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1、概 述
陀螺仪是一款理想的机器人运动检测、姿态检测模块。包含3轴加速度计、3轴角速度传感器与运动处理器，并提供I2C接口通信。可以应用在自平衡小车、四轴飞行器、机器人及移动设备上，具有高动态测量范围与低电流消耗等优点。本模块接口是白色色标，说明是I2C通信模式，需要连接到主板上带有白色标识接口。

2、技术规格
工作电压：5V DC

工作温度：0到70℃

信号模式：I2C通信

模块尺寸：51 x 24 x 18 mm (长x宽x高)

3、功能特性

模块的白色区域是与金属梁接触的参考区域；
数字输出6轴或9轴的旋转矩阵、四元数、欧拉角格式的融合演算数据；

3轴角速度可控测量范围为±250，±500，±1000，±2000°/秒（dps）；

3轴加速计可控测量范围为±2g，±4g，±8g与±16g；

数字运动处理(DMP)引擎可减少复杂的运动融合、传感器同步与姿态检测的负荷；

移除加速计与陀螺仪轴间敏感度，降低设定给予的影响与传感器的漂移；

内嵌运作时间偏差与磁力传感器校正演算技术；

具有反接保护，电源反接不会损坏IC；

支持Arduino IDE编程, 并且提供运行库来简化编程；

支持mBlock图形化编程，适合全年龄用户；

使用RJ25接口连线方便；

模块化安装，兼容乐高系列。

4、引脚定义

陀螺仪模块有四个针脚的接头,每个针脚的功能如下表

	  

序号

  
	引脚
	功能

	1
	SCL
	I2C通信（时钟管脚）

	2
	SDA
	I2C通信（数据管脚）

	3
	GND
	地线

	4
	VCC
	电源线


表 1 4-Pin 接头功能表

5、接线方式
RJ25连接

由于陀螺仪模块接口是白色色标，当使用RJ25接口时，需要连接到主控板上带有白色色标的接口。以Makeblock Orion为例，可以连接到3，4，6，7，8号接口，如图
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图 1 陀螺仪模块与 Makeblock Orion连接

杜邦线连接

当使用杜邦线连接到Arduino Uno主板时，模块SCL、SDA引脚需要连接到 I2C接口，即连接到A4、A5接口如下图所示：
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图 2 陀螺仪模块与 Arduino UNO 连接图

注：接杜邦线时，模块上需要焊接排针。
6、编程指南

Arduino编程
如果使用Arduino编程，需要调用库Makeblock-Library-master 来控制陀螺仪模块

本程序通过Arduino编程，当我们通过串口监视器输入任意值时，模块接收并返回当前的X，Y，Z的值。从而能够判断当前模块的姿态，从串口监视器可观察到X,，Y，Z的值。
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	#include "MeOrion.h" 
#include <Wire.h> 
#include <SoftwareSerial.h> 
MeGyro gyro; 
void setup() 
{ 
    Serial.begin(9600); 
    gyro.begin(); 
} 
void loop() 
{ 
    gyro.update(); 
    if(Serial.available() ) 
    { 
        Serial.read(); 
        Serial.print("X:"); 
        Serial.print(gyro.angleX() ); 
        Serial.print(" Y:"); 
        Serial.print(gyro.angleY() ); 
        Serial.print(" Z:"); 
        Serial.println(gyro.angleZ() ); 
    } 
} 


 陀螺仪函数功能列表
	方程
	功能

	double angleX()
	读取X轴的值

	double angleY()
	读取Y轴的值

	double angleZ()
	读取Z轴的值

	void update()
	刷新数值

	void begin()
	模块初始化


[image: image4.png]GyroRotation | Arduino 1.0.1 .y e hd - v e 5| X )

File Edit_Sketch Tools Help
OO [l k4 b4 e

GyroRotation

i eiloc b =

#include Cfire b x:-5.11 1:16.78 7
#include GoftwareSerial B> x:-5.7¢ 1:18.08 7
Netyro gro X:-3.90 1:18.85 2:-78.70
woid setup O X:0.01 1:13.71 7:89.97
Serial. begin (3600) X211 1992 278,12
o begin® X:0.61 1:9.57 2:85.36
i X:1.45 1:10.12 7:81. 92
woid Toop 01 X:-0.27 1:9.8¢ 7:-88. 44
avro.update() X:1.35 1:5.41 2:76.0¢
if(Serial. svailable 0) X:4.05 1:-8.32 7:-64.17
1 X:-4.28 ¥:1.81 2:-22.90
Serial.read() X:1.57 1:2.21 2:5¢.56
Serial.print (:") X:-5.77 1:-21.78 2:75.80
Serial.print (gyro. anglek 0) X:-5.09 1:9.44 7:-61.85
Serial.print (" 1:") X:2.13 Ti-4.18 2:763.04
Serial.print (gyro. anglel 0) X:2.18 ¥:7.02 2:-72.78
Serial.print (" Z:") X:-3.29 ¥:7.27 1:-65.7¢
Serial. printla(gyro. angleZ 0) X:-3.65 T:11.14 2:-72.03
i
i
bl Autoscroll To line ending v | (9600 baud ~ o

Done uploading.

—

Aruina U

1339 [
2015/7/16





串口显示结果

mBlock编程

陀螺仪模块支持mBlock编程环境，如下是该模块指令简介

	编程说明


	描述
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	参数一：选择坐标轴
 
功能：读取陀螺仪X轴角度 


下面是让小熊猫说出陀螺仪X/Y/Z的值效果

[image: image6.jpg]=

20y 100 &
8 e &/ Q@

[

H
w/am




[image: image7.jpg]=

20y 100 &
8 e &/ Q@

[

H
w/am



[image: image8.jpg]=

20y 100 &
8 e &/ Q@

[

H
w/am





7、原理解析

陀螺仪模块集成了3轴加速度计、3轴角速度传感器（陀螺仪）与运动处理引擎（DMP），由I2C端口以单一数据流的形式，向应用端输出完整的9轴融合演算数据。

3轴加速计能够在X、Y、Z轴测量加速度的变化，通过感知特定方向的惯性力总量，加速计可以测量出加速度和重力；三轴加速计意味着它能够检测到三维空间中的运动或重力引力。加速计可以测量重力（引力）g，如果模块静止而没有任何动作，地球引力对其施加的力大约为1g；如果模块竖直放置，会检测到y轴上施加的力约为1g。如果模块以一定角度放置，会检测到1g的力会分布在不同的轴上。当模块在三维空间中运动或振动时，陀螺仪会在一个或多个轴上检测到大于1g的力并测量出加速度，对加速度积分可以获得速度和位移。当物体绕轴旋转时会产生角速度，3轴角速度传感器（陀螺仪）能够检测X、Y、Z轴的角速度变化量；运动处理引擎通过I2C端口直接输出数据，可以减轻外围微处理器的工作负担并且避免了繁琐的滤波和数据融合。

8、相关链接

应用案例及原理图：

http://bbs.makeblock.cc/forum-42-1.html
