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4444 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER DESCRIPTIONSDESCRIPTIONSDESCRIPTIONSDESCRIPTIONS 寄存器描述
本节介绍MPU-60X0的每个寄存器的功能和内容。

注意：设备在上电时会进入睡眠模式。

4.14.14.14.1 REGISTERSREGISTERSREGISTERSREGISTERS 13131313 TOTOTOTO 16161616 – SELFSELFSELFSELFTESTTESTTESTTESTREGISTERSREGISTERSREGISTERSREGISTERS
自检寄存器

说明：

这些寄存器允许用户用于陀螺仪和加速度计的机械和电气自检。下面描述自检过程。

1.1.1.1.陀螺仪硬件自检：相关方法

陀螺仪允许用户测试机械和电气部分。

自检的代码在 InvenSenseInvenSenseInvenSenseInvenSense提供的 MotionAppsMotionAppsMotionAppsMotionApps™软件里面。如果没有使用 MotionAppsMotionAppsMotionAppsMotionApps™
软件，请参阅下节(Obtaining(Obtaining(Obtaining(Obtaining thethethethe GyroscopeGyroscopeGyroscopeGyroscope FactoryFactoryFactoryFactory TrimTrimTrimTrim (FT)(FT)(FT)(FT) Value)Value)Value)Value)。

当自检启动，片上的电子设备就会启动相应的传感器。这次启动会使传感器的 proofproofproofproof
massesmassesmassesmasses的距离相当于一个预定的科里奥利力（CoriolisCoriolisCoriolisCoriolis forceforceforceforce）。传感器的 ProofProofProofProof massesmassesmassesmasses位移

变换的结果将在输出信号中反映。输出信号用户可以在自检反馈看到。

自检反馈（STRSTRSTRSTR）定于如下：

SelfSelfSelfSelf TestTestTestTest Response=Response=Response=Response=
GyroscopeGyroscopeGyroscopeGyroscope OutputOutputOutputOutput withwithwithwith SelfSelfSelfSelf TestTestTestTest EnabledEnabledEnabledEnabled — GyroscopeGyroscopeGyroscopeGyroscope OutputOutputOutputOutput withwithwithwith SelfSelfSelfSelf TestTestTestTest DisabledDisabledDisabledDisabled

自检反馈通过反馈与出产的评估比较查找变换用于确定这部分通过还是自检失败



4.24.24.24.2 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 25252525 – SAMPLESAMPLESAMPLESAMPLE RATERATERATERATE DIVIDERDIVIDERDIVIDERDIVIDER
采样频率分频器

说明：

该寄存器用于 MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0的陀螺仪采样频率输出设置。

传感器寄存器输出，FITOFITOFITOFITO输出，DMPDMPDMPDMP采样，MotionMotionMotionMotion检测，ZeroZeroZeroZero MotionMotionMotionMotion检测和 FreeFreeFreeFree FalFalFalFalllll
检测都基于这个采样频率。

采样频率====陀螺仪输出频率////（1+SMPLRT_DIV1+SMPLRT_DIV1+SMPLRT_DIV1+SMPLRT_DIV）
当 DLPFDLPFDLPFDLPF isisisis disableddisableddisableddisabled（DLPF_CFG=0DLPF_CFG=0DLPF_CFG=0DLPF_CFG=0 orororor 7777），陀螺输出频率=8kHz=8kHz=8kHz=8kHz；当 DLPFDLPFDLPFDLPF isisisis enabledenabledenabledenabled

（seeseeseesee寄存器 26262626），陀螺仪输出频率=1KHz=1KHz=1KHz=1KHz。

注意：加速度计输出频率为 1KHz1KHz1KHz1KHz。这意味着，对于一个大于 1kHz1kHz1kHz1kHz的采样率，同个加

速度计的采样，可能不止一次是输出到 FIFOFIFOFIFOFIFO，DMPDMPDMPDMP，传感器寄存器。

陀螺仪和加速度计信号路径图，请参阅第 8888条MPU-6000/MPU-6050MPU-6000/MPU-6050MPU-6000/MPU-6050MPU-6000/MPU-6050产品规格文件。

参数：

SMPLRT_DIVSMPLRT_DIVSMPLRT_DIVSMPLRT_DIV 8888位无符号值。陀螺仪输出频率由这个值的分频所确定。



4.34.34.34.3 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 26262626 – CONFIGURATIONCONFIGURATIONCONFIGURATIONCONFIGURATION 配置

说明：

该寄存器配置外部 FrameFrameFrameFrame SynchronizationSynchronizationSynchronizationSynchronization (FSYNC)(FSYNC)(FSYNC)(FSYNC)引脚采样，陀螺仪和加速度计的数

字低通滤波器。

通过配置 EXT_SYNC_SETEXT_SYNC_SETEXT_SYNC_SETEXT_SYNC_SET可以使用一个外部信号连接到 FSYNCFSYNCFSYNCFSYNC引脚进行采样。

FSYNCFSYNCFSYNCFSYNC引脚的信号的变化被锁存，使短的选通信号可能被捕获。锁存 FSYNCFSYNCFSYNCFSYNC信号将

作为采样的采样频率，定义在寄存器 25252525。采样结束后，锁存器将复位到当前的 FSYNCFSYNCFSYNCFSYNC信

号状态。

EXT_SYNC_SETEXT_SYNC_SETEXT_SYNC_SETEXT_SYNC_SET的值确定采样的值将代替传感器数据寄存器中的最低有效位。替换如

下表所示：

DLPF(数字低通滤波器)由 DLPF_CFG 配置。加速度计和陀螺仪根据 DLPF_CFG 的值被

过滤。下表显示过滤情况：

第 6666、7777位保留。

参数：

EXT_SYNC_SETEXT_SYNC_SETEXT_SYNC_SETEXT_SYNC_SET 3333位无符号数值。配置 FSYNCFSYNCFSYNCFSYNC引脚采样。

DLPF_CFGDLPF_CFGDLPF_CFGDLPF_CFG 3333位无符号数值。配置 DLPFDLPFDLPFDLPF设置。



4.44.44.44.4 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 27272727 – GYROSCOPEGYROSCOPEGYROSCOPEGYROSCOPE CONFIGURATIONCONFIGURATIONCONFIGURATIONCONFIGURATION
陀螺仪配置

说明：

这寄存器是用来触发陀螺仪自检和配置陀螺仪的满量程范围。

陀螺仪自检允许用户检测机械和电气部分。每个陀螺仪的轴通过控制这个寄存器的

XG_ST,XG_ST,XG_ST,XG_ST,，YG_ST,YG_ST,YG_ST,YG_ST,和 ZG_STZG_STZG_STZG_ST位来激活。各轴的自检可独立进行或全部在相同的时间进行。

当自检启动，片上的电子设备就会启动相应的传感器。这次启动会使传感器的 proofproofproofproof
massesmassesmassesmasses的距离相当于一个预定的科里奥利力（CoriolisCoriolisCoriolisCoriolis forceforceforceforce）。传感器的 ProofProofProofProof massesmassesmassesmasses位移

变换的结果将在输出信号中反映。输出信号用户可以在自检反馈看到。

自检反馈（STRSTRSTRSTR）定于如下：

SelfSelfSelfSelf TestTestTestTest Response=Response=Response=Response=
GyroscopeGyroscopeGyroscopeGyroscope OutputOutputOutputOutput withwithwithwith SelfSelfSelfSelf TestTestTestTest EnabledEnabledEnabledEnabled — GyroscopeGyroscopeGyroscopeGyroscope OutputOutputOutputOutput withwithwithwith SelfSelfSelfSelf TestTestTestTest DisabledDisabledDisabledDisabled

每个陀螺仪轴的自检极限在 MPU-6000/MPU-6050MPU-6000/MPU-6050MPU-6000/MPU-6050MPU-6000/MPU-6050产品规格文件的电气特性表中。当

反馈的值为产品的最小到最大极限之间时，表示通过自检。如果反馈的值超过文档中的最

大最小特性，表示自检失败。

FS_SELFS_SELFS_SELFS_SEL选择陀螺仪的满量程，如下表：

第 0000到 2222位保留。

参数：

XG_STXG_STXG_STXG_ST 该位置位 XXXX轴进行自检。

YG_STYG_STYG_STYG_ST 该位置位 YYYY轴进行自检。

ZG_STZG_STZG_STZG_ST 该位置位 ZZZZ轴进行自检。

FS_SELFS_SELFS_SELFS_SEL 2222位无符号数值....。选择陀螺仪的满量程范围。



4.54.54.54.5 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 28282828 – ACCELEROMETERACCELEROMETERACCELEROMETERACCELEROMETER CONFIGURATIONCONFIGURATIONCONFIGURATIONCONFIGURATION
加速度计配置

说明：

这寄存器是用来触发加速度计自检和配置加速度计的满量程范围。这个寄存器也

可以用于配置数字高通滤波器（DHPFDHPFDHPFDHPF）。
加速度计自检允许用户检测机械和电气部分。每个加速度计的轴可以通过控制 该

寄存器的 XA_ST,XA_ST,XA_ST,XA_ST,，YA_ST,YA_ST,YA_ST,YA_ST,和 ZA_STZA_STZA_STZA_ST位来激活。每个轴的自检可以独立工作或者全部

同时工作。

当自检激动时，芯片上的电路会启动传感器。这个启动时模仿一个外部的力量，

启动的传感器会产生一个相应的输出信号。该输出的信号用于发现自检反馈。

自检反馈的定义如下：

自检反馈 ==== 传感器自检使能输出 — 自检不包含使能的输出

（Self-testSelf-testSelf-testSelf-test responseresponseresponseresponse ====
SensorSensorSensorSensor outputoutputoutputoutput withwithwithwith self-testself-testself-testself-test enabledenabledenabledenabled – SensorSensorSensorSensor outputoutputoutputoutput withoutwithoutwithoutwithout self-testself-testself-testself-test enabledenabledenabledenabled ）

每个轴的自检极限值在 MPU60X0MPU60X0MPU60X0MPU60X0产品特性文档的电气特性表提供。当自检反馈

的值在产品特性的最大////最小值之间，自检通过。如果自检反馈的值超出了文档中的最

大最小极限，则自检失败。

AFS_SELAFS_SELAFS_SELAFS_SEL 用于选择加速度计的满量程范围，如下表：

参数：

XA_STXA_STXA_STXA_ST 该位置 1111，加速度计的 XXXX轴执行自检。

YA_STYA_STYA_STYA_ST 该位置 1111，加速度计的 YYYY轴执行自检。

ZA_STZA_STZA_STZA_ST 该位置 1111，加速度计的 ZZZZ轴执行自检。

AFS_SELAFS_SELAFS_SELAFS_SEL 2222位无符号值。 选择加速度计的满量程范围。



4.64.64.64.6 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 31313131 – MOTIONMOTIONMOTIONMOTION DETECTIONDETECTIONDETECTIONDETECTIONTHRESHOLDTHRESHOLDTHRESHOLDTHRESHOLD
运动检测阀值

说明：

这个寄存器用于配置运动中断产生的检测阀值。在 MPU-6000/MPU-6050MPU-6000/MPU-6050MPU-6000/MPU-6050MPU-6000/MPU-6050产品特性文

档中的电子特性表可以找到 MOT_THRMOT_THRMOT_THRMOT_THR每 mgmgmgmg增加的最低有效位（LSBLSBLSBLSB）
任何的加速计测量的绝对值超过此运动检测阈值时，运动被检测到。

