
6 TWI 与 MPU6050 
穿戴设备一个重要的应用领域就是医疗健康方向，此类设备必须无声的监测人体健康数

据，并向数据分析端的大型设备或者云端发送数据，用来分析病人的各项指标。 

nRF51822 AK board 板载了六轴传感器（MPU6050）。它包括了加速度计和陀螺仪，不

仅能够通过加速度计开发类似计步器等应用，还能通过陀螺仪感知人体姿态。 

6.1 TWI 接口 
MPU6050 支持 TWI 接口，本章以 nRF51822 AK board 上的 TWI 接口为例，讲解相关操

作。 

6.1.1 nRF51822 的 TWI 

nRF51822 的 TWI 接口支持 128 位地址，和 100kbps 或 400 kbps 的传输速度。片内支持

两组 TWI，且都是 master 模式。 nRF51822 的任何一个 GPIO 都可以用作 TWI。这样极

大的提高了布线的灵活性，有效的降低了 PCB 的尺寸（或者层数）。 

6.1.31 TWI 框图 

 

6.1.3 TWI 使用方法 



PSELSCL 和 PSELSDA 两个寄存器指定作为 SCL、SDA 的引脚，这两个寄存器的配置只

有在 TWI 使能的时候才生效，并且只能在开机模式下保存。为了保证关机模式时，或 TWI
关闭时，引脚上的信号正确（省电），这两个引脚应该设置成如下图所示的 GPIO：  

6.1.4 与 SPI 共享资源 

nRF51822 的 TWI 与 SPI 共享资源，见下图： 

 

所以，使用 TWI 前必须关闭 SPI。但是，关闭 SPI 并不能将相关寄存器复位到初始状态，

所以必须全部重新配置寄存器。 

6.1.5 TWI 的寄存器 

nRF51822 的寄存器较为简单。 

6.2 MPU6050 
MPU-6050 是全球首例 9 轴运动处理传感器。它集成了 3 轴 MEMS 陀螺仪，3 轴 MEMS 
加速度计，以及一个可扩展的数字运动处理器 DMP（Digital Motion Processor），可用

I2C 接口连接一个第三方的数字传感器，比如磁力计。扩展之后就可以通过其 I2C 输出一

个 9 轴的信号。MPU-6050 也可以通过其 I2C 接口 连接非惯性的数字传感器，比如压力传

感器。 

6.2.1 管脚图 



 

6.2.2 电路图与 BOM（物料清单） 



 

6.2.3 pins 说明 



 

6.2.4 建立 MPU6050 工程 

为了方便演示和调试程序，我们在“第三章 Hello, world”的基础上进行修改。 

首先，将 uart_example 文件夹复制一份，并改名为 mpu6050_example。 

然后，在 SDK 的“\Nordic\nrf51822”目录下查找：mpu6050.c mpu6050.h 
twi_hw_master.c twi_master_config.h 这四个文件，并且复制到 main.c 的同目录下。 

最后，在 KEIL 项目中添加相关文件，如图： 



 

6.2.5 TWI 连接 MPU6050 的代码样例 

6.2.5.1 包含头文件 

在 main.c 文件中加入需要包含的头文件： 

#include "twi_master.h" 
#include "mpu6050.h" 

6.2.5.2 修改 TWI 管脚配置文件 

根据硬件连接情况修改 TWI 管脚配置文件 twi_master_config.h。AK board 使用如下配

置连接 MPU6050c。 

#ifndef TWI_MASTER_CONFIG 
#define TWI_MASTER_CONFIG 
 
/* for AK II */ 
#define TWI_MASTER_CONFIG_CLOCK_PIN_NUMBER (1U) 
#define TWI_MASTER_CONFIG_DATA_PIN_NUMBER (0U) 
 
/* for AK */ 
//#define TWI_MASTER_CONFIG_CLOCK_PIN_NUMBER (10U) 
//#define TWI_MASTER_CONFIG_DATA_PIN_NUMBER (9U) 
 
#endif 



注意：AK board 中 MPU6050 的 TWI 引脚可能与官方代码中串口引脚定义重叠，请修改

串口定义为其他引脚。 

6.2.5.3 修改 main 函数： 

在 main 函数中增加，TWI 的初始化和 MPU6050 的初始化函数。 

int main(void) 
{ 
  simple_uart_config(RTS_PIN_NUMBER, TX_PIN_NUMBER, CTS_PIN_NUMBER, 
RX_PIN_NUMBER, HWFC); 
 
 
    twi_master_init(); 
 
    bool ret; 
    if(mpu6050_init(0x68)) /* AK is 0x69!!!*/ 
    { 
            simple_uart_putstring((const uint8_t *)" \n\transfer succeeded! 
"); 
    } 
    ...... 
} 

注意，AK board 板载 MPU6050c（MPU6050 的简化版，无相机防抖功能），所以初始化

时使用的设备地址与 MPU6050 不同，为 0x69！ AK II 则仍为 0x68。 

6.2.6 输出结果 
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