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Bild 4: Das Schaltbild des HmIP-DLS

Zur Peripherie des Controllers gehört auch die Duo-
LED DS1 samt zugehörigen Widerständen R8 und R9, 
die verschiedene Betriebszustände, z. B. bei der In-
betriebnahme und bei der Anmeldung an die Zentrale 
oder das Senden an Verknüpfungspartner mit den Far-
ben Rot, Grün und Orange signalisiert. 

Eine Hauptkomponente der Schaltung ist der Be-
schleunigungssensor U1. Er dient zur Lageerkennung 
des Geräts und sorgt so für die eigentliche Erkennung 
der Schüsseldrehbewegung. 

Für die eigentliche Vibrationsdetektion im Vorfeld 
ist hingegen der Sensor S1 verantwortlich. Die Wider-
stände R1 und R4 begrenzen die Stromaufnahme des 
Sensors, der in geschlossener Stellung nach einer Vib-
ration des Geräts verharrt.
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Der Kondensator C4 entkoppelt das Wechselsignal des Sensors von den 
Gleichstromanteilen, sodass nur die eigentliche Signaländerung übertra-
gen wird. Mithilfe der Diode D2 werden negative Spannungsspitzen zwi-
schen dem Kondensator C4 und der Diode D1 abgeleitet. Dieser Vorgang 
sorgt auch dafür, dass der Kondensator C4 nicht in den Sättigungszu-
stand gelangt, wodurch spätere Signaländerungen nicht mehr detektiert 
werden können. Die Diode D1 stellt sicher, dass sich der Kondensator C5 
nicht über den Signalpad entladen kann. 

Der Feldeffekttransistor Q1 schaltet bei einer hinreichenden Anzahl 
von Signaländerungen und einer dadurch resultierenden Aufladung des 
Kondensators C5 durch und zieht den Mikrocontroller-Eingang auf Mas-
senpotential. Dieser Eingang erhält mit dem Widerstand R2 einen ex-
ternen hochohmigen Pull-up-Widerstand. Über die Widerstandsreihen-
schaltung R5 bis R7 wird der Kondensator C5 nach einer Aufladung durch 
Detektion von Vibrationen langsam entladen. 




