
 

myAccel3LV02
 

12/29/2009 12 비트 AD,  SPI/I2C 인터페이스를 내장한 가속도 센서

 

3 축 가속도 센서에 12 비트 AD 변환 장치를 내장하여 디지털 값으로 

인터페이스가 가능한 가속도 센서 모듈 보드입니다. SPI/I2C 중 

선택적으로 인터페이스가 가능하며, 센서 자체의 특성도 기존 3 축 

센서들에 비해 노이즈가 매우 작아 정밀한 계측에 유용합니다. 

기존 myAccel3LV02 와 동일한 기능과 핀맵으로 LGA-16 패키지 

타입의 LIS3LV02DL 으로 myAccel3LV02 rev.B 를 출시 하였습니다. 

패키지만 다를 뿐 모든 기능은 동일하며 외각 사이즈가 조금 

작아졌습니다. 
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myAccel3LV02 

제품 소개 

제품 특징 

myAccel3LV02 는 ST 사에서 출시한 LIS3LV02DL 센서를 보다 편리하게 실험할 수 

있도록 주변 회로와 필요한 결선을 100mil 간격의 헤더핀으로 연결한 소형 가속도 센서 

보드입니다. 추가 부품 없이 전원만 인가하면 바로 동작하도록 제작되어 있으며, 

QFPN(Quard Flat Package No lead) 외형으로 인해 실험에 불편함을 해결하기 위해 

일반적으로 많이 사용하는 브레드 보드에 장착이 가능한 100mil(2.54mm) 간격의 8 핀 

인터페이스로 변경하였습니다. 이전에는 센서 패키지 형태 때문에 손쉽게 테스트하지 

못하고 PCB 를 제작해야만 했던 불편함을 느꼈던 개발자들에게는 myAccel3LV02 

보드가 해결책이 될 것입니다. 

LIS3LV02DL 가속도 센서는 내부에 12 비트 아날로그-디지털 변환 장치를 내장하고 있어 

별도의 AD 변환이 필요 없이 디지털 값이 출력됩니다. 특히 대부분의 

마이크로컨트롤러에 내장된 AD 변환기가 10 비트인 점을 감안하면 4 배 정밀한 디지털 

값을 얻을 수 있습니다. 디지털로 변환된 값은 SPI 또는 I2C 인터페이스를 통해 마이크로 

컨트롤러와 연결할 수 있습니다. 그리고 무엇보다도 센서의 노이즈 레벨이 기존의 3 축 

가속도에 비해 대폭 감소하여 보다 정밀한 측정을 할 수 있습니다. 또한 4 개 

bandwidth 의 digital low-pass filter 를 내장하고 있어 필요에 따라 적절한 필터를 

선택하면 더욱 더 노이즈가 적은 신호를 얻을 수 있습니다. 자유낙하 감지 wake-up 

인터럽트 소스로 동작시키기 위한 free-fall wake-up 기능이나 high-pass filter 를 이용한 

direction detection 기능 또한 제공합니다. 

기능상의 특징 

 한 개의 센서 보드에서 3 축 가속도 측정 

 12 비트 ADC 를 내장하여 디지털 값 출력 
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 SPI 또는 I2C 디지털 인터페이스 

 측정범위는 ±2g 또는 ±6g 중에 하나를 선택 

 출력 rate 에 따른 내장 digital low-pass filter 

 자유낙하 감지 인터럽트 발생/이동 방향 검출 

 -40 도에서 +85 도까지의 넓은 동작 온도 범위 

 2.16V ~ 3.6V 의 동작전압과 1.8V IO 호환 

 브레드 보드에 연결이 편리한 2.54mm 간격의 헤더핀 인터페이스 

 가로, 세로 1.5cm 의 초소형 크기 

응용분야 

 가속도 센서 측정이 필요한 전 분야 

 로봇의 움직임, 기울어짐 측정, 네비게이션용 센서 

 충격, 낙하 감지 

제품 소개 홈페이지 

http://withrobot.com/entry/myAccel3LV02 에 접속하면 myAccel3L02 관련 최신 소식을 

접하실 수 있으며, sensor 카테고리 항목을 보시면 다양한 가속도 센서 및 각속도(자이로) 

센서에 관한 자료를 얻을 수 있습니다. 
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그림 1. myAccel3LV02 제품 소개 홈페이지(http://withrobot.com) 
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외형 치수 및 보드 설명 

외형 치수 

   

그림 2 myAccel3LV02 외형 수치 

myAccel3LV02 는 LGA-16 핀 디바이스에서 외부와 인터페이스에 필요한 8 핀을 100mil 

간격의 헤더핀 커넥터에 배치해 두었습니다. 헤더핀 소켓을 이용하면 다른 장치와 

손쉽게 연결할 수 있으며, 필요에 따라서는 브레드 보드에 연결하여 실험도 가능합니다. 