MOT_DETECT_STATUSMOT_DETECT_STATUSMOT_DETECT_STATUSMOT_DETECT_STATUS（寄存器 97979797）的运动中断可以表明检测到哪个轴和方向在运

动。

运动检测中断的更多详细信息，请参阅 MPUMPUMPUMPU产品规格特性的第 8.38.38.38.3节的以及本文档的

寄存器 56565656和 58585858。

参数：

MOT_THRMOT_THRMOT_THRMOT_THR 8888位无符号数值。指定动作检测阈值。

4.74.74.74.7 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 35353535 – FIFOFIFOFIFOFIFO ENABLEENABLEENABLEENABLE FIFOFIFOFIFOFIFO使能

说明：

此寄存器决定哪个传感器的测量值被加载到 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区。

如果这个寄存器中相关的传感器 FIFO_ENFIFO_ENFIFO_ENFIFO_EN位被置 1111，传感器的数据寄存器（寄存器 55559999
到 96969696）存储数据就会被加载到 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区。

当这个寄存器中传感器的 FIFO_ENFIFO_ENFIFO_ENFIFO_EN位被使能，传感器的数据寄存器中数据就会被加载

到 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区。传感器的采样频率在寄存器 25252525中定义。更多关于传感器的数据寄存器的

信息，请参阅寄存器 59595959 totototo 96969696。
当一个外部从机相应的 FIFO_ENFIFO_ENFIFO_ENFIFO_EN位（SLVx_FIFO_ENSLVx_FIFO_ENSLVx_FIFO_ENSLVx_FIFO_EN，x=0x=0x=0x=0，1111或 2222）被置 1111，存储在

它相应的数据寄存器（EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA寄存器，寄存器 73737373 totototo 96969696）中的数据会根据采样

频率写入到 FIFFIFFIFFIFOOOO缓冲区。I2I2I2I2CCCC从机的 EXT_SENS_DATEXT_SENS_DATEXT_SENS_DATEXT_SENS_DATAAAA寄存器由 I2C_SLVx_CTRLI2C_SLVx_CTRLI2C_SLVx_CTRLI2C_SLVx_CTRL（x=0x=0x=0x=0，

1111或 2222，寄存器 39,4239,4239,4239,42和 45454545）寄存器确定。更多关于 EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA寄存器的信息，请

参阅寄存器 73737373 totototo 96969696。

需要注意的是相应的 FIFO_ENFIFO_ENFIFO_ENFIFO_EN的位（SLV3_FIFO_ENSLV3_FIFO_ENSLV3_FIFO_ENSLV3_FIFO_EN）在 I2C_MST_CTRLI2C_MST_CTRLI2C_MST_CTRLI2C_MST_CTRL（寄存器

36363636）。同时要注意的是从机 4444和从机 0--300--300--300--30不同，更多关于从机 4444的用法请参阅寄存器 49494949 totototo
53535353。



参数：
TEMP_FIFO_ENTEMP_FIFO_ENTEMP_FIFO_ENTEMP_FIFO_EN

该位置 1,1,1,1, 该位使能 TEMP_OUT_HTEMP_OUT_HTEMP_OUT_HTEMP_OUT_H和 TEMP_OUT_LTEMP_OUT_LTEMP_OUT_LTEMP_OUT_L ((((寄存器 65656565和 66)66)66)66) 可

以加载到 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区。

XG_XG_XG_XG_ FIFO_ENFIFO_ENFIFO_ENFIFO_EN
该位置 1,1,1,1, 该位使能 GYRO_XOUT_HGYRO_XOUT_HGYRO_XOUT_HGYRO_XOUT_H 和 GYRO_XOUT_LGYRO_XOUT_LGYRO_XOUT_LGYRO_XOUT_L ((((寄存器 67676767和 68)68)68)68)
可以加载到 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区。

YG_YG_YG_YG_ FIFO_ENFIFO_ENFIFO_ENFIFO_EN
该位置 1,1,1,1, 该位使能 GYRO_YOUT_HGYRO_YOUT_HGYRO_YOUT_HGYRO_YOUT_H 和 GYRO_YOUT_LGYRO_YOUT_LGYRO_YOUT_LGYRO_YOUT_L ((((寄存器 69696969和 70)70)70)70)
可以加载到 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区。

ZG_ZG_ZG_ZG_ FIFO_ENFIFO_ENFIFO_ENFIFO_EN
该位置 1,1,1,1, 该位使能 GYRO_ZOUT_HGYRO_ZOUT_HGYRO_ZOUT_HGYRO_ZOUT_H和 GYRO_ZOUT_LGYRO_ZOUT_LGYRO_ZOUT_LGYRO_ZOUT_L ((((寄存器 71717171和 72)72)72)72)
可以加载到 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区。

ACCEL_ACCEL_ACCEL_ACCEL_ FIFO_ENFIFO_ENFIFO_ENFIFO_EN
该位置 1,1,1,1, 该位使能 ACCEL_XOUT_H,ACCEL_XOUT_H,ACCEL_XOUT_H,ACCEL_XOUT_H,ACCEL_XOUT_L,ACCEL_XOUT_L,ACCEL_XOUT_L,ACCEL_XOUT_L,
ACCEL_YOUT_H,ACCEL_YOUT_H,ACCEL_YOUT_H,ACCEL_YOUT_H,ACCEL_YOUT_L,ACCEL_YOUT_L,ACCEL_YOUT_L,ACCEL_YOUT_L, ACCEL_ZOUT_HACCEL_ZOUT_HACCEL_ZOUT_HACCEL_ZOUT_H和

ACCEL_ZOUT_LACCEL_ZOUT_LACCEL_ZOUT_LACCEL_ZOUT_L ((((寄存器 59595959 totototo 64)64)64)64)可以加载到 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区。

SLV2_SLV2_SLV2_SLV2_ FIFO_ENFIFO_ENFIFO_ENFIFO_EN
该位置 1,1,1,1, 该位使能 EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA 寄存器 ((((寄存器 73737373 totototo 96)96)96)96) 和从机 2222
可以加载到 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区。

SLV1_SLV1_SLV1_SLV1_ FIFO_ENFIFO_ENFIFO_ENFIFO_EN
该位置 1,1,1,1, 该位使能 EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA 寄存器 ((((寄存器 73737373 totototo 96)96)96)96) 和从机 1111
可以加载到 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区。

SLV0_SLV0_SLV0_SLV0_ FIFO_ENFIFO_ENFIFO_ENFIFO_EN
该位置 1,1,1,1, 该位使能 EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAregistersregistersregistersregisters ((((寄存器 73737373 totototo 96)96)96)96) 和从机 0000
可以加载到 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区。

注意：更多关于 EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA寄存器和从机设备的信息，请参阅寄存器 73737373 totototo 96969696。



4.84.84.84.8 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 36363636 – I2CI2CI2CI2CMASTERMASTERMASTERMASTER CONTROLCONTROLCONTROLCONTROL I2CI2CI2CI2C主机控制

说明：

这个寄存器用于配置单主机或多主机控制时的辅助 I2CI2CI2CI2C总线。另外，这个寄存器也用

于数据就绪中断（DataDataDataData ReadyReadyReadyReady interruptinterruptinterruptinterrupt）的延时，也用于从机 3333的数据写入到 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲

区的使能。该寄存器也配置辅助 I2CI2CI2CI2C 主机从一个从机到下一个从机的读取，和配置

MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0的 8MHz8MHz8MHz8MHz的内部时钟。

多主机功能允许在同一个总线有多个 I2CI2CI2CI2C 主机操作。有多主机需求的电路中，置

MULT_MST_ENMULT_MST_ENMULT_MST_ENMULT_MST_EN位为 1111。这将增加约 30303030μAAAA的电流。

在多主机需求的电路中，每个主机必须经常监视 I2CI2CI2CI2C总线的状态。在获得总线仲裁之

前，必须先确定其他 I2CI2CI2CI2C 主机已经释放总线仲裁。当 MULT_MST_ENMULT_MST_ENMULT_MST_ENMULT_MST_EN 置位为 1111 时，

MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0的检测总线仲裁逻辑开启，总线是否可以能够检测。

当WAIT_FOR_ESWAIT_FOR_ESWAIT_FOR_ESWAIT_FOR_ES位置 1111时，数据就绪中断（DataDataDataData ReadyReadyReadyReady interruptinterruptinterruptinterrupt）将会延时，直到

外部传感器数据从从机设备加载到 EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA 寄存器。当数据就绪中断（DataDataDataData
ReadyReadyReadyReady interruptinterruptinterruptinterrupt）被触发，这用于确保所有的内部传感器数据和外部传感器数据都被加载到

各自的数据寄存器中。

当从机 3FIFO3FIFO3FIFO3FIFO使能位（SLV_3_FIFO_ENSLV_3_FIFO_ENSLV_3_FIFO_ENSLV_3_FIFO_EN）置 1111，从机 3333传感器测量的数据每次都会被

加载到 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区。I2CI2CI2CI2C从机的 EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA寄存器由 I2C_SLV3_CTRLI2C_SLV3_CTRLI2C_SLV3_CTRLI2C_SLV3_CTRL（寄存器

48484848）确定。

更多关于 EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA寄存器的信息，请参阅 寄存器 73737373 totototo 96969696。
从机 0000，从机 1111，从机 2222的 FIFO_ENFIFO_ENFIFO_ENFIFO_EN位在寄存器 35353535中。

I2C_MST_P_NSRI2C_MST_P_NSRI2C_MST_P_NSRI2C_MST_P_NSR位用于配置 I2CI2CI2CI2C主机从一个从机到下一个从机的读取。如果该位等

于 0000，读取之间会有一个重新启动。如果该位等于 1111，开始读取后跟随一个停止信号。当一

个写操作后接着一个读操作，开始写操作成功后跟随一个停止信号，然后就可以一直读取。

I2C_MST_CLI2C_MST_CLI2C_MST_CLI2C_MST_CLKKKK由 4444位无符号值组成，用于配置MPU-60XMPU-60XMPU-60XMPU-60X0000内部 8MH8MH8MH8MHzzzz时钟的分频器。

设置 I2CI2CI2CI2C主机时钟频率如下表所示：



参数：

MUL_MST_ENMUL_MST_ENMUL_MST_ENMUL_MST_EN 该位置 1,1,1,1, 使能多主机功能。

WAIT_FOR_ESWAIT_FOR_ESWAIT_FOR_ESWAIT_FOR_ES 该位置 1,1,1,1,数据就绪中断延时直到外部传感器数据从从机设备加

载到 EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA寄存器。

SLV3_FIFO_ENSLV3_FIFO_ENSLV3_FIFO_ENSLV3_FIFO_EN 该位置 1,1,1,1, 使能 SlaveSlaveSlaveSlave 3333的 EXT_SENS_DATEXT_SENS_DATEXT_SENS_DATEXT_SENS_DATAAAA寄存器可以写入到

FIFOFIFOFIFOFIFO。从机 0-20-20-20-2可以在寄存器 35353535找到相关位....
I2C_MST_P_NSRI2C_MST_P_NSRI2C_MST_P_NSRI2C_MST_P_NSR 控制 I2CI2CI2CI2C主机从一个从机到下一个从机的读取。该位为 0000时。

读取之间会有一个重新启动。如果该位等于 1111，在下次读取时会

有开始和结束信号。如果一个写操作后接着一个读操作，开始

和结束信号通常执行。

I2C_MST_CLKI2C_MST_CLKI2C_MST_CLKI2C_MST_CLK 4444位无符号值。配置 I2CI2CI2CI2C主机时钟频率分频器。



4.94.94.94.9 REGISTERSREGISTERSREGISTERSREGISTERS 37373737 TOTOTOTO 39393939 – I2CI2CI2CI2C SLAVESLAVESLAVESLAVE 0000 CONTROLCONTROLCONTROLCONTROL
I2CI2CI2CI2C从机 1111控制

