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一、 HUB-OMT 介紹 

HUB-OMT 是由 PAA3905 結合 G-Sensor(MPT-6050)來偵測在立體空間移動的狀況，

利用 G-Sensor 來調整 PAA3905 對地的方向，由 PAA3905 影像擷取來感知位置的移動，

在使用方面設定好內部參數，就能透過 SPI 介面得知位置移動的 XY 方向的差異值(無水

平旋轉時)，另 G-sensor 是透過 I2C 的介面來得知運動姿態。 

其模組板如圖 1.( HUB-OMT 模組)，其 PIN 說明如下: 

PIN 型式 說明 

3.3v 電源 供應給內部的 3.3V 電壓，由外部提供。 

5v 電源 供應給內部的 5V 電壓，由外部提供。 

GND 電源 電源的地端。 

LEDS 輸出 照明 LED 的同步訊號 

OUT3.3v 電源 輸出 3.3V 的電源 

OUT5v 電源 輸岀 5v 的電源 

SCLK 輸入 溝通 PAA3905 SPI 的 clock 訊號。 

MISO 輸入 溝通 PAA3905 SPI 的資料輸出。 

MOSI 輸出 溝通 PAA3905 SPI 的資料輸入。 

NCS 輸入 溝通 PAA3905 SPI 的致能。 

MOTION 輸出 PAA3905 輸出 LOW 時代表偵測到移動。 

SCL 輸入 MPU6050 I2C 介面 clock 訊號 

SDA 輸出入 MPU6050 I2C 介面 data 訊號 

INT 輸出 MPU6050 感測資料中斷輸出通知訊號 
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圖 1. HUB-OMT 模組 

其圖 2.HUB-OMT 電路圖如下: 



 
圖 2.HUB-OMT 電路圖 



 

二、 HUB5168+介紹 

1. 功能說明 

HUB5168+ 具有 2.4G & 5G WIF 雙頻 IOT 微控器，內部記憶體高達 512Kbytes，3

組 ADC、1 個硬體 SPI、2 組 UART、1 組 I2C 及 5 個 PWM 輸，運轉頻率高達 200MHz，

可以有效的執行各種 IOT 的任務。 

 

2. 腳位說明 
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圖 3. HUB5168+腳位說明 



3. HUB5168+電路圖 

 
圖 4.HUB5168+電路圖 

三、 硬體接線(HUB-OMT 連接 HUB5168+) 
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圖 5.HUB-OMT 連線 HUB5168+ 



 
圖 6. HUB-OMT 直接上下相疊 

四、 程式庫 PAA3905_lib 介紹 

 



 

五、 HUB-OMT_v0 程式及實驗 

圖 7.(硬體的實作)如下: 

 
圖 7.硬體的實作 

arduino 的主程式如下: 

// HUB-OMT & HUB5168+ arduino demo program 

// design by Tom,Yen 2024/05/16 

 

#define DEBUG 

 

#ifdef DEBUG 

#ifndef DEBUG_H 

#define DEBUG_H 

  #include <stdio.h>  

  #include <stdarg.h> 

 

  #define DBGI Serial.begin(115200) 

  #define BRK {char bugSbuf[128]; \ 

    sprintf(bugSbuf,"Break @%s:%d",__FILE__,__LINE__); \ 

    Serial.println((String)bugSbuf); \ 

    while (0==Serial.available()); \ 

    while (Serial.available()) Serial.read(); \ 

    Serial.println("Go!!");} 

   

  #define DBG(...) {char bugSbuf[250];sprintf(bugSbuf,__VA_ARGS__);Serial.println((String)bugSbuf);} 



#endif  // DEBUG_H  

#endif  // DEBUG 

 

//#define BRUST_READ 

 

#include "Wire.h" 

#include <MPU6050_light.h>         // MPU6050 G-sensor 程式庫 

 

MPU6050 mpu(Wire);              // 使用 I2C MPU-6050 物件 

 

#include "hub5168p.h" 

