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변경  어 워, 운전 가 직접 동차AS   사  등 변경  신청 야 므 , 절차  시간

많  걸리는 제점과, 동차 키 복제 또는 습득,  타 허가 지 않    동차 도난사고

제점  결 고 , 체 감지  압 (10), 등감지  압 (20), 마 컴 (30), 사 드 미러 액

에  듈(40), 아웃사 드 미러 액 에  듈(50), 운전  시트 낮  액 에 듈(60), 운전  등

 각도조절  액 에 듈(70)  , 사  체 과 앉  키  비   사  식

후, 동차  시동  스타트 (Start on)시킬 수 어 사   통  동차  도난사고  미리 시킬

수 고, 사  체 과 앉  키에 맞게 아웃사 드 미러, 사 드 미러, 운전  시트, 등  동

1:1 맞  정시킬 수 어, 애 과 몸  편  운전 에게 적 시킬 수 , 나  동차  여러

사람  운전 는 경우, 에   등 변경시킬 수 고, 엇보다 사 드 미러 액 에 듈, 아웃사

드 미러 액 에 듈, 운전  시트 낮  액 에 듈, 운전  등  각도조절  액 에 듈과

마 컴  연결시, 지그비통신망  통   연결시킬 수 어, 가 간단 고, 끔  동차 실내공간

 제공  수 는 동차시트  압  감지  통  스마트  운전  식  제공 는  그 적  다.
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특허청  

청  1 

운전  시트  닥 에 어, 시트에 앉  운전  체  압  통  감지 는 체 감지  압

(10) ,

운전  시트  등 에 어, 상  3단 조  루어져 등 에 접  운전  앉  키  압

 통  감지 는 등감지  압 (20) ,

체 감지  압  감지  운전  체 값  고, 등감지  압  감지  운전

앉  키값  아, 미리 정  체 값  앉  키값에  값과 비  사  식 후, 동

차  시동  스타트 (Start on)시키고,  동시에 사  체 과 앉  키에 맞게 1:1   액 에

동신  사 드 미러 액 에 듈, 아웃사 드 미러 액 에 듈, 운전  시트 낮  액 에

듈, 운전  등  각도조절  액 에 듈  시키도  제어 는 마 컴 (30) ,

사 드 미러 에 어, 마 컴  제어신 에 라 사 드 미러   사  앉  키에 맞게

상 좌우  동시  동  맞춰주는 사 드 미러 액 에  듈(40)과,

운전  시트   좌우 에  아웃사 드 미러 에 어, 마 컴  제어신 에 라 아웃

사 드 미러   사  앉  키에 맞게 상 좌우  동시  동  맞춰주는 아웃사 드 미러 액

에  듈(50)과,

운전  시트 단 낮  조절  에 어, 마 컴  제어신 에 라 운전  시트  낮  사

 앉  키에 맞게 상  동시  동  맞춰주는 운전  시트 낮  액 에 듈(60)과,

운전  시트  등  각도조절  에 어, 마 컴  제어신 에 라 등   사  앉

키에 맞게 전후  동시  동  맞춰주는 운전  등  각도조절  액 에 듈(70)  는 

동차시트  압  감지  통  스마트  운전  식 에 어 , 

상  마 컴 (30)는

키  통   운전  본 정보(체 과 앉  키)    운전  시트  , 등

각도, 아웃사 드 미러 , 사 드 미러  등 시키는 사 등 드(32a) ,

체 감지  압  감지  운전  체 값  고, 등감지  압  감지  운전

앉  키값  아, 미리 정  체 값  앉  키값에  값과 비  미리 등  운전

지 여  단 는 비 드(32b) ,

비 드  통  비 결과, 미리 등  운전  , 동차시동  스타트 (Start On) 신

 시키고, 미리 등  운전  지 않 , 동차시동  스타트 (Start Off) 신  시

키는 동차시동 드(32c)  루어진 사 식알고리 엔진 (32)가 포 어 는 것  특징

는 동차시트  압  감지  통  스마트  운전  식 .