说明：

这些寄存器用于配置从机 0000的数据传输序列。从机 1,2,31,2,31,2,31,2,3也是采用和从机 1111一样的方式。但

是，从机 4444和从机 0--30--30--30--3的特点有很大的不同。更多关从机 4444的信息，请参阅寄存器 49494949 totototo 53535353。

MPU60X0MPU60X0MPU60X0MPU60X0和从机 0000的数据传输通过设置 I2C_SLV0_RWI2C_SLV0_RWI2C_SLV0_RWI2C_SLV0_RW位实现读或者写。该位置 1111，
传输方式为读操作。该位置 0000，传输方式为写操作。

I2C_SLV0_ADDRI2C_SLV0_ADDRI2C_SLV0_ADDRI2C_SLV0_ADDR用于指定从机的 I2CI2CI2CI2C地址。

从从机 0000的内部寄存器开始传输数据。该寄存器的地址由 I2C_SLV0_REGI2C_SLV0_REGI2C_SLV0_REGI2C_SLV0_REG指定。

传输的字节长度由 I2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LEN指定。当传输大于 1111字节时（I2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LEN >>>> 1111）,,,,
数据从 I2C_SLV0_REGI2C_SLV0_REGI2C_SLV0_REGI2C_SLV0_REG指定的地址开始连续的读（写）。

在读模式中，读取到结果放在最低的 EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA寄存器中。更多关于读取结果

的分配的信息，请参阅 EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA寄存器说明（寄存器 73--9673--9673--9673--96）。
在写模式中，I2C_SLV0_DOI2C_SLV0_DOI2C_SLV0_DOI2C_SLV0_DO（寄存器 99999999）的内容会写入到从机设备。

I2C_SLV0_EI2C_SLV0_EI2C_SLV0_EI2C_SLV0_ENNNN使能 I2I2I2I2CCCC从机的数据传输。只有发送字节数大于 0000（I2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LEN >>>> 0000）

和使能从机设备（I2C_SLV0_ENI2C_SLV0_ENI2C_SLV0_ENI2C_SLV0_EN ==== 1111）时，数据的传输才被允许。

I2C_SLV0_BYTE_SWI2C_SLV0_BYTE_SWI2C_SLV0_BYTE_SWI2C_SLV0_BYTE_SW用于配置字符对的字节交换（bytebytebytebyte swappingswappingswappingswapping ofofofof wordwordwordword pairspairspairspairs）。当

字节交换使能，字符对的高字节和低字节将被交换。请参阅 I2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRP字符对的配对

约定。当该位清 0000，从机 0000的字节的发送会按他们发送的顺序写入到 EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA寄

存器。

当 I2C_SLV0_REG_DISI2C_SLV0_REG_DISI2C_SLV0_REG_DISI2C_SLV0_REG_DIS置 1111，只能进行读取或者写入数据。当该位清 0000，可以再读取

或写入数据之前写入一个寄存器地址。当指定从机设备内部的寄存器地址进行发送或接收

数据时，该位必须等于 0000。

I2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRP指定从寄存器收到的字符对的分组顺序。当该位清 0000，寄存器地址 0000
和 1,1,1,1, 2222和 3333的字节是分别成对（甚至，奇数寄存器地址），作为一个字符对。当该位置 1111，
寄存器地址 1111和 2222， 3333和 4444的字节是分别成对的，作为一个字符对。



I2CI2CI2CI2C的数据发送由采样频率确定。相关定义在寄存器 25252525。用户必须确保每个启动的从

机在每个采样频率信号内可以完成通讯。

I2CI2CI2CI2C从机访问速率可以比采样频率相对降低。降低的访问速率取决于 I2C_MST_DLYI2C_MST_DLYI2C_MST_DLYI2C_MST_DLY
（寄存器 52525252）。不论从机的访问速率是否降低都由 I2C_MST_DELAY_CTRLI2C_MST_DELAY_CTRLI2C_MST_DELAY_CTRLI2C_MST_DELAY_CTRL（寄存器 103103103103）

确定。

从机的发送顺序是固定的。顺序为：从机 0000，从机 1111，从机 2222，从机 3333，从机 4.4.4.4.如果一

个从机被关闭（DisableDisableDisableDisable），那这个从机就被跳过。

每个从机的访问速率一般就是采样频率或者是降低后的频率。可以是一些从机的访问

速率为采样频率，一些从机是降低后的访问速率。从机的访问顺序（从机 0000 totototo 从机 4444）也

遵循上述顺序。但是，降低访问速率的从机当还没到达访问周期时会被跳过。更多关于降

低后的访问速率的信息，请参阅寄存器 52525252。无论从机的访问速率是采用频率还是降低的都

由寄存器 103103103103中的 DelayDelayDelayDelay EnableEnableEnableEnable位所决定。

参数：

I2C_SLV0_RWI2C_SLV0_RWI2C_SLV0_RWI2C_SLV0_RW 该位置 1,1,1,1,为发送模式。该位清 0,0,0,0, 为读取模式....

I2C_SLV0_ADDRI2C_SLV0_ADDRI2C_SLV0_ADDRI2C_SLV0_ADDR 从机 0000的 7777位 I2CI2CI2CI2C地址

I2C_SLV0_REGI2C_SLV0_REGI2C_SLV0_REGI2C_SLV0_REG 要发送到（接收）从机 0000内部寄存器的 8888位地址

I2C_SLV0_ENI2C_SLV0_ENI2C_SLV0_ENI2C_SLV0_EN 该位置 1,1,1,1,使能从机 0000发送数据。该位清 0,0,0,0,失能发送。

I2C_SLV0_BYTE_SWI2C_SLV0_BYTE_SWI2C_SLV0_BYTE_SWI2C_SLV0_BYTE_SW 该位置 1,1,1,1,使能字节交换。字符对的高字节和低字节交换。请

参阅 I2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRP的字符对的配对约定。

该位清 0,0,0,0, 从机 0000收到的字符将按顺序写入到

EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA 寄存器中。

I2C_SLV0_REG_DISI2C_SLV0_REG_DISI2C_SLV0_REG_DISI2C_SLV0_REG_DIS 该位置 1,1,1,1,只能读取或写入数据。该位清 0000，在读取或写入数

据前要写入一个寄存器地址。

I2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRP 1111位数值，指定从寄存器收到的字符对的分组顺序。该位清

0,0,0,0, 寄存器地址 0000和 1,1,1,1, 2222和 3333的字节是分别成对（甚至，奇

数寄存器地址），作为一个字符对。当该位置 1111，寄存器地

址 1111和 2222， 3333和 4444的字节是分别成对的，作为一个字符对。

I2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LEN 4444位无符号数值。指定从机 0000发送字符的长度。该位清 0000，
I2C_SLV0_ENI2C_SLV0_ENI2C_SLV0_ENI2C_SLV0_EN位自动置 0.0.0.0.

12ycli
高亮

12ycli
打字机
翻译错误



字节交换例子（ByteByteByteByte SwappingSwappingSwappingSwapping ExampleExampleExampleExample）
这个例子演示当 I2C_SLV0_BYTE_SWI2C_SLV0_BYTE_SWI2C_SLV0_BYTE_SWI2C_SLV0_BYTE_SW ==== 1111，I2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRP==== 0,0,0,0, I2C_SLV0_REGI2C_SLV0_REGI2C_SLV0_REGI2C_SLV0_REG ==== 0x01,0x01,0x01,0x01,
andandandand I2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LEN ==== 0x4:0x4:0x4:0x4:
1.1.1.1.第一个字节从从机 0000寄存器 0x010x010x010x01读取，存储在 EXT_SENS_DATA_00EXT_SENS_DATA_00EXT_SENS_DATA_00EXT_SENS_DATA_00。因为

I2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRPI2C_SLV0_GRP==== 0000，双字节读取，奇寄存器地址将作为字符对配对在一起。只有一个字节

读取时，奇数寄存器地址代替偶数地址。

2.2.2.2.I2C_SLV0_BYTE_SWI2C_SLV0_BYTE_SWI2C_SLV0_BYTE_SWI2C_SLV0_BYTE_SW ==== 1111和 I2C_SLV0_REG[0]I2C_SLV0_REG[0]I2C_SLV0_REG[0]I2C_SLV0_REG[0] ==== 1111时，第二个和第三个字节将被交换。

从 0x020x020x020x02读取的数据被存储在 EXT_SENS_DATA_02EXT_SENS_DATA_02EXT_SENS_DATA_02EXT_SENS_DATA_02，从 0x030x030x030x03读取的数据将存储在

EXT_SENS_DATA_01.EXT_SENS_DATA_01.EXT_SENS_DATA_01.EXT_SENS_DATA_01.
3.3.3.3.从地址 0x040x040x040x04读取的最后一个字节将被存储在 EXT_SENS_DATA_03EXT_SENS_DATA_03EXT_SENS_DATA_03EXT_SENS_DATA_03。因为只有一个字节

需要读取，交换不会进行。

从机访问例子（SlaveSlaveSlaveSlaveAccessAccessAccessAccess ExampleExampleExampleExample）
当从机 0000访问速率为采样频率，从机 1111的访问速度为采样频率的一半。其他从

机失能。在第一个周期从机 0000和从机 1111都将被访问。但是，在第二个周期只有

从机 0000被访问。在第三周期，从机 0000和从机 1111都被访问。第四个周期，只有从

机 0000被访问。这样子循环下去。



4.104.104.104.10 REGISTERSREGISTERSREGISTERSREGISTERS 40404040 TOTOTOTO 42424242 – I2CI2CI2CI2C SLAVESLAVESLAVESLAVE 1111 CONTROLCONTROLCONTROLCONTROL
I2CI2CI2CI2C从机 1111控制

说明：

这个寄存器说明从机 1111的数据传送顺序。他们的功能和从机 0000寄存器对应的说明一样（寄

存器 37373737 totototo 39393939）。

4.114.114.114.11 REGISTERSREGISTERSREGISTERSREGISTERS 43434343 TOTOTOTO 45454545 – I2CI2CI2CI2C SLAVESLAVESLAVESLAVE 2222 CONTROLCONTROLCONTROLCONTROL
I2CI2CI2CI2C从机 2222控制

说明：

这个寄存器说明从机 2222的数据传送顺序。他们的功能和从机 0000寄存器对应的说明一样（寄

存器 37373737 totototo 39393939）。

4.124.124.124.12 REGISTERSREGISTERSREGISTERSREGISTERS 46464646 TOTOTOTO 48484848 – I2CI2CI2CI2C SLAVESLAVESLAVESLAVE 3333 CONTROLCONTROLCONTROLCONTROL
I2CI2CI2CI2C从机 3333控制

说明：

这个寄存器说明从机 2222的数据传送顺序。他们的功能和从机 0000寄存器对应的说明一样（寄

存器 37373737 totototo 39393939）。



4.134.134.134.13 REGISTERSREGISTERSREGISTERSREGISTERS 49494949 TOTOTOTO 53535353 – I2CI2CI2CI2C SLAVESLAVESLAVESLAVE 4444 CONTROLCONTROLCONTROLCONTROL
I2CI2CI2CI2C从机 4444控制

