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陀螺仪模块 MPU-6050 技术文档

一、产品简介：

MPU-6050为整合性 6轴运动处理组件，相较于多组件方案，免除了组合

陀螺仪与加速器时之轴间差的问题，减少了大量的包装空间。MPU-6050整合

了 3轴陀螺仪、3轴加速器，并含可籍由第二个 I2C端口链接其他厂牌之加速

器、磁力传感器、或其他传感器的数位运动处理硬件加速引擎，由主要 I2C端

口以单一数据流的形式，向应用端输出完整的 9轴融合演算技术。

InvwenSense的运动处理资料库，可处理运动感测的复杂数据，降低了运动

处理运算对操作系统的符合，并为应用开发提供架构化的 API。

MPU-6050的角速度全格感测范围为+-250、+-500、+-1000与+-2000°/sec

（dps），可准确追踪快速与慢速动作，并且，用户可程式控制的加速器全格感

测范围为+-2g、+-4g、+-8g与+-16g。产品传输可透过最高至 400khz的 I2C或最

高达 20Mhz的 SPI。

MPU-6050可在不同电压下工作，VDD供电电压介为 2.5V+-5%、3.0V+-

5%或 3.3V+-5%，逻辑接口WDIO供电为 1.8V+-5%。MPU-6050的包装尺寸

4*4*0.9mm（QFN），在业界是革命性的尺寸。其他的特征包含内建的温度感

测器、包含在运作环境中仅有+-1%变动的振荡器。

模块参数：

名称 MPU-6050（三轴陀螺仪+三轴加速度）

使用芯片 MPU-6050

供电电源 3-5V（内部低压差稳压）

通信方式 标准 IIC通信协议

芯片内置 16bitAD转换器、16bit数据输出

陀螺仪范围 +-250、500、1000、2000°/s

加速度范围 +-2、4、8、16g

采用 沉金 PCB

引脚间距 2.54mm
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姿态算法：
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模块购买链接：
https://detail.tmall.com/item.htm?spm=a230r.1.14.20.7541de4dbVz9nz&id=4133772
0621&ns=1&abbucket=3

资料下载链接：http://pan.baidu.com/s/1nvBjpUh

二、硬件工程

（1）模块实物图：

https://detail.tmall.com/item.htm?spm=a230r.1.14.20.7541de4dbVz9nz&id=41337720621&ns=1&abbucket=3
https://detail.tmall.com/item.htm?spm=a230r.1.14.20.7541de4dbVz9nz&id=41337720621&ns=1&abbucket=3
http://pan.baidu.com/s/1nvBjpUh
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（2）模块原理图：

（ 3）单片机管脚链接表：详见收到的 AD 工程中的 Device For

SensorModular中的MPU－6050模块原理图。
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三、软件工程

本工程实现的功能是通过该传感器模块控制 5050全彩呼吸灯。本案例基于

光轮电子公司 TreeOS软件开发架构运行，具体软件工程还请关注光轮电子公司

TreeOS驱动库文件。

以下是工程架构图和主要文件:

TreeOS_I2C.c TreeOS_I2C.h TreeOS_mpu605
0.c

TreeOS_mpu605
0.h