청  2 

삭제

청  3 

제1 에 어 , 상  사 드 미러 액 에 듈(40)

마 컴  제1 지그비통신 듈과 지그비통신망   연결 어 마 컴  사 드 미러 액 에

듈  동신  수신 아 제1 동  전달시키는 제2 지그비통신 듈(41)과,

제2 지그비통신 듈과 연결 어, 제2 지그비통신 듈  수신  사 드 미러 액 에 듈  동신

에 라 동 어 전  생시키는 제1 동 (42) ,
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제1 동  전 과 제1 종 어 사  어 제1 동 에  생 는 전  감 시키는 제1

감 어(43) ,

제1 감 어 과 연결 어 제1 감 어  감  전  전달 아 체   사 드 미러

조절  전시키는 제1 종 어(44) ,

제1 종 어  전에 라 전 , 연결  사 드 미러  상 좌우  동시  동  맞춰주는

사 드 미러조절 (45)  는 것  특징  는 동차시트  압  감지  통  스마트  운전  

식 .

청  4 

제1 에 어 , 상  아웃사 드 미러 액 에  듈(50)

마 컴  제1 지그비통신 듈과 지그비통신망   연결 어 마 컴  아웃사 드 미러 액 에

듈  동신  수신 아 제2 동  전달시키는 제3 지그비통신 듈(51)과,

제3 지그비통신 듈과 연결 어, 제3 지그비통신 듈  수신  아웃사 드 미러 액 에 듈  동신

에 라 동 어 전  생시키는 제2 동 (52) ,

제2 동  전 과 제2 종 어 사  어 제2 동 에  생 는 전  감 시키는 제2

감 어(53) ,

제2 감 어 과 연결 어 제2 감 어  감  전  전달 아 체   아웃사 드 미

러조절  전시키는 제2 종 어(54) ,

제2 종 어  전에 라 전 , 연결  아웃사 드 미러  상 좌우  동시  동  맞춰주

는 아웃사 드 미러조절 (55)  는 것  특징  는 동차시트  압  감지  통  스마트  운전

 식 .

청  5 

제1 에 어 , 상  운전  시트 낮  액 에 듈(60)

마 컴  제1 지그비통신 듈과 지그비통신망   연결 어 마 컴  운전  시트 낮  액

에 듈  동신  수신 아 압실린  전달시키는 제4 지그비통신 듈(61)과,

제4  지그비통신 듈과 연결 어, 제4  지그비통신 듈  수신  운전  시트 낮  액 에 듈

동신 에 라 동 어 승 강  압   생시키는 압실린 (62) ,

압실린  압   전달 아 승 강  운전  시트  낮  조절시키는 압 조절 (63)

과,

압실린  에 어, 압실린 쪽  압  공 시키는 압탱크(64)  는 것  특징  

는 동차시트  압  감지  통  스마트  운전  식 .

청  6 

제1 에 어 , 상  운전  등  각도조절  액 에 듈(70)

마 컴  제1 지그비통신 듈과 지그비통신망   연결 어 마 컴  운전  등  각도조절

액 에 듈  동신  수신 아 제3 동  전달시키는 제5 지그비통신 듈(71)과,

제5 지그비통신 듈과 연결 어, 제5 지그비통신 듈  수신  운전  등  각도조절  액 에

듈  동신 에 라 동 어 전  생시키는 제3 동 (72) ,

제3 동  전 과 지 동 어 사  어 제3 동 에  생 는 전  감 시키는 제3 감
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어(73) ,

제3 감 어 과 연결 어 제3 감 어  감  전  전달 아 등 지  전시키는 지

동 어(74) ,

지 동 어  맞  전 , 사  앉  키에 맞게 등  전   전후  동시

동  맞춰주는 등 지 (75)  는 것  특징  는 동차시트  압  감지  통  스마트

 운전  식 .

  

 술  야

본 에 는 사  체 과 앉  키  비   사  식 후, 동차  시동  스타트 (Start o[0001]

n)시킬 수 어 사   통  동차  도난사고  미리 시킬 수 고, 사  체 과 앉  키에

맞게 아웃사 드 미러, 사 드 미러, 운전  시트, 등  동  1:1 맞  정시킬 수 는 

동차시트  압  감지  통  스마트  운전  식 에  것 다.

 경  술

적  동차  운전 가  사람 상  경우에는 운전  체 나 습 에 라 시트(seat) , 아웃[0002]

사 드 미러(outside mirror) , 스티어링 (steering wheel)  등  다시 조정 여 운전 야 는 편

 다. 

운전  억 (Integrated Memory System :  IMS라 다)는 운전 가 수동  신에게 맞는 아웃사[0003]

드 미러  IMS 컴퓨 에 시킬 수 , 다  운전 가 운전 여 가 변경 었  경우 IMS 컴퓨

는 억시킨  동 복귀시키는 편 다. 