说明：

这些寄存器说明从机 4444的数据传输顺序。从机 4444和从机 0--30--30--30--3的特点有很大不同。更多关于

从机 0--30--30--30--3的特点信息请参阅寄存器 37373737 totototo 48484848。

MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0和从机 4444的 I2CI2CI2CI2C数据传输通过设置 I2C_SLV4_RWI2C_SLV4_RWI2C_SLV4_RWI2C_SLV4_RW位控制读取或写入操作。该

位置 1111，传输为读取操作，该位清 0000，为写入操作。

I2C_SLV4_ADDRI2C_SLV4_ADDRI2C_SLV4_ADDRI2C_SLV4_ADDR用于指定从机 4444的 I2CI2CI2CI2C从机地址。

I2C_SLV4_REGI2C_SLV4_REGI2C_SLV4_REGI2C_SLV4_REG用于指定数据传输从从机 4444的哪个内部寄存器开始。

在读取模式，读取结果将在 I2C_SLV4_DII2C_SLV4_DII2C_SLV4_DII2C_SLV4_DI中。在写入模式，I2C_SLV4_DOI2C_SLV4_DOI2C_SLV4_DOI2C_SLV4_DO的内容将被写

入从机设备。

只有 I2C_SLV4_EI2C_SLV4_EI2C_SLV4_EI2C_SLV4_ENNNN位为 1111时，数据传输才被允许。数据传输必须设置_ADDR_ADDR_ADDR_ADDR andandandand _REG_REG_REG_REG
寄存器的参数。写入时，_DO_DO_DO_DO寄存器也需要写入内容。在传输执行结束后，I2C_SLV4_EI2C_SLV4_EI2C_SLV4_EI2C_SLV4_ENNNN
位将被清 0000。

如果中断使能，从机 4444数据传输完成将产生中断。寄存器 54545454有该中断的状态。

当 I2C_SLV4_REG_DISI2C_SLV4_REG_DISI2C_SLV4_REG_DISI2C_SLV4_REG_DIS置 1111，读取或写入的数据将替代寄存器地址。当指定数据传输的从

机设备内部寄存器地址后，该位等于 0000。

I2C_MST_DLYI2C_MST_DLYI2C_MST_DLYI2C_MST_DLY配置 I2CI2CI2CI2C从机降低后的访问速率。当从机的访问速率相对于采样频率减少，

从机将在每个 1111 //// (1(1(1(1 ++++ I2C_MST_DLY)I2C_MST_DLY)I2C_MST_DLY)I2C_MST_DLY) samplessamplessamplessamples访问。

这个基本采样频率由 SMPLRT_DIVSMPLRT_DIVSMPLRT_DIVSMPLRT_DIV（寄存器 25252525）和 DLPF_CFGDLPF_CFGDLPF_CFGDLPF_CFG（寄存器 26262626）决定。但从

机的访问速率都是由 I2C_MST_DELAY_CTRLI2C_MST_DELAY_CTRLI2C_MST_DELAY_CTRLI2C_MST_DELAY_CTRL（寄存器 103103103103）确定相对于采样频率的降低

量。

更多关于采样频率的信息，请参阅寄存器 25252525。



参数：

I2C_SLV4_RWI2C_SLV4_RWI2C_SLV4_RWI2C_SLV4_RW 该位置 1,1,1,1,数据传输为读取操作。

该位清 0,0,0,0, 数据传输为写入操作。

I2C_SLV4_ADDRI2C_SLV4_ADDRI2C_SLV4_ADDRI2C_SLV4_ADDR 从机 4444的 7777位地址....

I2C_SLV4_REGI2C_SLV4_REGI2C_SLV4_REGI2C_SLV4_REG 从机 4444数据开始传输的 8888位寄存器地址。

I2C_SLV4_DOI2C_SLV4_DOI2C_SLV4_DOI2C_SLV4_DO 这个寄存器的内容会被写入从机 0000。
如果 I2C_SLV4_RWI2C_SLV4_RWI2C_SLV4_RWI2C_SLV4_RW 为 1(1(1(1(读取),),),), 这个寄存器没有影响。

I2C_SLV4_ENI2C_SLV4_ENI2C_SLV4_ENI2C_SLV4_EN 该位置 1,1,1,1, 使能从机 4444数据传输。

该位清 0,0,0,0, 失能从机 4444数据传输。

I2C_SLV4_INT_ENI2C_SLV4_INT_ENI2C_SLV4_INT_ENI2C_SLV4_INT_EN 该位置 1111，该位使能在从机 4444传输完成后产生一个中断信号。

该位清 0000，该位失能在从机 4444传输完成后产生一个中断信号

I2C_SLV4_REG_DISI2C_SLV4_REG_DISI2C_SLV4_REG_DISI2C_SLV4_REG_DIS 该位置 1111，传输将读取或写入数据。

该位清 0000，传输将读取或写入地址。

I2C_MST_DLYI2C_MST_DLYI2C_MST_DLYI2C_MST_DLY 配置从机设备相对于采样频率减少的访问速率。

I2C_SLV4_DII2C_SLV4_DII2C_SLV4_DII2C_SLV4_DI 这个寄存器存储从从机读取的数据。

数据在读取传输后填入。



4.144.144.144.14 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 54545454 – I2CI2CI2CI2CMASTERMASTERMASTERMASTER STATUSSTATUSSTATUSSTATUS I2CI2CI2CI2C主机状态

说明：

这个寄存器展示 MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0内部 I2CI2CI2CI2C主机产生的中断信号状态。这个寄存器也连接到

主处理器的 FSYNCFSYNCFSYNCFSYNC中断状态。

读取这个寄存器会清除该寄存器的所有标志位。

参数：

PASS_THROUGHPASS_THROUGHPASS_THROUGHPASS_THROUGH 该位反映从外部设备产生 FSYNCFSYNCFSYNCFSYNC中断状态到 MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0。这作为一

种方式传递一个中断从主应用处理器到 MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0。该位置 1111，如果

INT_PIN_CFGINT_PIN_CFGINT_PIN_CFGINT_PIN_CFG中的 FSYNC_INT_ENFSYNC_INT_ENFSYNC_INT_ENFSYNC_INT_EN置 1111，这会产生一个中断。((((寄
存器 55).55).55).55).

I2C_SLV4_DONEI2C_SLV4_DONEI2C_SLV4_DONEI2C_SLV4_DONE 当从机 4444传输完成该位自动置 1111。如果 INT_ENABLEINT_ENABLEINT_ENABLEINT_ENABLE 寄存器中的

I2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_EN置 1(1(1(1(寄存器 56)56)56)56)和 I2C_SLV4_CTRL(I2C_SLV4_CTRL(I2C_SLV4_CTRL(I2C_SLV4_CTRL(寄存器 52)52)52)52)
寄存器中的 SLV_4_DONE_INTSLV_4_DONE_INTSLV_4_DONE_INTSLV_4_DONE_INT位置 1111，则触发中断。

I2C_LOST_ARBI2C_LOST_ARBI2C_LOST_ARBI2C_LOST_ARB 当 I2CI2CI2CI2C主机丢失辅助 I2CI2CI2CI2C总线((((一个错误条件))))仲裁，该位自动置 1111。
如果 INT_ENABLINT_ENABLINT_ENABLINT_ENABLEEEE寄存器((((寄存器 56)56)56)56)中的 I2C_MST_INT_EI2C_MST_INT_EI2C_MST_INT_EI2C_MST_INT_ENNNN位置

1111，触发一个中断。

I2C_SLV4_NACKI2C_SLV4_NACKI2C_SLV4_NACKI2C_SLV4_NACK 当从机 4444在传输中 I2CI2CI2CI2C接收到一个不应答信号（NACKNACKNACKNACK），该位自动

置 1111。如果 INT_ENABLEINT_ENABLEINT_ENABLEINT_ENABLE寄存器 ((((寄存器 56)56)56)56)中的

I2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_EN位置 1111，触发一个中断。

I2C_SLV3_NACKI2C_SLV3_NACKI2C_SLV3_NACKI2C_SLV3_NACK 当从机 3333在传输中 I2CI2CI2CI2C接收到一个不应答信号（NACKNACKNACKNACK），该位自动

置 1111。如果 INT_ENABLINT_ENABLINT_ENABLINT_ENABLEEEE寄存器((((寄存器 56)56)56)56)中的 I2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_EN
位置 1111，触发中断。

I2C_SLV2_NACKI2C_SLV2_NACKI2C_SLV2_NACKI2C_SLV2_NACK 当从机 2222在传输中 I2CI2CI2CI2C接收到一个不应答信号（NACKNACKNACKNACK），该位自动

置 1111。如果 INT_ENABLINT_ENABLINT_ENABLINT_ENABLEEEE寄存器((((寄存器 56)56)56)56)中的 I2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_EN
位置 1111，触发中断。

I2C_SLV1_NACKI2C_SLV1_NACKI2C_SLV1_NACKI2C_SLV1_NACK 当从机 1111在传输中 I2CI2CI2CI2C接收到一个不应答信号（NACKNACKNACKNACK），该位自动

置 1111。如果 INT_ENABLINT_ENABLINT_ENABLINT_ENABLEEEE寄存器((((寄存器 56)56)56)56)中的 I2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_EN
位置 1111，触发中断。

I2C_SLV0_NACKI2C_SLV0_NACKI2C_SLV0_NACKI2C_SLV0_NACK 当从机 0000在传输中 I2CI2CI2CI2C接收到一个不应答信号（NACKNACKNACKNACK），该位自动

置1111。如果 INT_ENABLEINT_ENABLEINT_ENABLEINT_ENABLE 寄存器((((寄存器56)56)56)56)中的 I2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_EN
位置 1111，触发一个中断。



4.154.154.154.15 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 55555555 – INTINTINTINT PINPINPINPIN //// BYPASSBYPASSBYPASSBYPASS ENABLEENABLEENABLEENABLE CONFIGURATIONCONFIGURATIONCONFIGURATIONCONFIGURATION
INTINTINTINT引脚////旁路有效 使能配置

说明：

这个寄存器配置 INTINTINTINT引脚中断信号的产生。也用于使能 FSYNCFSYNCFSYNCFSYNC引脚作为主应用处理器的

中断，也使能 I2CI2CI2CI2C主机的 BypassBypassBypassBypass模式。该位也使能时钟输出。

FSYNC_INT_ENFSYNC_INT_ENFSYNC_INT_ENFSYNC_INT_EN使能 FSYNCFSYNCFSYNCFSYNC引脚作为主应用处理器中断。FSYNC_INT_LEVELFSYNC_INT_LEVELFSYNC_INT_LEVELFSYNC_INT_LEVEL指定的

过渡有效电平将触发中断。中断状态可以从 I2CI2CI2CI2C 主机状态寄存器（寄存器 54545454）
PASS_THROUGHPASS_THROUGHPASS_THROUGHPASS_THROUGH位读取。

当 I2C_BYPASS_ENI2C_BYPASS_ENI2C_BYPASS_ENI2C_BYPASS_EN等于 1111且 I2C_MST_ENI2C_MST_ENI2C_MST_ENI2C_MST_EN（寄存器 106106106106第 5555位）等于 0000，主应用处理器

可以直接访问 MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0的辅助 I2CI2CI2CI2C总线。当该位等于 0000，不管 I2C_MST_ENI2C_MST_ENI2C_MST_ENI2C_MST_EN什么状态，

主应用处理器都不能直接访问 MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0的辅助 I2CI2CI2CI2C总线。

更多关于 BypassBypassBypassBypass模式的信息，请参阅 MPU-6000/6050MPU-6000/6050MPU-6000/6050MPU-6000/6050产品特性文档第 7.117.117.117.11和 7.137.137.137.13节。

参数：

INT_LEVELINT_LEVELINT_LEVELINT_LEVEL 该位等于 0000，INTINTINTINT引脚的逻辑电平为高电平。

该位等于 1111，INTINTINTINT引脚的逻辑电平为低电平。

INT_OPENINT_OPENINT_OPENINT_OPEN 该位等于 0000，thethethethe INTINTINTINT pinpinpinpin isisisis configuredconfiguredconfiguredconfigured asasasas push-pull.push-pull.push-pull.push-pull.
该位等于 1111，thethethethe INTINTINTINT pinpinpinpin isisisis configuredconfiguredconfiguredconfigured asasasas openopenopenopen drain.drain.drain.drain.

