IMUOLA ML AR

Akcelerometr a gyroskop se 3 osami

Jan Chroust

Modul obsahuje integrovany 14-bitovy akcelerometr MMA8451Q a
gyroskop A3G4250D. Oba dva poskytuji data ze vsSech tfi os.
Komunikacni rozhrani je 12C. Je mozné osadit modul pouze
potrebnym senzorem.
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1. Technické parametry
Parametr Hodnota Poznamka
Nap4jeni 3.3V
Integrovany obvod MMA®8451Q, A3G4250D
Vyuziti Akcelerometr, gyroskop
Rozhrani 12C Gyroskop mozno ISP
Rozméry 29.97 x 40.13 x 16 mm Vyska nad zakladni deskou
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2. Popis konstrukce

2.1. Uvod

Modul mtize byt vyuzit jen jako akcelerometr nebo gyroskop. Vyhoda umisténi na jedno PCB je, ze

0sy obou senzortl jsou ve stejné roving.

2.2. Akcelerometr (MMA8451Q)

Obvod je vybaven I12C rozhrannim a na hfebinky ma vyvedeny navic INT1 a INT2. Obvod mé na

vybér ze dvou adres v zakladu je A0 nastaven na log.0. Je mozné nastavit i na log.0.

Adresy: 0x38 (pro zapis) 0x39 (pro zapis)

Podstatny registr:

0x2A: CTRL_REG1 System Control 1 Register

0x2A: CTRL_REG1 Register (Read/Write)

Bit 7

Bit 6

Bit 5

Bit 4

Bit 3

Bit 2

Bit 1

Bit 0

ASLP_RATE1

ASLP_RATED

DR2

DR1

DRO

LNOISE

F_READ

ACTIVE

V zakladu je bit 0 nastaven na log.0, takze ¢idlo neni aktivni. Pro zacatek je dobré tento registr
nastavit na 0x01, kdy tento senzor za¢ne méfit kontinualng. Po ovéfeni funkénosti je mozné dale si
nastavovat registry podle potieby. Ve je popsano v dokumentacnim listu obvodu.

Pro zapis do registri je potieba mit obvod STANDBY médu (ACTIVE=0).

Datové registry:

Méi‘ené hodnoty jsou 14-bitové ve dvojkovém dopliiku.
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2.3. Zapojeni
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3. Osazeni a oziveni

3.1. Osazeni
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Oznaceni Typ (pouzdro) | | Oznaceni Typ (pouzdro)
C1,C5,C6 4u7 (0805) R8 neboR9 |OR

R10 nebo
C2,C3,C4 100n (0805) R11 OR
cs8 10nF (0805) sv1 JUMP2X03
9 470nF (0805) SV2 JUMP2X05
D1 M4 (SMA) Sv4 JUMP2X04

MMA8451Q

R1, R2 4k7 (0805) X1 (QFN50)
R3, R4, R5,
R7 10k (0805) X2 A3G4250D (LGA16)
R6 OR (0805) X3-X6 Sroub M3

3.2. Oziveni

Po osazeni modulu je dobré provést vizualni kontrolu, ptipadné proméfit, zda na napajeni neni

zkrat. Dal$i oZiveni neni potieba.

3.3. Program

Ve slozce SW tohoto modulu v databazi SVN je umistén vzorovy program pro vycet hodnot z

akcelerometru. Zdrojovy kod je v C pro PIC16F887.
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