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Funktionsmodell mit Kraftsensor

Ausgangslage: Am Institut für Labortechnologie 

an der HSR wird ein Gerät zur Knie-Rehabilitation 

entwickelt. Aus der Anwendung des Geräts soll 

eine Verbesserung des Heilungsverlaufs nach ei-

ner Knieoperation resultieren. Dies wird zum ei-

nen durch die einfache Anwendung und die hohe 

Verfügbarkeit erreicht. Zum anderen soll durch die 

motivierend gestaltete Interaktion von Mensch 

und Maschine ein zusätzlicher Anreiz geschaffen 

werden. Zusätzlich sollen die Physiotherapeuten 

von dieser zeitraubenden Arbeit befreit werden, 

womit Kosten gespart werden können.

Ziel der Arbeit: Für dieses Gerät soll nun eine ge-

eignete und präzise Kraftüberwachung entwickelt 

werden. In einem ersten Schritt soll ein geeigne-

ter Kraftsensor evaluiert und an dem vorhande-

nen Funktionsmodell getestet werden. Im zweiten 

Schritt soll für den bestehenden Bewegungsab-

lauf eine Kraftüberwachung implementiert wer-

den, um dem Patienten den Heilungsfortschritt 

aufzuzeigen.

Lösung: Bei der Evaluation eines Kraftsensors wur-

de auf Dehnmessstreifen (DMS) gesetzt, da diese 

gegenüber einer Kraftmesszelle auf einen festen 
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Simulink-Programm mit Kraft-Weg-Aufzeichnung

Träger aufgeklebt werden können. Dadurch erhält 

man eine grosse Freiheit bei der Gestaltung des 

Trägers, welche bei einer Kraftmesszelle nicht be-

steht. Für den ersten Test mit dem Funktionsmus-

ter wurde eine sehr einfache Trägergeometrie ge-

wählt. Der Verstärker für die Signalspannung der 

DMS wurde selbst entworfen und hergestellt. 

In den folgenden Versuchen konnte die Kraftmes-

sung in einer Achse verifiziert werden, obwohl mit 

der einfachen Trägergeometrie ein Einfluss der 

vertikalen Kraft nicht verhindert werden konnte. 

Anschliessend wurde die Kraftüberwachung für 

die Therapie implementiert. Es wurde eine Rege-

lung entworfen, bei der die gemessene Kraft in 

den Therapieablauf mit einbezogen wird.

Für den anstehenden Prototypen des Rehabilita-

tionsgeräts wurde ein kompakter Kraftsensor mit 

DMS für die Kraftmessung in zwei Achsen ent-

worfen.