LATCH_INT_ENLATCH_INT_ENLATCH_INT_ENLATCH_INT_EN 该位等于 0000，INTINTINTINT引脚产生 50us50us50us50us脉冲。

该位等于 1111，INTINTINTINT引脚保持高电平直到中断被清除。

INT_RD_CLEARINT_RD_CLEARINT_RD_CLEARINT_RD_CLEAR 该位等于 0000，读取 INT_STATUSINT_STATUSINT_STATUSINT_STATUS ((((寄存器 58)58)58)58)中断状态位清除。

该位等于 1111，任何读取中断状态位清除。

FSYNC_INT_LEVELFSYNC_INT_LEVELFSYNC_INT_LEVELFSYNC_INT_LEVEL 该位等于 0000，FSYNFSYNFSYNFSYNCCCC引脚的逻辑电平为高((((作为主处理器中断)))) 。

该位等于 1111，FSYNFSYNFSYNFSYNCCCC引脚的逻辑电平为低((((作为主处理器中断)))) 。

FSYNC_INT_ENFSYNC_INT_ENFSYNC_INT_ENFSYNC_INT_EN 该位等于 0000，该位失能 FSYNCFSYNCFSYNCFSYNC 引脚从主处理器产生中断。

该位等于 1111，该位使能 FSYNCFSYNCFSYNCFSYNC引脚作为主处理器中断。

I2C_BYPASS_ENI2C_BYPASS_ENI2C_BYPASS_ENI2C_BYPASS_EN 该位等于 1111且 I2C_MST_ENI2C_MST_ENI2C_MST_ENI2C_MST_EN ((((寄存器 106106106106 bit[5])bit[5])bit[5])bit[5]) 等于 0,0,0,0, 主应用

处理器可以直接访问 MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0的辅助 I2CI2CI2CI2C总线。

该位等于 0000，无论 I2C_MST_ENI2C_MST_ENI2C_MST_ENI2C_MST_EN (Register(Register(Register(Register 106106106106 bit[5])bit[5])bit[5])bit[5])什么状态，

主应用处理器不可以直接访问 MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0的辅助 I2CI2CI2CI2C总线。



4.164.164.164.16 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 56565656 – INTERRUPTINTERRUPTINTERRUPTINTERRUPT ENABLEENABLEENABLEENABLE 中断使能

说明：

该寄存器使能中断源的中断产生。

关于各个中断源产生中断的标志，请参阅寄存器 58585858。更多关于 I2CI2CI2CI2C主机中断的产生，请参

阅寄存器 54545454。

位 2222和 1111保留。

参数：

MOT_ENMOT_ENMOT_ENMOT_EN 该位置 1111，该位使能运动检测（MotionMotionMotionMotion detectiondetectiondetectiondetection）产生中断。

FIFO_OFLOW_ENFIFO_OFLOW_ENFIFO_OFLOW_ENFIFO_OFLOW_EN 该位置 1111，该位使能 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区溢出产生中断。

I2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_ENI2C_MST_INT_EN 该位置 1111，该位使能 I2CI2CI2CI2C主机所有中断源产生中断。

DATA_RDY_ENDATA_RDY_ENDATA_RDY_ENDATA_RDY_EN 该位置 1111，该位使能数据就绪中断（DataDataDataData ReadyReadyReadyReady interruptinterruptinterruptinterrupt），所有的

传感器寄存器写操作完成时都会产生。



4.174.174.174.17 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 58585858 – INTERRUPTINTERRUPTINTERRUPTINTERRUPT STATUSSTATUSSTATUSSTATUS 中断过状态

说明：

这个寄存器展示各个中断源的中断标志。每个位在读取后被被清除。

关于相应的中断使能位的信息，请参阅寄存器 56565656。

关于 I2CI2CI2CI2C主机中断的列表，请参阅寄存器 54545454。
位 2222和 1111保留。

参数：

MOT_INTMOT_INTMOT_INTMOT_INT 当运动检测（MotionMotionMotionMotion DetectionDetectionDetectionDetection）中断产生，该位自动置 1111。
读取寄存器该位清 0000。

FIFO_OFLOW_INTFIFO_OFLOW_INTFIFO_OFLOW_INTFIFO_OFLOW_INT 当 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区溢出中断产生 ，该位自动置 1111。
读取寄存器该位清 0000。

I2C_MST_INTI2C_MST_INTI2C_MST_INTI2C_MST_INT 当 I2CI2CI2CI2C主机中断产生，该位自动置 1111。
关于 I2CI2CI2CI2C主机中断的列表，请参阅寄存器 54545454。
读取寄存器该位清 0000。

DATA_RDY_INTDATA_RDY_INTDATA_RDY_INTDATA_RDY_INT 当数据就绪中断（DataDataDataData ReadyReadyReadyReady interruptinterruptinterruptinterrupt）产生，该位自动置 1111。
读取寄存器该位清 0000。



4.184.184.184.18 REGISTERSREGISTERSREGISTERSREGISTERS 59595959 TOTOTOTO 64646464 – ACCELEROMETERACCELEROMETERACCELEROMETERACCELEROMETERMEASUREMENTSMEASUREMENTSMEASUREMENTSMEASUREMENTS
加速度计测量值

说明：

这个寄存器存储最近加速度计的测量值。

加速度计根据采样频率（由寄存器 25252525定义）写入到这些寄存器。

加速度计测量值寄存器和温度测量值寄存器，陀螺仪测量值寄存器，外部传感器数据寄存

器都是由 2222个寄存器集合组成：一个内部寄存器集合和一个面向用户的读取寄存器集合。

加速度计传感器的内部寄存器集合里的数据根据采样频率更新。以此同时，每当串行接口

处于闲置状态，面向用户的读取寄存器集合会复制内部寄存器集合的数据值。这保证了突

发读取时传感器寄存器可以读到相同的采样时刻的测量值。请注意，如果没有突发读取，

用户通过检测数据就绪中断（DataDataDataData ReadyReadyReadyReady interruptinterruptinterruptinterrupt）确保一组单字节的读取在相应的采样

时刻。

每个 16161616位加速度计测量值的满量程定义在 ACCEL_FSACCEL_FSACCEL_FSACCEL_FS（寄存器 28282828）。对于每个满量程的设

置，ACCEL_xOUTACCEL_xOUTACCEL_xOUTACCEL_xOUT里加速度计测量值的灵敏度最低分辨率（LSBLSBLSBLSB）如下表：

参数：

ACCEL_XOUTACCEL_XOUTACCEL_XOUTACCEL_XOUT 由 2222部分组成的 16161616位数值

存储最近 XXXX轴加速度计的测量值。

ACCEL_YOUTACCEL_YOUTACCEL_YOUTACCEL_YOUT 由 2222部分组成的 16161616位数值

存储最近 YYYY轴加速度计的测量值。

ACCEL_ZOUTACCEL_ZOUTACCEL_ZOUTACCEL_ZOUT 由 2222部分组成的 16161616位数值

存储最近 ZZZZ轴加速度计的测量值。



4.194.194.194.19 REGISTERSREGISTERSREGISTERSREGISTERS 65656565ANDANDANDAND 66666666 – TEMPERATURETEMPERATURETEMPERATURETEMPERATUREMEASUREMENTMEASUREMENTMEASUREMENTMEASUREMENT
温度测量值

说明：

这些寄存器存储最近温度传感器的测量值。

温度测量值根据采样频率（在寄存器 25252525中定义）写到这些寄存器。

温度测量值寄存器和加速度计测量值寄存器，陀螺仪测量值寄存器，外部传感器数据寄存

器都是由 2222个寄存器集合组成：一个内部寄存器集合和一个面向用户的读取寄存器集合。

温度传感器的内部寄存器集合里的数据根据采样频率更新。以此同时，每当串行接口处于

闲置状态，面向用户的读取寄存器集合会复制内部寄存器集合的数据值。这保证了突发读

取时传感器寄存器可以读到相同的采样时刻的测量值。请注意，如果没有突发读取，用户

通过检测数据就绪中断（DataDataDataData ReadyReadyReadyReady interruptinterruptinterruptinterrupt）确保一组单字节的读取在相应的采样时刻。

温度传感器的比例因子和偏移在电气特性表中（MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0产品特性文档中第 6.46.46.46.4节）。

摄氏度的温度可以用寄存器的置这么计算：

TemperatureTemperatureTemperatureTemperature inininin degreesdegreesdegreesdegrees CCCC ==== (TEMP_OUT(TEMP_OUT(TEMP_OUT(TEMP_OUT RegisterRegisterRegisterRegister ValueValueValueValue asasasas aaaa signedsignedsignedsigned quantity)/340quantity)/340quantity)/340quantity)/340 ++++ 36.5336.5336.5336.53

请注意，在上面的方程的数学的是十进制。

参数：

TEMP_OUTTEMP_OUTTEMP_OUTTEMP_OUT 16161616位有符号数值。

存储最近的温度传感器测量值。



4.204.204.204.20 REGISTERSREGISTERSREGISTERSREGISTERS 67676767 TOTOTOTO 72727272 – GYROSCOPEGYROSCOPEGYROSCOPEGYROSCOPEMEASUREMENTSMEASUREMENTSMEASUREMENTSMEASUREMENTS
陀螺仪测量值

说明：

这个寄存器存储最近陀螺仪的测量值。

陀螺仪根据采样频率（由寄存器 25252525定义）写入到这些寄存器。

陀螺仪测量值寄存器和温度测量值寄存器，加速度计测量值寄存器，外部传感器数据寄存

器都是由 2222个寄存器集合组成：一个内部寄存器集合和一个面向用户的读取寄存器集合。

陀螺仪传感器的内部寄存器集合里的数据根据采样频率更新。以此同时，每当串行接口处

于闲置状态，面向用户的读取寄存器集合会复制内部寄存器集合的数据值。这保证了突发

读取时传感器寄存器可以读到相同的采样时刻的测量值。请注意，如果没有突发读取，用

户通过检测数据就绪中断（DataDataDataData ReadyReadyReadyReady interruptinterruptinterruptinterrupt）确保一组单字节的读取在相应的采样时

刻。

每个 16161616位陀螺仪测量值的满量程定义在 FS_SELFS_SELFS_SELFS_SEL（寄存器 27272727）。对于每个满量程的设置，

GYRO_xOUTGYRO_xOUTGYRO_xOUTGYRO_xOUT里陀螺仪测量值的灵敏度最低分辨率（LSBLSBLSBLSB）如下表：

参数：

GYRO_XOUTGYRO_XOUTGYRO_XOUTGYRO_XOUT 由 2222部分组成的 16161616位数值

存储最近 XXXX轴陀螺仪的测量值。

GYRO_YOUTGYRO_YOUTGYRO_YOUTGYRO_YOUT 由 2222部分组成的 16161616位数值

存储最近 YYYY轴陀螺仪的测量值。

GYRO_ZOUTGYRO_ZOUTGYRO_ZOUTGYRO_ZOUT 由 2222部分组成的 16161616位数值

存储最近 ZZZZ轴陀螺仪的测量值。



4.214.214.214.21 REGISTERSREGISTERSREGISTERSREGISTERS 73737373 TOTOTOTO 96969696 – EXTERNALEXTERNALEXTERNALEXTERNALSENSORSENSORSENSORSENSOR DATADATADATADATA
外部传感器数据

