JOY=-ic

GYROSKOP & BESCHLEUNIGUNGSSENSOR

SEN-MPU6050

1. ALLGEMEINE INFORMATIONEN

Sehr geehrter Kunde,
vielen Dank, dass Sie sich fur unser Produkt entschieden haben. Im Folgen-

den zeigen wir lhnen, was bei der Inbetriebnahme und der Verwendung zu
beachten ist.

Sollten Sie wahrend der Verwendung unerwartet auf Probleme stoRen, so
konnen Sie uns selbstverstandlich gerne kontaktieren.



2. INBETRIEBNAHME MIT DEM RASPBERRY PI
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Raspberry Pi MPU6050

3v3 (Pinl) vCC

GND (Pin 6) GND

SCL (Pin 5) SCL

SDA (Pin 3) SDA

Nachdem der Sensor angeschlossen ist, missen Sie 12C aktivieren. Offnen Sie dazu das Terminal und
geben Sie folgenden Befehl ein:

sudo raspi-config

Aktivieren Sie nun unter Interfacing-Options -> 12C die 12C-Schnittstelle.

Jetzt erstellen wir eine neue Datei in dem Dokumente-Verzeichnis mit folgenden Befehlen:

cd Documents

sudo nano MPU6050.py

Kopieren Sie nun den auf den nachsten Seiten folgenden Beispielcode vollstandig in die eben erstellte
Datei.
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#!/usr/bin/python
import smbus
import math
import time

ox6b
Ox6¢

power_mgmt_1
power_mgmt_2

def read_byte(reg):
return bus.read_byte data(address, reg)

def read_word(reg):
h = bus.read byte data(address, reg)
1 = bus.read_byte data(address, reg+l)
value = (h << 8) + 1
return value

def read_word_2c(reg):
val = read_word(reg)
if (val >= 0x8000):
return -((65535 - val) + 1)
else:
return val

def dist(a,b):
return math.sqgrt((a*a)+(b*b))

def get_y rotation(x,y,z):
radians = math.atan2(x, dist(y,z))
return -math.degrees(radians)

def get_x_rotation(x,y,z):
radians = math.atan2(y, dist(x,z))
return math.degrees(radians)

bus = smbus.SMBus(1)
address = Ox68 # I2C-Adresse

bus.write_byte_data(address, power_mgmt_1, 0)

while True:
gyroskop_xout = read_word_2c(0x43)
gyroskop_yout = read_word_2c(0x45)
gyroskop_zout = read_word_2c(0x47)

Fortsetzung des Beispielcodes auf der nachsten Seite.
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Fortsetzung des Quellcodes der letzten Seite:

print
print ("MPU6050")
print ("-------------omo oo ")

print ("gyroskop_xout: "), ("%5d" % gyroskop_xout), (" skaliert: "),
(gyroskop_xout / 131)

print ("gyroskop_yout: "), ("%5d" % gyroskop_yout), (" skaliert: "),
(gyroskop yout / 131)

print ("gyroskop_ zout: "), ("%5d" % gyroskop_zout), (" skaliert: "),
(gyroskop zout / 131)
print ("")
beschleunigung xout
beschleunigung_yout
beschleunigung zout
print ("")
beschleunigung_ xout_skaliert
beschleunigung_yout_skaliert
beschleunigung_zout_skaliert

read_word_2c(0x3b)
read_word_2c(0x3d)
read_word_2c(0x3f)

beschleunigung_xout / 16384.0
beschleunigung yout / 16384.0
beschleunigung zout / 16384.0

print ("beschleunigung xout: "), ("%6d" % beschleunigung xout), (" skaliert:
"), beschleunigung xout_skaliert

print ("beschleunigung yout: "), ("%6d" % beschleunigung yout), (" skaliert:
"), beschleunigung yout_skaliert

print ("beschleunigung zout: "), ("%6d" % beschleunigung zout), (" skaliert:
"), beschleunigung zout_skaliert

print ("")

print ("X Rotation: ") , get_x_rotation(beschleunigung xout_skaliert, be-
schleunigung_yout_skaliert, beschleunigung zout skaliert)

print ("Y Rotation: ") , get_ y rotation(beschleunigung xout_skaliert, be-
schleunigung_yout_skaliert, beschleunigung_zout_skaliert)

print ("--------- - ")

time.sleep(1) # Zeit zwischen den Messungen in Sekunden

Jetzt konnen Sie das Programm mit folgendem Befehl ausfiihren:

sudo python MPU6050.py
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Konsolenausgabe erklart:
MPUGB5H
gyroskop_xout:

gyroskop_yout:
qyroskop zout:

seschleunigung xout: 32 skalz : 0.87275300625
seschleunigung yout: - £
seschleuniguna zout:

A Hutatinn:
f Rotation:

1.: Diese 3 Werte geben die x y und z Achsenwerte des Gyroskops an.

