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:  

• 3-Achsen-Beschleunigungssenor (X,Y,Z) 

• XY-Joystick 

• 2 Buttons (c und z) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

SDA: Datenleitung 

SCL:  Taktleitung 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

Initialisierung 

0x52: Nunchuk-Adresse 

Reset RAM-Pointer 

Nunchuk Daten 

lesen 

Joystick X 

Joystick Y 
Accel X  (Bit 9..2) 
Accel Y  (Bit 9..2) 
Accel Z  (Bit 9..2) 
Accel X,Y,Z (Bit 1+0) 

 + Button C+Z  (1: Off ; 0: On)  
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Durch Versuche wurden folgende Werte für den Beschleunigungssensor ermittelt (ohne Gewähr): 

 

 Bewegung nach Links   Ruhelage  Bewegung nach Rechts 

  min:  0     ca. 510 max: 1023 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Bewegung nach vorne   Ruhelage  Bewegung nach hinten 

     (Sicht von oben) 

  max:  1023    ca. 510 min: 0 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Wurde nicht explizit untersucht. Jedoch:  

Ruhelage  ca. 570 

Bewegung nach oben und unten nimmt je nach Intensität Werte zwischen 0 und 1023 

an. 

 

 

 

  Linksanschlag: 0 Ruhestellung: ca. 131  Rechtsanschlag: 255 

  Anschlag zurück: 0 Ruhestellung: ca. 138  Anschlag vor: 255 

 

 

  Unbetätigt: 1  Betätigt: 0 

Z 

X 

Kippen um 90° nach links: 

ca. 289 

(Auf die X-Achse wirkt die 

Gravitations-

beschleunigung g)  

X 

X 

Kippen um 90° nach rechts: 

ca. 716 

Kippen um 90° nach 

vorne: 

ca. 724 

Kippen um 90° nach hinten: 

ca. 312 
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