说明：

这些寄存器存储通过辅助 I2CI2CI2CI2C接口，来自从机 0---30---30---30---3外部传感器的数据。从机读取的数据存

储在 I2C_SLV4_DII2C_SLV4_DII2C_SLV4_DII2C_SLV4_DI（寄存器 53535353）。

外部传感器数据写入到这些寄存器的速率在寄存器 25252525定义。访问速率可以通过 SlaveSlaveSlaveSlave DelayDelayDelayDelay
EnableEnableEnableEnable寄存器（寄存器 103103103103）降低。

外部传感器数据寄存器和陀螺仪测量值寄存器，加速度计测量值寄存器，外部传感器数据

寄存器都是由 2222个寄存器集合组成：一个内部寄存器集合和一个面向用户的读取寄存器集

合。

外部传感器的内部寄存器集合里的数据根据采样频率更新。以此同时，每当串行接口处于

闲置状态，面向用户的读取寄存器集合会复制内部寄存器集合的数据值。这保证了突发读

取时传感器寄存器可以读到相同的采样时刻的测量值。请注意，如果没有突发读取，用户

通过检测数据就绪中断（DataDataDataData ReadyReadyReadyReady interruptinterruptinterruptinterrupt）确保一组单字节的读取在相应的采样时刻。

数据根据 I2C_SLV0_CTRL,I2C_SLV0_CTRL,I2C_SLV0_CTRL,I2C_SLV0_CTRL, I2C_SLV1_CTRL,I2C_SLV1_CTRL,I2C_SLV1_CTRL,I2C_SLV1_CTRL, I2C_SLV2_CTRL,I2C_SLV2_CTRL,I2C_SLV2_CTRL,I2C_SLV2_CTRL, andandandand I2C_SLV3_CTRLI2C_SLV3_CTRLI2C_SLV3_CTRLI2C_SLV3_CTRL
((((寄存器 39,39,39,39, 42,42,42,42, 45,45,45,45, andandandand 48)48)48)48)放置在这些外部传感器数据寄存器的相应位置。当一个使能的从

机（I2C_SLVx_ENI2C_SLVx_ENI2C_SLVx_ENI2C_SLVx_EN ==== 1111）读取多于 0000个字节（I2C_SLVx_LEN>0I2C_SLVx_LEN>0I2C_SLVx_LEN>0I2C_SLVx_LEN>0）的数据，读取速率为采

样频率（在寄存器 25252525中定义）或者降低的速率（在寄存器 52525252和 103103103103指定）。在每个采样周

期，读取按从机的序号读取。如果所有的从机都使能且有多个字节需要读取，顺序为从机 0000，

从机 1111，从机 2222，从机 3333。



EachEachEachEach enabledenabledenabledenabled slaveslaveslaveslave willwillwillwill havehavehavehave EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA registersregistersregistersregisters associatedassociatedassociatedassociated withwithwithwith itititit bybybyby numbernumbernumbernumber ofofofof
bytesbytesbytesbytes readreadreadread (I2C_SLVx_LEN)(I2C_SLVx_LEN)(I2C_SLVx_LEN)(I2C_SLVx_LEN) inininin orderorderorderorder ofofofof slaveslaveslaveslave number,number,number,number, startingstartingstartingstarting fromfromfromfrom EXT_SENS_DATA_00.EXT_SENS_DATA_00.EXT_SENS_DATA_00.EXT_SENS_DATA_00.
NoteNoteNoteNote thatthatthatthat thisthisthisthis meansmeansmeansmeans enablingenablingenablingenabling orororor disablingdisablingdisablingdisabling aaaa slaveslaveslaveslave maymaymaymay changechangechangechange thethethethe higherhigherhigherhigher numberednumberednumberednumbered slavesslavesslavesslaves’
associatedassociatedassociatedassociated registers.registers.registers.registers.
Furthermore,Furthermore,Furthermore,Furthermore, ifififif fewerfewerfewerfewer totaltotaltotaltotal bytesbytesbytesbytes areareareare beingbeingbeingbeing readreadreadread fromfromfromfrom thethethethe externalexternalexternalexternal sensorssensorssensorssensors asasasas aaaa
resultresultresultresult ofofofof suchsuchsuchsuch aaaa change,change,change,change, thenthenthenthen thethethethe datadatadatadata remainingremainingremainingremaining inininin thethethethe registersregistersregistersregisters whichwhichwhichwhich nononono longerlongerlongerlonger havehavehavehave
anananan associatedassociatedassociatedassociated slaveslaveslaveslave devicedevicedevicedevice (i.e.(i.e.(i.e.(i.e. highhighhighhigh numberednumberednumberednumbered registers)registers)registers)registers) willwillwillwill remainremainremainremain inininin thesethesethesethese previouslypreviouslypreviouslypreviously
allocatedallocatedallocatedallocated registersregistersregistersregisters unlessunlessunlessunless reset.reset.reset.reset.

IfIfIfIf thethethethe sumsumsumsum ofofofof thethethethe readreadreadread lengthslengthslengthslengths ofofofof allallallall SLVxSLVxSLVxSLVx transactionstransactionstransactionstransactions exceedexceedexceedexceed thethethethe numbernumbernumbernumber ofofofof availableavailableavailableavailable
EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA registers,theregisters,theregisters,theregisters,the excessexcessexcessexcess bytesbytesbytesbytes willwillwillwill bebebebe dropped.Theredropped.Theredropped.Theredropped.There areareareare 24242424
EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA registersregistersregistersregisters andandandand hencehencehencehence thethethethe totaltotaltotaltotal readreadreadread lengthslengthslengthslengths betweenbetweenbetweenbetween allallallall thethethethe slavesslavesslavesslaves cannotcannotcannotcannot
bebebebe greatergreatergreatergreater thanthanthanthan 24242424 orororor somesomesomesome bytesbytesbytesbytes willwillwillwill bebebebe lost.lost.lost.lost.

Note:Note:Note:Note: SlaveSlaveSlaveSlave 4444’ ssss behaviorbehaviorbehaviorbehavior isisisis distinctdistinctdistinctdistinct fromfromfromfrom thatthatthatthat ofofofof SlavesSlavesSlavesSlaves 0-3.0-3.0-3.0-3. ForForForFor furtherfurtherfurtherfurther informationinformationinformationinformation
regardingregardingregardingregarding thethethethe characteristicscharacteristicscharacteristicscharacteristics ofofofof SlaveSlaveSlaveSlave 4,4,4,4, pleasepleasepleaseplease referreferreferrefer totototo RegistersRegistersRegistersRegisters 49494949 totototo 53.53.53.53.

Example:Example:Example:Example:
SupposeSupposeSupposeSuppose thatthatthatthat SlaveSlaveSlaveSlave 0000 isisisis enabledenabledenabledenabled withwithwithwith 4444 bytesbytesbytesbytes totototo bebebebe readreadreadread (I2C_SLV0_EN(I2C_SLV0_EN(I2C_SLV0_EN(I2C_SLV0_EN ==== 1111 andandandand
I2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LENI2C_SLV0_LEN ==== 4)4)4)4) whilewhilewhilewhile SlaveSlaveSlaveSlave 1111 isisisis enabledenabledenabledenabled withwithwithwith 2222 bytesbytesbytesbytes totototo bebebebe read,read,read,read, (I2C_SLV1_EN=1(I2C_SLV1_EN=1(I2C_SLV1_EN=1(I2C_SLV1_EN=1 andandandand
I2C_SLV1_LENI2C_SLV1_LENI2C_SLV1_LENI2C_SLV1_LEN ==== 2).2).2).2). InInInIn suchsuchsuchsuch aaaa situation,situation,situation,situation, EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA _00_00_00_00 throughthroughthroughthrough _03_03_03_03 willwillwillwill bebebebe
associatedassociatedassociatedassociated withwithwithwith SlaveSlaveSlaveSlave 0,while0,while0,while0,while EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA_04_04_04_04 andandandand 05050505 willwillwillwill bebebebe associatedassociatedassociatedassociated withwithwithwith SlaveSlaveSlaveSlave 1.1.1.1.
IfIfIfIf SlaveSlaveSlaveSlave 2222 isisisis enabledenabledenabledenabled asasasas well,well,well,well, registersregistersregistersregisters startingstartingstartingstarting fromfromfromfrom EXT_SENS_DATA_06EXT_SENS_DATA_06EXT_SENS_DATA_06EXT_SENS_DATA_06 willwillwillwill bebebebe allocatedallocatedallocatedallocated
totototo SlaveSlaveSlaveSlave 2.2.2.2.

IfIfIfIf SlaveSlaveSlaveSlave 2222 isisisis disableddisableddisableddisabled whilewhilewhilewhile SlaveSlaveSlaveSlave 3333 isisisis enabledenabledenabledenabled inininin thisthisthisthis samesamesamesame situation,situation,situation,situation, henhenhenhen registersregistersregistersregisters startingstartingstartingstarting
fromfromfromfrom EXT_SENS_DATA_06EXT_SENS_DATA_06EXT_SENS_DATA_06EXT_SENS_DATA_06 willwillwillwill bebebebe allocatedallocatedallocatedallocated totototo SlaveSlaveSlaveSlave 3333 instead.instead.instead.instead.

RegisterRegisterRegisterRegisterAllocationAllocationAllocationAllocation forforforfor DynamicDynamicDynamicDynamic DisableDisableDisableDisable vs.vs.vs.vs. NormalNormalNormalNormal DisableDisableDisableDisable
IfIfIfIf aaaa slaveslaveslaveslave isisisis disableddisableddisableddisabled atatatat anyanyanyany time,time,time,time, thethethethe spacespacespacespace initiallyinitiallyinitiallyinitially allocatedallocatedallocatedallocated totototo thethethethe slaveslaveslaveslave inininin thethethethe
register,register,register,register, willwillwillwill remainremainremainremain associatedassociatedassociatedassociated withwithwithwith thatthatthatthat slave.slave.slave.slave. ThisThisThisThis isisisis totototo avoidavoidavoidavoid dynamicdynamicdynamicdynamic adjustadjustadjustadjust
allocation.allocation.allocation.allocation.

TheTheTheThe allocationallocationallocationallocation ofofofof thethethethe EXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATAEXT_SENS_DATA registersregistersregistersregisters isisisis recomputedrecomputedrecomputedrecomputed onlyonlyonlyonly whenwhenwhenwhen disabled,disabled,disabled,disabled, orororor (2)(2)(2)(2)
thethethethe I2C_MST_RSTI2C_MST_RSTI2C_MST_RSTI2C_MST_RST bitbitbitbit isisisis setsetsetset (Register(Register(Register(Register 106).106).106).106).

ThisThisThisThis aboveaboveaboveabove isisisis alsoalsoalsoalso truetruetruetrue ifififif oneoneoneone ofofofof thethethethe slavesslavesslavesslaves getsgetsgetsgets NACKedNACKedNACKedNACKed andandandand stopsstopsstopsstops functioning.functioning.functioning.functioning.