2.: Diese 3 Werte geben die x y und z Achsenwerte des Beschleunigungssensors an.

3.: Diese Werte geben die momentane Neigung des Sensors in Grad an.




3. INBETRIEBNAHME MIT DEM ARDUINO

ArduinoUno | MPU6050
3v3 vccC

GND GND

SCL (A5) SCL

SDA (A4) SDA

Um den MPU6050 mit dem Arduino nutzen zu konnen, miissen Sie zunachst
Ihre Arduino IDE auf das verwendete Board und den verwendeten Port einstellen.
In unserem Beispiel verwenden wir einen Arduino UNO und der Port ist COM12.

Werkzeuge Hilfe

Automatische Formatierung Strg+T
Sketch archivieren

Keodierung korrigieren & neu laden

Bibliotheken verwalten... Strg+Umnschalt+!
Serieller Monitor Strg+Urnschalt+ M
Serieller Plotter Strg+Umnschalt+L

WiFi101 / WiFiNIMA Firrnware Updater

Board: "Arduino/Genuino Uno"
Port: "COMI12 (Arduino/Genuino Unao)”

boardinformationen holen

Programmer: "AVRISP mkll" 3

Bootloader brennen

Flgen Sie nun folgenden Quellcode in ihre Arduino IDE ein und driicken Sie auf Hochladen.

#include "Wire.h" // Importieren der I2C Bibliothek.
const int I2C_adress_MPU = Ox68; // I2C Adresse des MPU6050.
int16_t Beschleunigung_x, Beschleunigung_y, Beschleunigung_z; // Variablen fir den Beschleuni-
gungssensor
int16_t gyro _x, gyro_y, gyro_z; // Variablen fir das Gyroscope
int16_t Temperatur; // Variable in der die Temperatur gespeichert wird
char tmp_str[7];
char* convert_intl16_to_str(intl6_t i) {
sprintf(tmp_str, "%6d", i);
return tmp_str;
}
void setup() {
Serial.begin(9600);
Wire.begin();
Wire.beginTransmission(I2C_adress_MPU); // Starten der I2C Ubertragung
Wire.write(0x6B);
Wire.write(0);
Wire.endTransmission(true);

Fortsetzung des Quellcodes auf der nachsten Seite.
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Fortsetzung des Quellcodes:

void loop() {
Wire.beginTransmission(I2C_adress_MPU);
Wire.write(@x3B);
Wire.endTransmission(false);
Wire.requestFrom(I2C_adress_MPU, 7*2, true);
Beschleunigung_x = Wire.read()<<8 | Wire.read();
Beschleunigung_ y = Wire.read()<<8 | Wire.read();
Beschleunigung z = Wire.read()<<8 | Wire.read();
Temperatur = Wire.read()<<8 | Wire.read();

gyro_x = Wire.read()<<8 | Wire.read();
gyro_y = Wire.read()<<8 | Wire.read();
gyro_z = Wire.read()<<8 | Wire.read();

// Ausgeben der Daten

Serial.print("aX = "); Serial.print(convert_intl6_to_str(Beschleunigung x));
Serial.print(" | aY = "); Serial.print(convert_int16_to_str(Beschleunigung_y));
Serial.print(" | az = "); Serial.print(convert_intl6_to_str(Beschleunigung_ z));
Serial.print(" | tmp = "); Serial.print(Temperatur/340.00+36.53);
Serial.print(" | gX = "); Serial.print(convert_int16 to_str(gyro x));
Serial.print(" | gY = "); Serial.print(convert_intl6 to_str(gyro_y));
Serial.print(" | gz = "); Serial.print(convert_intl6_to_str(gyro_z));
Serial.println();

// 1 Sekunde Pause

delay(1000);

Driicken Sie nun auf die rot markierte Schaltflache, um den seriellen Monitor aufzurufen.

@ sketch_sep03a | Arduing 1.8.9 — O x

Datei Bearbeiten Sketch Werkzeuge Hilfe

sketch_sep03a g

1 LS
v

Stellen Sie nun sicher, dass die Baudrate (rote Schaltflache im Bild) auf 9600 eingestellt ist.