초소형으로 제작되어 여러 응용 제품군에 손쉽게 적용 테스트가 가능합니다. 

핀 설명 

핀 

번호 
핀 이름 설명 

J1-1 VDD 센서의 동작 전압 입력 (2.16V ~ 3.6V) typ. 2.5V 

J1-2 VDD_IO 디지털 인터페이스 동작 전압 입력 (1.71V ~ VDD) 

J1-3 RDY/INT  Interrupt/Data Ready 출력 신호 

J1-4 GND 접지 신호 

J2-1 CS SPI Chip select (CS)  

J2-2 SCL/SPC SPI Clock (SPC) I2C clock (SCL) 

J2-3 SDA/SDI/SDO SPI data in (SDI) I2C Serial data (SDA) 

J2-4 SDO SPI data out (SDO)  

 모든 핀은 최대 인가 전압이 6V 입니다. 6V 이상의 전압을 가하면 제품이 

파손되므로 주의하시기 바랍니다. 

좌표축 
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myAccel3LV02 에서 측정하는 가속도의 좌표계는 아래 그림과 같습니다. 보드의 위쪽이 

+X, 아래쪽이 -X, 우측이 +Y, 좌측이 -Y 입니다. 보드의 아래 방향은 +Z 이며, 위쪽 

방향이 -Z 축에 해당합니다. 

 

그림 3 myAccel3LV02 좌표축 

 

그림 4 LIS3LV02DL 최대 허용 전기적 특성 

 

 

사용예 

AVR 사용자 
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국내에서 많이 사용되는 Atmel 사의 AVR 프로세서를 이용하여 myAccel3LV02 과 SPI 로  

연결하는 예제를 공개합니다. http://withrobot.com/entry/myAccel3LV02 에 접속하시면 

예제 코드 소개란에서 다운로드 받으실 수 있습니다. 대상 프로세서는 ATMEGA128 을 

기준으로 하였습니다. 동작하는 과정을 동영상으로도 확인하실 수 있습니다. 

myCortex 시리즈 사용자 

위드로봇에서 공급하는 myCortex 시리즈용 예제에도 myAccel3LV02 사용예가 

들어있습니다. myCortex 보드 홈페이지나 myAccel3LV02 홈페이지 

(http://withrobot.com/entry/myAccel3LV02)에서 해당 예제 코드를 내려 받으실 수 

있습니다. 

배경 이론 소개 및 MYACCEL3LV02 의 출력 신호 설명 

가속도의 정의와 간단한 예제 

물체의 운동에 관련된 물리량은 속도(velocity), 각속도(angular velocity), 

가속도(acceleration), 저크(jerk)등이 있습니다만 일상생활에서 가장 흔히 접하고 

사용하는 물리량은 속도입니다. 속도의 정의는 어떤 기준점에 대해 단위시간당 움직인 

거리입니다. 일반적으로 단위는 m/s 를 많이 사용합니다. 센서에서 측정되는 가속도의 

정의는 이 속도의 정의를 이용합니다. 가속도의 정의는 단위시간당 속도의 

변화량입니다. 즉, 어떤 시간 동안 속도가 얼마나 변했는가를 나타내는 물리량이 바로  

가속도입니다. 일반적으로 m/s2 를 사용합니다. 위 정의를 이용하여 간단한 예를 하나 

들어보겠습니다. 

 

 case I: 교차로에 정지 신호를 받아서 정차해 있던 차가 파란색 신호등을 보고 

움직이기 시작했습니다. 3 초 만에 30km/h(=8.33m/s)의 속도에 도달했습니다. 
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 이 경우 3 초간 속도가 0m/s 에서 8.33m/s 까지 변했으므로, 이 구간의 평균 

가속도는 +2.78m/s2 입니다. 가속도가 +라는 의미는 가속이 되고 있다는 뜻입니다. 

물론 양의 부호 +는 일반적으로 제거하고 2.78m/s2 라고 표기해도 무방합니다. 

 case II: 30km/h 의 속도에 도달한 후 15 초간 계속 30km/h 의 속도로 주행했습니다. 

 이 경우 15 초간 속도의 변화는 없습니다. 따라서 이 구간을 이동하는 동안의 평균 

가속도는 0m/s2 입니다. 

 case III: 전방에 신호등이 붉은색으로 바뀌는 것을 보고, 감속을 하기 시작했습니다. 

2 초간 브레이크를 밟아서 30km/h 의 속도에서 완전히 정지했습니다. 

 이 경우 2 초간 속도 변화는 8.33m/s 에서 0m/s 으로 변했으므로, 이 구간의 평균 

가속도는 -4.17m/s2 입니다. 가속도가 -라는 의미는 감속이 되고 있다는 뜻입니다. 

중력가속도와 측정 단위(g) 

물체가 지구 중력에 의해 지표면으로 낙하할 때의 가속도를 중력가속도라고 합니다. 

