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Praktische Schaltungstechnik

der Sensor z. B. auch in der Sicherheits-
technik zum Einsatz kommen, etwa als
Ersatz für Trittkontakte oder Schaltleisten.
Mit bis zu 10 Mio. erreichbaren Schaltzyk-
len ist eine Langlebigkeit des Sensors ga-
rantiert.

Der FSR®-Sensor

Ein FSR®-Sensor ändert seinen elektri-
schen Widerstand in Abhängigkeit von der
auf die aktive Oberfläche ausgeübten Kraft.
In Abbildung 1 ist ein solcher Sensor dar-
gestellt, wobei dies nur eine der zahlrei-
chen Bauformen ist.

Zwischen zwei kammartig ineinander
verschachtelten Elektroden befindet sich
ein halbleitendes Polymer, welches bei
Krafteinwirkung eine Widerstandsände-
rung zwischen den Elektroden hervorruft.
Je höher die Krafteinwirkung, desto gerin-
ger wird der Widerstand. In der diesem
Verlauf entsprechenden Grafik (Abbil-
dung 2) ist der Zusammenhang zwischen

ST 4 steigt an. Mit dem Trimmer R 1 ist
dabei die Empfindlichkeit der Schaltung
veränderbar. Die Transildiode D 1 schützt
den Eingang der Schaltung vor uner-
wünschten Störspannungen.

Die am Ausgang von IC 2 A anstehende
Gleichspannung wird über den Widerstand
R 10 auf den Kontakt ST 5 geführt. Dieses
Analogsignal kann durch andere Schaltun-
gen ausgewertet werden.

Der Schaltvorgang für das innerhalb der
Schaltung als Aktor arbeitende Relais wird
vom Komparator IC 2 B ausgeführt. Die
Schaltschwelle ist fest durch die Wider-

Kraft und Wider-
standswert erkenn-
bar. Hierbei sollte
man beachten, dass
ein FSR®-Sensor kein
hochgenauer Mess-
wandler und auch
kein Dehnungsmess-
streifen ist, sondern in
erster Linie zur Er-
kennung von relati-
ver Krafteinwirkung
dient. Für den Einsatz
z. B. in der Wägetech-
nik ist er deshalb nicht
geeignet.

Schaltung

Das Schaltbild der
Auswerteelektronik
für den hier einge-
setzten FSR®-Sensor
ist in Abbildung 3 dar-
gestellt.

Der FSR®-Sensor wird über die Kontak-
te ST 3 und ST 4 mit der Schaltung verbun-
den und bildet mit R 1 und R 2 einen
Spannungsteiler. Die Widerstandsverände-
rung des FSR®-Sensors bewirkt somit eine
Spannungsänderung am Anschlusspunkt
ST 4. Über R 3 gelangt diese Spannung auf
den Eingang des Spannungsfolgers (Im-
pedanzwandlers) IC 2 A. Wird keine Kraft
auf den Sensor ausgeübt, so beträgt dessen
Widerstand einige Megaohm, und die
Spannung an ST 4 ist nahezu 0 V. Bei
Krafteinwirkung auf den Sensor sinkt der
Widerstandswert, und die Spannung an
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Bild 1: Beispielaus-
führung eines FSR®-

Sensors. Hier lässt
sich auch gut der
Aufbau des Sensors
erkennen.
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Bild 2: Die Abhängigkeit zwischen einwirkender Kraft und
Widerstand des Sensors

Bild 3: Schaltbild des FSR®-Drucksensors FSR 1




