附录5-MakeCode如何导入扩展？

教程中有些需要使用扩展；如何将其导入到的编译器中？

跳转网页查看教程：点击跳转。

http://yfrobot.com.cn/wiki/index.php?title=YFRobot%E6%89%A9%E5%B1%95_For_MakeCode-MicroBit


6. 联系我们

YFROBOT网站：www.yfrobot.com / www.yfrobot.com.cn

手机：17696701116（微信/QQ同号）

微信公众号：YFRobotStudio

QQ群：243067479

邮件：yfrobot@qq.com
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