#include "PAA3905_lib.h"           // 使用 PAA3905 程式庫 

 

long timer = 0; 

 

PAA3905 paa; 

 

void setup() { 

    Serial.begin(115200); 

    Wire.begin(); 

    byte status = mpu.begin();        //啓始 MPU6050 

    DBG("MPU6050 status: %d", status); 

    while(status!=0){ } // stop everything if could not connect to MPU6050 

    DBG("Calculating offsets, do not move MPU6050"); 

    delay(1000); 

    mpu.calcOffsets(true,true); // gyro and accelero 

    DBG("Done!"); 

    DBG("PAA Error %d",paa.begin()); //啓始 PAA3905 

} 

 

void loop() {    

    mpu.update();  

    if(millis() - timer > 100){              // 每 0.1 秒讀取 PAA3905 及 MPU6050 感測器資料 

        int dx=0,dy=0,op=0;   // op 0: nothing, 1: high light 2: low light 3:very low light,dx:PAA3905 X 軸差異值,dy: PAA3905 Y 軸差異值 

        uint8_t sql=0;        // PAA3905 表面粗糙度 

        uint32_t sht=0;       // PAA3905 快門值 

         

 

#ifndef BRUST_READ 

        if (op=paa.readMotion(&dx,&dy)){  //讀取 PAA3905 資料 



            paa.getSqualShutter(&sql,&sht); 

        } 

#else 

        motionDataT mD; 

 

        if (op=paa.readMotion(&mD)){ 

            paa.getSqualShutter(&sql,&sht); 

            dx=paa.getDeltaX(); 

            dy=paa.getDeltaY(); 

        }  

#endif 

        // 輸出 HUB-OMT 資料及讀取 MPU6050 

        // mpu.getAngleX() : 讀取 MPU6050 X 軸對重力角度, mpu.getAngleY() : 讀取 MPU6050 Y 軸對重力角度 

        // mpu.getAngleZ() : 讀取 MPU6050 Z 軸對重力角度, mpu.getAccX():讀取 MPU6050 X 軸加速度 

        // mpu.getAccY():讀取 MPU6050 Y 軸加速度, mpu.getAccZ():讀取 MPU6050 Z 軸加速度 

        DBG("OP=%d Sql=%d Sht=%d Dx=%d Dy=%d Temp=%f angleX=%f angleY=%f angleZ=%f accX=%f accY=%f 

accZ=%f",op,sql,sht,dx,dy,mpu.getTemp(),mpu.getAngleX(),mpu.getAngleY(),mpu.getAngleZ(),mpu.getAccX(),mpu.getAccY(),mpu.getAccZ()); 

        timer = millis(); 

    }  

} 

// Structure for motion data 

typedef struct       // Burst reading from register 0x50,motionDataT 型態結構 

{ 

    uint8_t motion;        // BYTE 0 :無移動 1:有移動 

    uint8_t observation;   // BYTE 1 保留 

    uint8_t deltaX_L;      // BYTE 2 X 軸移動差異值 Low byte 

    uint8_t deltaX_H;      // BYTE 3 X 軸移動差異值 High byte 

    uint8_t deltaY_L;      // BYTE 4 Y 軸移動差異值 Low byte 

    uint8_t deltaY_H;      // BYTE 5 Y 軸移動差異值 High byte 

    uint8_t csd_type;      // BYTE 6 

    uint8_t squal;         // BYTE 7 表面粗糙度 

    uint8_t rd_sum;        // BYTE 8 

    uint8_t rd_max;        // BYTE 9 

    uint8_t rd_min;        // BYTE 10 

    uint8_t shutter_hh;    // BYTE 11 快門值最高 byte 

    uint8_t shutter_h;     // BYTE 12 快門值中間 byte 

    uint8_t shutter_l;     // BYTE 13 快門值最低 byte 

} motionDataT;                             

 



 

實驗結果: 

 
圖 8. 0.1 秒移動輸出結果 

 
圖 9. 0.1 秒固定輸出結果 