그러나, 존  운전  시트, 사 드 미러(inside mirror), 운전  등 는 포  지 않고 어 개별적[0004]

 수동조  통 여 운전  시트, 사 드 미러, 운전  등   조정 여야 는 편  제점

었다.

또 , 존  운전  억 는 수시  변동 는 사  체 나 앉  키  고 지 않고,  정[0005]

값에 라 IMS 컴퓨 에 등 시키  에, 나  동차  여러 사람  운전 는 경우, 에  사  변

경  어 고, 변경  어 워, 운전 가 직접 동차AS   사  등 변경  신청 야 므 ,

절차  시간  많  걸리는 제점  었다.

또 , 존  동차는 동차 키 복제 또는 습득,  타 허가 지 않   등 지 않  사 가[0006]

차량에 탑승 여 차량  몰래 가지고 가는 동차 도난사고가 많  제점  었다.

술 헌

특허 헌

(특허 헌 0001) 내등 특허공보 제10-1210031  [0007]

 내

결 는 과제

상  제점  결   본 에 는 사  체 과 앉  키  비   사  식 후, 동[0008]

차  시동  스타트 (Start on)시킬 수 어 사   통  동차  도난사고  미리 시킬 수 
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고, 사  체 과 앉  키에 맞게 아웃사 드 미러, 사 드 미러, 운전  시트, 등  동  1:1

맞  정시킬 수 어, 애 과 몸  편  운전 에게 적 시킬 수 , 나  동차  여러 사

람  운전 는 경우, 에   등 변경시킬 수 고, 엇보다 사 드 미러 액 에 듈, 아웃사

드 미러 액 에 듈, 운전  시트 낮  액 에 듈, 운전  등  각도조절  액 에 듈과

마 컴  연결시, 지그비통신망  통   연결시킬 수 어, 가 간단 고, 끔  동차 실내공

간  제공  수  는  동차시트  압  감지  통  스마트  운전  식  제공 는  그  적

다.

과제  결 수단

상  적  달   본 에  동차시트  압  감지  통  스마트  운전  식 는[0009]

운전  시트  닥 에 어, 시트에 앉  운전  체  압  통  감지 는 체 감지  압[0010]

(10) ,

운전  시트  등 에 어, 상  3단 조  루어져 등 에 접  운전  앉  키  압[0011]

 통  감지 는 등감지  압 (20) ,

체 감지  압  감지  운전  체 값  고, 등감지  압  감지  운전[0012]

앉  키값  아, 미리 정  체 값  앉  키값에  값과 비  사  식 후, 동

차  시동  스타트 (Start on)시키고,  동시에 사  체 과 앉  키에 맞게 1:1   액 에

동신  사 드 미러 액 에 듈, 아웃사 드 미러 액 에 듈, 운전  시트 낮  액 에

듈, 운전  등  각도조절  액 에 듈  시키도  제어 는 마 컴 (30) ,

사 드 미러 에 어, 마 컴  제어신 에 라 사 드 미러   사  앉  키에 맞게[0013]

상 좌우  동시  동  맞춰주는 사 드 미러 액 에  듈(40)과,

운전  시트   좌우 에  아웃사 드 미러 에 어, 마 컴  제어신 에 라 아웃[0014]

사 드 미러   사  앉  키에 맞게 상 좌우  동시  동  맞춰주는 아웃사 드 미러 액

에  듈(50)과,

운전  시트 단 낮  조절  에 어, 마 컴  제어신 에 라 운전  시트  낮  사[0015]

 앉  키에 맞게 상  동시  동  맞춰주는 운전  시트 낮  액 에 듈(60)과,

운전  시트  등  각도조절  에 어, 마 컴  제어신 에 라 등   사  앉[0016]

키에 맞게 전후  동시  동  맞춰주는 운전  등  각도조절  액 에 듈(70)  

달 다.

 과

상에    같 , 본 에 는 사  체 과 앉  키  비   사  식 후, 동차[0017]

 시동  스타트 (Start on)시킬 수 어 사   통  동차  도난사고  존에 비  70% 미리

시킬 수 고, 사  체 과 앉  키에 맞게 아웃사 드 미러, 사 드 미러, 운전  시트, 등

동  1:1 맞  정시킬 수 어, 애 과 몸  편  운전 에게 적 시킬 수 어 과 

 우수 , 에   사  식등   변경  가능 여, 별도  전 가  도움없 도 사 가 직

접 등   변경  수 어 사  편 , 지그비통신망  통   연결시킬 수 어, 가 간단 고,

끔  동차 실내공간  제공  수 는 좋  과가 다. 