4.224.224.224.22 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 99999999 – I2CI2CI2CI2C SLAVESLAVESLAVESLAVE 0000 DATADATADATADATAOUTOUTOUTOUT
I2CI2CI2CI2C从机 0000数据输出

说明：

当从机 0000设置位写入模式时，这个寄存器拥有输出的数据用于写入到从机 0000。
更多关于从机 0000控制的信息，请参阅寄存器 37373737 totototo 39393939。

参数：

I2C_SLV0_DOI2C_SLV0_DOI2C_SLV0_DOI2C_SLV0_DO 8888位无符号数值。当从机 0000设置为写入模式时，用于写入到从机 0000。

4.234.234.234.23 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 100100100100 – I2CI2CI2CI2C SLAVESLAVESLAVESLAVE 1111 DATADATADATADATAOUTOUTOUTOUT
I2CI2CI2CI2C从机 1111数据输出

说明：

当从机 1111设置位写入模式时，这个寄存器拥有输出的数据用于写入到从机 1111。
更多关于从机 1111控制的信息，请参阅寄存器 40404040 totototo 42424242。

参数：

I2C_SLV1_DOI2C_SLV1_DOI2C_SLV1_DOI2C_SLV1_DO 8888位无符号数值。当从机 1111设置为写入模式时，用于写入到从机 1111。



4.244.244.244.24 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 101101101101 – I2CI2CI2CI2C SLAVESLAVESLAVESLAVE 2222 DATADATADATADATAOUTOUTOUTOUT
I2CI2CI2CI2C从机 2222数据输出

说明：

当从机 2222设置位写入模式时，这个寄存器拥有输出的数据用于写入到从机 2222。
更多关于从机 2222控制的信息，请参阅寄存器 43434343 totototo 45454545。

参数：

I2C_SLV2_DOI2C_SLV2_DOI2C_SLV2_DOI2C_SLV2_DO 8888位无符号数值。当从机 2222设置为写入模式时，用于写入到从机 2222。

4.254.254.254.25 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 102102102102 – I2CI2CI2CI2C SLAVESLAVESLAVESLAVE 3333 DATADATADATADATAOUTOUTOUTOUT
I2CI2CI2CI2C从机 3333数据输出

说明：

当从机 3333设置位写入模式时，这个寄存器拥有输出的数据用于写入到从机 3333。
更多关于从机 3333控制的信息，请参阅寄存器 46464646 totototo 48484848。

参数：

I2C_SLV3_DOI2C_SLV3_DOI2C_SLV3_DOI2C_SLV3_DO 8888位无符号数值。当从机 3333设置为写入模式时，用于写入到从机 3333。



4.264.264.264.26 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 103103103103 – I2CI2CI2CI2CMASTERMASTERMASTERMASTER DELAYDELAYDELAYDELAYCONTROLCONTROLCONTROLCONTROL
I2CI2CI2CI2C主机延时管理

说明：

这个寄存器用于指定外部传感器数据定时的屏蔽。也用于从机设备根据采样频率降低访问

速率。

当 DELAY_ES_SHADOWDELAY_ES_SHADOWDELAY_ES_SHADOWDELAY_ES_SHADOW置 1111，外部传感器数据屏蔽延迟直到所有数据被接收。

当 I2C_SLV4_DLY_EN,I2C_SLV4_DLY_EN,I2C_SLV4_DLY_EN,I2C_SLV4_DLY_EN, I2C_SLV3_DLY_EN,I2C_SLV3_DLY_EN,I2C_SLV3_DLY_EN,I2C_SLV3_DLY_EN, I2C_SLV2_DLY_EN,I2C_SLV2_DLY_EN,I2C_SLV2_DLY_EN,I2C_SLV2_DLY_EN, I2C_SLV1_DLY_EN,I2C_SLV1_DLY_EN,I2C_SLV1_DLY_EN,I2C_SLV1_DLY_EN,
andandandand I2C_SLV0_DLY_ENI2C_SLV0_DLY_ENI2C_SLV0_DLY_ENI2C_SLV0_DLY_EN都使能,,,, 相应的从机设备的访问速率将被降低。

当从机的访问速率根据采样频率被降低，从机将在每个 1111 //// (1(1(1(1 ++++ I2C_MST_DLY)I2C_MST_DLY)I2C_MST_DLY)I2C_MST_DLY) samplessamplessamplessamples 被

访问。

基础采样频率由 SMPLRT_DIV(SMPLRT_DIV(SMPLRT_DIV(SMPLRT_DIV(寄存器 25)25)25)25) andandandand DLPF_CFGDLPF_CFGDLPF_CFGDLPF_CFG ((((寄存器 26)26)26)26)决定。

更多关于 I2C_MST_DLYI2C_MST_DLYI2C_MST_DLYI2C_MST_DLY的信息,,,, 请参阅寄存器 52525252。
更多关于 SampleSampleSampleSample RateRateRateRate的信息,,,, 请参阅寄存器 25252525。
位 6666 andandandand 5555保留。

参数：

DELAY_ES_SHADOWDELAY_ES_SHADOWDELAY_ES_SHADOWDELAY_ES_SHADOW 该位置 1111，外部传感器数据延时屏蔽直到所有数据已接收。

I2C_SLV4_DLY_ENI2C_SLV4_DLY_ENI2C_SLV4_DLY_ENI2C_SLV4_DLY_EN 该位置 1111，从机 4444只能在低速率访问。

I2C_SLV3_DLY_ENI2C_SLV3_DLY_ENI2C_SLV3_DLY_ENI2C_SLV3_DLY_EN 该位置 1111，从机 3333只能在低速率访问。

I2C_SLV2_DLY_ENI2C_SLV2_DLY_ENI2C_SLV2_DLY_ENI2C_SLV2_DLY_EN 该位置 1111，从机 2222只能在低速率访问。

I2C_SLV1_DLY_ENI2C_SLV1_DLY_ENI2C_SLV1_DLY_ENI2C_SLV1_DLY_EN 该位置 1111，从机 1111只能在低速率访问。

I2C_SLV0_DLY_ENI2C_SLV0_DLY_ENI2C_SLV0_DLY_ENI2C_SLV0_DLY_EN 该位置 1111，从机 0000只能在低速率访问。



4.274.274.274.27 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 104104104104 – SIGNALSIGNALSIGNALSIGNALPATHPATHPATHPATH RESETRESETRESETRESET 信号通道复位

说明：

这个寄存器用于陀螺仪，加速度计，温度传感器的模拟和数字信号通道的复位。

复位会还原模数转换信号通道和清除他们的上电配置。

注意：这个寄存器不会清除传感器寄存器。

位 7777 totototo 3333保留。

参数：

GYRO_RESETGYRO_RESETGYRO_RESETGYRO_RESET 该位置 1111，复位陀螺仪的模拟和数字信号通道。

ACCEL_RESETACCEL_RESETACCEL_RESETACCEL_RESET 该位置 1111，复位加速度计的模拟和数字信号通道。

TEMP_RESETTEMP_RESETTEMP_RESETTEMP_RESET 该位置 1111，复位温度传感器的模拟和数字信号通道。



4.284.284.284.28 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 105105105105 – MOTIONMOTIONMOTIONMOTION DETECTIONDETECTIONDETECTIONDETECTION CONTROLCONTROLCONTROLCONTROL
运动检测控制

说明：

这寄存器是用来添加加速度计上电的延迟时间。它也可以用来配置运动检测减少率。

加速度数据通道提供采样给传感器寄存器和运动检测模块。信号通道中新的采样必须在检

测模块被唤醒开始工作之前刷新。默认的唤醒延迟，可以加长为 3ms3ms3ms3ms 到 4ms4ms4ms4ms。另外

ACCEL_ON_DELAYACCEL_ON_DELAYACCEL_ON_DELAYACCEL_ON_DELAY 中每个最低有效位 ==== 1ms1ms1ms1ms。用户可以选择任何大于 0000 的数值除了

InvenSenseInvenSenseInvenSenseInvenSense特别说明不行的。

更多关于检测模块的信息，请参阅 MPU60X0MPU60X0MPU60X0MPU60X0产品特性文档中的第 8888节。

位 7777 和 6666 保留。

参数：

ACCEL_ON_DELAYACCEL_ON_DELAYACCEL_ON_DELAYACCEL_ON_DELAY 2222位无符号数值。指定加速度计数据通道模块另外的上电延时。

每个最低有效位 ==== 1ms1ms1ms1ms。



4.294.294.294.29 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 106106106106 – USERUSERUSERUSER CONTROLCONTROLCONTROLCONTROL 用户配置

说明：

这个寄存器允许用户使能或使能 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区，I2CI2CI2CI2C主机模式和主要 I2CI2CI2CI2C接口。FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲

区，I2CI2CI2CI2C主机，传感器信号通道和传感器寄存器也可以使用这个寄存器复位。

当 I2C_MST_ENI2C_MST_ENI2C_MST_ENI2C_MST_EN置 1111，I2CI2CI2CI2C主机模式使能。在这个模式下，MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0作为 I2CI2CI2CI2C主机通过

辅助 I2I2I2I2CCCC总线连接外部传感器从机设备。当该位清 0000，辅助 I2I2I2I2CCCC总线（AUX_DAAUX_DAAUX_DAAUX_DA 和AUX_CLAUX_CLAUX_CLAUX_CL）

逻辑上由主 I2CI2CI2CI2C总线（SDASDASDASDA和 SCLSCLSCLSCL）驱动。这是使能盘路模式（BypassBypassBypassBypass ModeModeModeMode）的先决条

件。更多关于旁路模式的信息，请参阅寄存器 55.55.55.55.

MPU-6000MPU-6000MPU-6000MPU-6000：当 I2C_IF_DISI2C_IF_DISI2C_IF_DISI2C_IF_DIS置 1111，主 SPISPISPISPI接口的使能取代主 I2CI2CI2CI2C接口。

MPU-6050MPU-6050MPU-6050MPU-6050：一般 I2C_IF_DISI2C_IF_DISI2C_IF_DISI2C_IF_DIS写 0000。

当复位位(reset(reset(reset(reset bits)bits)bits)bits) (FIFO_RESET,(FIFO_RESET,(FIFO_RESET,(FIFO_RESET, I2C_MST_RESET,I2C_MST_RESET,I2C_MST_RESET,I2C_MST_RESET, andandandand SIG_COND_RESET)SIG_COND_RESET)SIG_COND_RESET)SIG_COND_RESET) 置 1111，这

些复位位会产生一个复位并清 0000。

参数：

FIFO_ENFIFO_ENFIFO_ENFIFO_EN 该位置 1111，使能 FIFOFIFOFIFOFIFO操作。

该位清 0000，失能 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区。 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区不能读取或写入。

FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区状态不能改变除非 MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0重新上电。

I2C_MST_ENI2C_MST_ENI2C_MST_ENI2C_MST_EN 该位置 1111，使能 I2CI2CI2CI2C主机模式。

该位清 0000，辅助 I2CI2CI2CI2C总线（AUX_DAAUX_DAAUX_DAAUX_DA 和 AUX_CLAUX_CLAUX_CLAUX_CL）逻辑上由主 I2CI2CI2CI2C
总线（SDASDASDASDA和 SCLSCLSCLSCL）驱动。

I2C_IF_DISI2C_IF_DISI2C_IF_DISI2C_IF_DIS MPU-6000:MPU-6000:MPU-6000:MPU-6000:该位置 1111，失能主 I2CI2CI2CI2C接口并使能 SPISPISPISPI接口

