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1 프로젝트 가져오기 

 

 

그림 1-1 소스파일 덮어쓰기 

첨부된 소스파일을 Workbench6 First step guide 마법사로 만든 프로젝트에 덮어쓰기 한 후, 

e2studio에서 실행합니다. 



 

2 개요 

 

그림 2-1 MPU-6050을 장착한 NS-RX231 

MPU-6050 은 MPU-6050 은 3 축 자이로 센서, 3 축 가속도 센서, 온도 센서의 데이터를 융합하여 

자세 제어 시스템에 사용할 수 있습니다. 본 가이드에서는 NS-RX231 보드를 이용하여 MPU-6050 

및 I2C 통신을하는 방법을 설명합니다. 

MPU-6050 은 I2C 통신을 사용해 데이터를 주고받게 됩니다. I2C 통신은 SCL 과 SDA 두 선만을 

이용해 한 개의 마스터로 여러 슬레이브 장치들을 제어하는 등, 간단한 구성으로 많은 장치를 

제어할 수 있는 장점을 가지고 있습니다. 하지만 SPI, UART 같은 다른 통신들과 비교해보면 

속도가 느리다는 단점이 있습니다. 

SCL 은 마스터와 슬레이브 간의 동기화를 위한 클럭을 출력하며, 그 클럭에 맞춰 SDA 핀으로 

통신 데이터가 교환하게 됩니다. 

 

MPU-6050 의 I2C 버스 주소 값은 AD0(Address0)핀에 의해 정해집니다. AD0 는 최하위 비트를 

지정하며 HIGH 일 때 1, LOW 일 때 0 이 되게 됩니다. 주소값이 7 비트인 이유는 R/W 비트를 

포함하면 8 비트가 되기 때문입니다. R/W 비트는 밑에 서술할 7. 기타 부분에 설명되어 있습니다. 

 

그림 2-2 AD0핀의 설명 



 

 

그림 2-3 점퍼 연결도 

위 사진과 같이 기본적으로 J17 번의 점퍼 연결은 2-3 번으로, AD0 가 LOW 로 맞추어져 있습니다. 

만약 주소 값을 1101001 로 바꾸고 싶다면, J17 번의 점퍼 연결을 1-2 번으로 바꿔주면 됩니다. 

3 소스코드 

 

그림 3-1 소스코드 및 순서도 



 

4 디버깅 

 

그림 4-1 NS-RX231을 전원 어댑터와 E1디버거를 연결한 모습. 

 

 

그림 4-2 프로젝트 빌드 및 디버깅 



 

5 실행 

우선, 데이터를 받아오기 위해서는 MPU-6050의 107(0x6B)번지 주소에 있는 SLEEP비트를 0으로 

만들어 MPU-6050을 활성화 해야 합니다. 

 

그림 5-1 1바이트 쓰기 순서도 

ACK는 확인 응답 신호로써, 장치에서 데이터를 제대로 받았다는 의미를 가집니다. 

신호의 크기는 다를 수 있습니다. 

MPU-6050을 활성화 시킨 이후, 데이터를 수신하기 시작합니다.  

 

그림 5-2 MPU-6050장치의 내부 레지스터 주소 값 

MPU-6050으로부터 가속도 X, Y, Z / 온도 / 자이로 X, Y, Z 총 7개의 데이터를 받아올 수 있습니

다. 각각의 데이터는 2바이트(16비트)이지만, 데이터를 수신 할 때에는 상위 8비트인 _H와 하위 8

비트인 _L두 개로 나뉘어져 있기 때문에, 버퍼에 데이터를 담은 후 합쳐 정리합니다. 

 

그림 5-3 여러 바이트 읽기 순서도 

본 소스코드는 NS-RX231에서 MPU-6050의 데이터를 수신 한 후 UART통신으로 데이터를 전송함

으로써, 핀헤더의 TXD1, RXD1핀에 연결된 블루투스 모듈을 꽂아 데이터를 받을 수 있습니다. 



 

 

     

그림 5-4 MPU-6050 동작 

블루투스 모듈을 꽂아 핸드폰과 연결해 MPU-6050의 데이터를 받아보았습니다. 

 

 



 

6 회로도 

 

그림 6-1 NS-RX231 MPU-6050단자 회로도 

  



 

7 기타 

 

그림 7-1 데이터 연속 읽기 순서도 

위의 사진인 여러 개 읽기 순서도를 보면, 마스터는 통신 시작을 알리는 Start Condition(S) 이후, 

장치 주소 값(AD+W)을 보내고, 읽어오고 싶은 장치의 주소 값(RA)을 전송합니다. 그리고 통신 방

향의 전환을 의미하는 Restart Condition(S)을 출력합니다. 

 

 

그림 7-2 순서도 신호의 자세한 설명 

R/W비트는 AD(7비트) + R/W(1비트)로 구성된 8비트 데이터로 전송되게 됩니다. 

 

그림 7-3 AD+W & AD+R 

 