& comi2 — u] x
| Senden
ail = -216 | aY = -148%2 | af = 3972 | tmp = 28.91 | gE = 248 | g = 458 | g = 59 -
a = -852 | a¥ = -14844 | aZ = 4024 | tmp = 28.91 | gX = 281 | g¥ = 487 | g2 = 45
ail = -804 | &Y = -14756 | af = 4036 | tmp = 29.00 | gX = 205 | g¥ = 481 | g2 = 59
a¥ = -843 | a¥ = -14840 | aZ = 4076 | tmp = 28.95 | gX = 221 | g¥ = 488 | g2 = 41
ax = -804 | a¥ = -147€8 | ai = 3936 | tmp = 28.95 | gX = 137 | g¥ = 498 | g2 = 8
af = -B00 | &Y = -147é4 | aZ = 4032 | tmp = 28.585 | gi = 275 | g¥ = 420 | g2 = 50
af = -804 | a¥ = -14784 | aZ = 4120 | tmp = 28.86 | gK = 211 | g¥ = 490 | g2 = 58
aX = -T76 | a¥ = -14944 | aZ = 4020 | tmp = 28.95 | gX = 242 | g¥ = 453 | gZ = 51
a¥ = -840 | a¥ = -14738 | aZ = 4092 | tmp = 28.95 | gX = 280 | g¥ = 500 | g2 = 56
ax = -832 | a¥ = -14812 | aZ = 3992 | tmp = 28.95 | gX = 272 | g¥ = 509 | g2 = &5
af = -823 | &Y = -14836 | aZ = 3820 | tmp = 25.00 | gE = 237 | g¥ = 422 | g = 21
af = -912 | a¥ = -1489€ | aZ = 4132 | tmp = 25.95 | gK = 248 | g¥ = 480 | g2 = 43
ail = -T44 | &Y = -14844 | & = 4082 | tmp = 29.00 | gX = 271 | g = 477 | g = 27
v
Autoscroll [ Zeitstempel anzeigen Neue Zeile - '9600 Baud - ’ Ausgabe laschen

Nun konnen Sie die vom Sensor gemessenen Werte ablesen.
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Konsolenausgabe erklart:

1 2 3 7

¥ = 9g Y fa¥ = -14560 C 7124 tmp = 23.29Y! gK = 126y | g‘f = -15 gz -122
= = -1453§ Z = 7lg -13

: Dieser Wert ist der X-Achsenwert des Beschleunigungssensors.

: Dieser Wert ist der Y-Achsenwert des Beschleunigungssensors.
: Dieser Wert ist der Z-Achsenwert des Beschleunigungssensors.
: Dieser Wert gibt die momentane Temperatur an.
: Dieser Wert ist der X-Achsenwert des Gyroskops.

: Dieser Wert ist der Y-Achsenwert des Gyroskops.

N o 0 A W b

: Dieser Wert ist der Z-Achsenwert des Gyroskops.




4. SONSTIGE INFORMATIONEN

Unsere Informations- und Riicknahmepflichten nach dem
Elektrogesetz (ElektroG)

Symbol auf Elektro- und Elektronikgeraten: E\/
[

Diese durchgestrichene Mulltonne bedeutet, dass Elektro- und
Elektronikgerate nicht in den Hausmdill gehoren. Sie miissen die
Altgerate an einer Erfassungsstelle abgeben. Vor der Abgabe haben Sie
Altbatterien und Altakkumulatoren, die nicht vom Altgerat umschlossen
sind, von diesem zu trennen.

Riickgabemdglichkeiten:

Als Endnutzer konnen Sie beim Kauf eines neuen Gerates, Ihr Altgerat (das
im Wesentlichen die gleiche Funktion wie das bei uns erworbene neue
erflillt) kostenlos zur Entsorgung abgeben. Kleingerate bei denen keine
aufldere Abmessungen grofRer als 25 cm sind konnen unabhangig vom Kauf
eines Neugerates in Haushaltsiiblichen Mengen abgeben werden.

Méglichkeit Riickgabe an unserem Firmenstandort wahrend der
Offnungszeiten:
Simac GmbH, Pascalstr. 8, D-47506 Neukirchen-Vluyn

Méglichkeit Riickgabe in lhrer Nahe:

Wir senden lhnen eine Paketmarke zu mit der Sie das Gerat kostenlos an uns
zurticksenden konnen. Hierzu wenden Sie sich bitte per E-Mail an
Service@joy-it.net oder per Telefon an uns.

Informationen zur Verpackung:
Verpacken Sie lhr Altgerat bitte transportsicher, sollten Sie kein
geeignetes Verpackungsmaterial haben oder kein eigenes nutzen

mochten kontaktieren Sie uns, wir lassen Ihnen dann eine geeignete
Verpackung zukommen.

5. SUPPORT

Wir sind auch nach dem Kauf fiir Sie da. Sollten noch Fragen offen blei-
ben oder Probleme auftauchen stehen wir lhnen auch per E-Mail, Telefon
und Ticket-Supportsystem zur Seite.

E-Mail: service@joy-it.net
Ticket-System: http://support.joy-it.net
Telefon: +49 (0)2845 98469 - 66 (10 - 17 Uhr)

Fur weitere Informationen besuchen Sie unsere Website:
wWww.joy-it.net

Veréffentlicht: 07.02.2020

www.joy-it.net

Simac Electronics GmbH
Pascalstr. 8, 47506 Neukirchen-Vluyn