지구의 위치에 따라 다소 차이가 있지만 평균 9.8m/s2 로 알려져 있으며, 이 중력 

가속도의 영문 명칭(gravity force)의 첫 자 g 를 중력가속도 단위로 사용하며 읽을 때는 

‘지’라고 읽습니다. 이 중력 가속도는 지구 대기권 안에서 운동하는 물체에게는 언제나 

가해지는 힘이며, 그 방향은 지구 중심 방향입니다. 따라서 1g 라는 가속도는 지구 중심 

방향으로 9.8m/s2 의 가속도를 의미합니다. 2g 면 이의 두 배에 해당하는 19.6m/s2 의 

가속도가 됩니다. 

책상 위에 가만히 올려놓은 myAccel3LV02 도 항상 지구 중심 방향으로 1g 의 가속도를 

받고 있습니다. 따라서 myAccel3LV02 의 출력 값도 이에 해당하는 가속도가 측정되어 

출력될 것입니다. 이 부분이 가속도계를 처음 접하시는 분들이 가장 혼동하는 

부분입니다. 다시 강조하면, myAccel3LV02 가 움직이지 않고 멈춰있어도 지구 중심 

방향의 중력 가속도는 계속 힘이 가해지고 있으며, 이 값은 myAccel3LV02 가 놓여진 

상태에 따라 해당 좌표축에 각각 분배되어 특정 값이 출력되게 됩니다. 만일 

myAccel3LV02 를 정확하게 지구 중심 방향의 평면에 올려놓았다면, X, Y 축에는 0g 에 

해당하는 값이 출력되고, Z 축에는 1g 에 해당하는 값이 출력됩니다. 이 때 

myAccel3LV02 를 기울이면 X 축과 Y 축에도 값이 출력되는 것을 확인해 볼 수 있습니다. 

이 특성을 이용하면 가속도 센서를 기울기 센서로 활용할 수 있습니다. 

Dynamic Acceleration 과 Static acceleration 
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위해 감속하는 case III 구간에서는 -5m/s2 에 해당하는 신호로 1526(2048-522)가 

출력됩니다. X 축에서 검출된 신호는 모두 dynamic acceleration 에 해당합니다. 

Y 축 방향으로는 속도 변화가 없으므로 0g 에 해당하는 0 이 출력됩니다. 

Z 축 방향으로는 속도 변화가 없지만, 지구 중력 가속도가 계속 영향을 미칩니다. 따라서 

1g 에 해당하는 1024 가 출력됩니다. 이 때 Z 축에서 검출된 신호는 static 

acceleration 에 해당합니다. 

위 예제에서는 myAccel3LV02 가 지구 중력 방향에 대하여 정확한 평면에 설치했다는 

가정을 가지고 있기 때문에 static acceleration 과 dynamic acceleration 이 각 축으로 

분리가 되었습니다. 하지만, 일반적인 경우에는 이러한 가정이 성립되기 어려우며, 이럴 

경우 각 축에는 static acceleration 과 dynamic acceleration 이 섞여서 검출되게 됩니다. 

이들의 분리는 가속도 센서나 자이로 센서를 추가하여 센서 퓨전(sensor fusion)을 통해 

수행하는 것이 일반적입니다. 

자주 묻는 질문들(FAQ) 

 가속도 센서로 속도를 측정하려면? 

 가장 간단한 방법은 가능한 빨리 가속도 센서의 출력값을 측정하여 그 값들을 

적분하면 속도를 얻을 수 있습니다. 단, 이 방법은 장시간 사용시 에러값들이 

누적되어 값 자체가 발산하는 센서 드리프트(sensor drift) 현상이 발생할 수 

있습니다. 따라서 별도의 센서나 알고리즘을 통해 일정 시간 간격으로 교정할 

필요가 있습니다. 많은 경우 자이로 센서와 가속도 센서를 같이 사용하는 센서 

퓨전(sensor fusion) 기술을 사용합니다. 

 static acceleration 또는 dynamic acceleration 만 측정할 수는 없나요? 

 가능은 합니다만, 가속도계 하나 만으로는 불가능합니다. 모션(motion)을 연구하는 

그룹에서 질문과 같이 가속도계와 또 다른 센서의 조합으로 static acceleration 과 

dynamic acceleration 을 분리해서 측정하는 시스템을 만들기 위해 많은 연구를 

수행하고 있습니다. 대표적인 연구로는 자이로 센서와 연동하는 경우와, 복수 개의 

가속도계를 사용하는 경우가 있습니다. 위드로봇에서도 위 두 가지 시스템에 대한 

실험을 계속하고 있으며, 가시적인 결과가 나오고 있습니다. 추후 별도의 

시스템으로 여러분과 만나게 될 것으로 예상하고 있습니다. 
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