MPU-6050MPU-6050MPU-6050MPU-6050：一般该位写 0000。

FIFO_RESETFIFO_RESETFIFO_RESETFIFO_RESET 当 FIFO_EN=0FIFO_EN=0FIFO_EN=0FIFO_EN=0该位置 1111，复位 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区。复位后该位自动清 0000。

I2C_MST_RESETI2C_MST_RESETI2C_MST_RESETI2C_MST_RESET 当 I2C_MST_EN=0I2C_MST_EN=0I2C_MST_EN=0I2C_MST_EN=0该位置 1111，复位 I2CI2CI2CI2C主机。复位后该位自动清 0000。

SIG_COND_RESETSIG_COND_RESETSIG_COND_RESETSIG_COND_RESET 该位置 1111，复位所有传感器的信号通道 ((((陀螺仪,,,, 加速度计和温度传

感器))))。这个操作会清除传感器寄存器。复位后该位自动清 0000。如果

只想复位信号通道((((不复位传感器寄存器))))，
请使用寄存器 104104104104，SIGNAL_PATH_RESETSIGNAL_PATH_RESETSIGNAL_PATH_RESETSIGNAL_PATH_RESET。



4.304.304.304.30 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 107107107107 – POWERPOWERPOWERPOWERMANAGEMENTMANAGEMENTMANAGEMENTMANAGEMENT 1111 电源管理 1111

说明：

这个寄存器允许用户配置电源模式和时钟源。还提供了复位整个设备和禁用温度传感器的

位。

当置 SLEEPSLEEPSLEEPSLEEP位为 1111，MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0可以进入低功耗睡眠模式。当失能 SLEEPSLEEPSLEEPSLEEP且 CYCLECYCLECYCLECYCLE位

置 1111，MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0进入循环模式（CycleCycleCycleCycle ModeModeModeMode）。在循环模式，设备在睡眠模式和唤醒模式

间循环，根据 LP_WAKE_CTRLLP_WAKE_CTRLLP_WAKE_CTRLLP_WAKE_CTRL（寄存器 108108108108）设定的速率从加速度计采集样品数据。唤

醒频率的配置，在 PowerPowerPowerPowerManagementManagementManagementManagement 2222寄存器（寄存器 108108108108）中的 LP_WAKE_CTRLLP_WAKE_CTRLLP_WAKE_CTRLLP_WAKE_CTRL位。

内部 8MHz8MHz8MHz8MHz的振荡器，作为陀螺仪的基准时钟，或者是选择外部时钟作为 MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0的时

钟源。当内部 8MHz8MHz8MHz8MHz的振荡器或者外部时钟源被选择作为时钟源，MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0开始在低功

耗模式下工作，陀螺仪处于失能状态。

上电后，MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0的时钟源默认是内部振荡器。不管怎么样，强烈建议设备配置它（或

者使用外部时钟源）作为陀螺仪的基准时钟，以提高稳定性。时钟源可以根据下表选择：

更多关于MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0时钟源的信息，请参阅 MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0产品特性文档。

第 4444位保留。

参数：

DEVICE_RESETDEVICE_RESETDEVICE_RESETDEVICE_RESET 该位置 1111，重启内部寄存器到默认值。

复位完成后该位自动清 0000。 各个寄存器的默认值在第 3333节。

SLEEPSLEEPSLEEPSLEEP 该位置 1111，MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0进入睡眠模式。

CYCLECYCLECYCLECYCLE 当失能 SLEEPSLEEPSLEEPSLEEP且 CYCLECYCLECYCLECYCLE位置 1111，MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0进入循环模式。在循

环模式，设备在睡眠模式和唤醒模式间循环，根据 LP_WAKE_CTRLLP_WAKE_CTRLLP_WAKE_CTRLLP_WAKE_CTRL
（寄存器 108108108108）设定的速率从加速度计采集样品数据。

TEMP_DISTEMP_DISTEMP_DISTEMP_DIS 该位置 1111，失能温度传感器。

CLKSELCLKSELCLKSELCLKSEL 3333位无符号数值。指定设备的系统时钟源。



4.314.314.314.31 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 108108108108 – POWERPOWERPOWERPOWERMANAGEMENTMANAGEMENTMANAGEMENTMANAGEMENT 2222 电源管理 2222

说明：

这个寄存器允许用户配置加速度计在低功耗模式下唤起的频率。也允许用户让加速度计和

陀螺仪的个别轴进入待机模式。

只让MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0的加速度计进入低功耗模式的步骤如下：

1.1.1.1.置 CYCLECYCLECYCLECYCLE位为 1111
2.2.2.2.置 SLEEPSLEEPSLEEPSLEEP位为 1111
3.3.3.3.置 TEMP_DISTEMP_DISTEMP_DISTEMP_DIS位为 1111
4.4.4.4.置 STBY_XG,STBY_YG,STBY_ZGSTBY_XG,STBY_YG,STBY_ZGSTBY_XG,STBY_YG,STBY_ZGSTBY_XG,STBY_YG,STBY_ZG位为 1111
上述所有位可以在电源管理 1111寄存器（寄存器 107107107107）中找到。

在这种模式下，设备会关闭除了主 I2CI2CI2CI2C接口外其他所有设备，加速度计只在固定的间隔唤

醒并测量一次。唤醒的频率可以通过配置 LP_WAKE_CTRLLP_WAKE_CTRLLP_WAKE_CTRLLP_WAKE_CTRL实现如下：

更多关于MPU-6050MPU-6050MPU-6050MPU-6050电源模式的信息，请参阅寄存器 107.107.107.107.

用户可以使用这个寄存器实现加速度计和陀螺仪的个别轴进入待机模式。如果设备使用陀

螺仪的一个轴作为时钟源，但同时这个轴进入待机模式，则时钟源会自动切换到内部 8MH8MH8MH8MHzzzz
振荡器。

参数：

LP_WAKE_CTRLLP_WAKE_CTRLLP_WAKE_CTRLLP_WAKE_CTRL 2222位无符号数值。

指定加速度计在低功耗模式下的唤醒频率。

STBY_XASTBY_XASTBY_XASTBY_XA 该位置 1111，加速度计的 XXXX轴进入待机模式。

STBY_YASTBY_YASTBY_YASTBY_YA 该位置 1111，加速度计的 YYYY轴进入待机模式。

STBY_ZASTBY_ZASTBY_ZASTBY_ZA 该位置 1111，加速度计的 ZZZZ轴进入待机模式。

STBY_XGSTBY_XGSTBY_XGSTBY_XG 该位置 1111，陀螺仪的 XXXX轴进入待机模式。

STBY_YGSTBY_YGSTBY_YGSTBY_YG 该位置 1111，陀螺仪的 YYYY轴进入待机模式。

STBY_ZGSTBY_ZGSTBY_ZGSTBY_ZG 该位置 1111，陀螺仪的 ZZZZ轴进入待机模式。



4.324.324.324.32 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 114114114114ANDANDANDAND 115115115115 – FIFOFIFOFIFOFIFO COUNTCOUNTCOUNTCOUNTREGISTERSREGISTERSREGISTERSREGISTERS
FIFOFIFOFIFOFIFO计数寄存器

说明：

这些寄存器记录目前在 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区中的样本数。

这些寄存器映射 FIFOFIFOFIFOFIFO计数的值。当 FIFO_COUNT_HFIFO_COUNT_HFIFO_COUNT_HFIFO_COUNT_H（寄存器 72727272）被读取，两个寄存器

都加载当前样本数。

注意：只读 FIFO_COUNT_LFIFO_COUNT_LFIFO_COUNT_LFIFO_COUNT_L并不更新当前采样数到寄存器。FIFO_COUNT_HFIFO_COUNT_HFIFO_COUNT_HFIFO_COUNT_H必须先访

问来更新 2222个寄存器的内容。

FIFO_COUNTFIFO_COUNTFIFO_COUNTFIFO_COUNT必须按从高到低的顺序读取，确保读取到最新的 FIFOFIFOFIFOFIFO计数值。

参数：

FIFO_COUNTFIFO_COUNTFIFO_COUNTFIFO_COUNT 16161616位无符号数值。表示存储在 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区的字节数。反过来说就

是 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区中可以被读取到的字节数，他直接表示一组传感器获

取的数据存储在 FIFOFIFOFIFOFIFO（寄存器 35353535和 36363636）中可用的样本数量。



4.334.334.334.33 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 116116116116 – FIFOFIFOFIFOFIFO READREADREADREADWRITEWRITEWRITEWRITE FIFOFIFOFIFOFIFO读写

说明：

这个寄存器用于 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区的读取和写入。

数据写入到 FIFOFIFOFIFOFIFO的顺序按寄存器的序号（从最低到最高）。如果所有的 FIFOFIFOFIFOFIFO使能标志（见

下文）都启用，所有外部传感器数据寄存器（寄存器 73737373 totototo 96969696）有关的设备和寄存器 56565656到
96969696的内容都要按采样频率写入。

当感器数据寄存器对应的 FIFOFIFOFIFOFIFO使能标志位 FIFO_ENFIFO_ENFIFO_ENFIFO_EN（寄存器 35353535）都置 1111，传感器数据寄

存器（寄存器 59595959 totototo 96969696）的内容将写入到 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区。另外 I2CI2CI2CI2C从机 3333传感器数据寄存器

标志在 I2C_MST_CTRLI2C_MST_CTRLI2C_MST_CTRLI2C_MST_CTRL（寄存器 36363636）。

如果 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区溢出，状态位 FIFO_OFLOW_INTFIFO_OFLOW_INTFIFO_OFLOW_INTFIFO_OFLOW_INT自动置 1.1.1.1.该位在 INT_STATUSINT_STATUSINT_STATUSINT_STATUS（寄存

器 58585858）。当 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区溢出，最老的数据就会丢失，新的数据会写入到 FIFOFIFOFIFOFIFO。

如果 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲为空，读取该寄存器会返回以前从 FIFOFIFOFIFOFIFO读到的最后字节，直到新的可用数

据出现。用户可以检查 FIFO_COUNTFIFO_COUNTFIFO_COUNTFIFO_COUNT确保 FIFOFIFOFIFOFIFO是否为空。

参数：

FIFO_DATAFIFO_DATAFIFO_DATAFIFO_DATA 8888位数据，发送到 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区或者从 FIFOFIFOFIFOFIFO缓冲区接收



4.344.344.344.34 REGISTERREGISTERREGISTERREGISTER 117117117117 – WHOWHOWHOWHOAMAMAMAM IIII 我是谁

说明：这个寄存器用于标识设备的身份。WHO_AM_IWHO_AM_IWHO_AM_IWHO_AM_I的内容是 MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0的 7777位 I2CI2CI2CI2C地

址的头 6666位。最后一位地址由 AD0AD0AD0AD0引脚确定。AD0AD0AD0AD0引脚的值跟寄存器无关。

寄存器的默认值为 0x680x680x680x68。

位 0000和 7777保留。（硬编码为 0000）。

参数：

WHO_AM_IWHO_AM_IWHO_AM_IWHO_AM_I 包含MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0MPU-60X0的 6666位 I2CI2CI2CI2C地址。

上电复位的值从位 6666到位 1111为：110100110100110100110100。
TheTheTheThe Power-On-ResetPower-On-ResetPower-On-ResetPower-On-Reset valuevaluevaluevalue ofofofof Bit6:Bit1Bit6:Bit1Bit6:Bit1Bit6:Bit1 isisisis 110110110110 100100100100