도  간단  

도 1  본 에  동차시트  압  감지  통  스마트  운전  식 (1)   도시  [0018]

도, 

도 2는 본 에  동차시트  압  감지  통  스마트  운전  식   마 컴  
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도시  블럭도,

도 3  본 에  사 식알고리 엔진   도시  블럭도,

도 4는 본 에  사 드 미러 액 에  듈   도시  블럭도,

도 5는 본 에  아웃사 드 미러 액 에  듈   도시  블럭도,

도 6  본 에  운전  시트 낮  액 에 듈   도시  블럭도,

도 7  본 에  운전  등  각도조절  액 에 듈   도시  블럭도,

도 8  본 에  사 드 미러 액 에  듈과 아웃사 드 미러 액 에  듈  내  

도시  단 도,

도 9는 본 에  동차시트  압  감지  통  스마트  운전  식  동 과정  도시  실

시 도.

 실시   체적  내

저, 본 에  는 지그비(ZigBee)는 저전   근거리  통신 술  미 다. 가격  저[0019]

고, 전 가 매우 적고, 크  그램  , 근거리에  도가 크게 빠 지 않고, 트워크 사  빈

도가 드  경우에 가  적  특징  가진다.

적  리 도 1  상  사  수 고, 전 도는 2.4GHz 역에   250 Kbps,  가격  $1[0020]

정도 다. 

트워크에  65,536개  드   수 고, 스타(Star), 클러스  트리(uster Tree)  쉬(Mesh) 트[0021]

워크 망 지도 지원  다. IEEE 802.15.4  PHY  MAC  탕  지그비(ZigBee) 연 ( 업체  연

 등)  심  어 상 계  트워크   계  ZigBee 스  제정 다. 

전 거리는  10~75m  range,  75m/1mW(0dBm) ,  30mA  TX 고,  2.4GHz  드웨어  경우  30m/indoor,  over[0022]

100m/outdoor , 리 수  100~1,000day 상  수  지  수가 다.

러  지그비(ZigBee)  특  여,  본  에 는  마 컴  ,  사 드  미러  액 에  듈[0023]

, 아웃사 드 미러 액 에  듈 , 운전  시트 낮  액 에 듈 , 운전  등  각

도조절  액 에 듈 에 착 여, 저  통신  차량 실내공간에  액 에  듈 동신

신  수 도  는 것  특징  다.

, 본 에  람직  실시  도  첨 여 다.[0024]

도 1  본 에  동차시트  압  감지  통  스마트  운전  식 (1)   도시  [0025]

도에  것 , 는 체 감지  압 (10), 등감지  압 (20), 마 컴 (30), 사 드 미러

액 에  듈(40), 아웃사 드 미러 액 에  듈(50), 운전  시트 낮  액 에 듈(60), 운전

 등  각도조절  액 에 듈(70)  다.

저, 본 에  체 감지  압 (10)에  다.[0026]

상  체 감지  압 (10)는 운전  시트  닥 에 어, 시트에 앉  운전  체  압[0027]

통  감지 는 역  다.

는 드  다.[0028]

상  드  사  체 에  라  저 값  비 적  변 는  특   것 ,  는  어스[0029]

(bias)  걸어주고, 나 는 값  폭 여 ADC변   마 컴  전달시킨다.

다 , 본 에  등감지  압 (20)에  다.[0030]
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상  등감지  압 (20)는 운전  시트  등 에 어, 상  3단 조  루어져 등 에[0031]

접  운전  앉  키  압  통  감지 는 역  다.

는 접 보드  다.[0032]

상  접 보드는 등 에 사  등  접  , 접 는  사  앉  키에 라 감지 는[0033]

역  다.

는 상, ,  3단 조  루어진 "三" 상  다.[0034]

다 , 본 에  마 컴 (30)에  다.[0035]

상  마 컴 (30)는 체 감지  압  감지  운전  체 값  고, 등감지  압[0036]

 감지  운전  앉  키값  아, 미리 정  체 값  앉  키값에  값과 비

사  식 후, 동차  시동  스타트 (Start on)시키고,  동시에 사  체 과 앉  키에 맞게 1:1

  액 에 동신  사 드 미러 액 에 듈, 아웃사 드 미러 액 에 듈, 운전  시트

낮  액 에 듈, 운전  등  각도조절  액 에 듈  시키도  제어 는 역  다.

는 PIC16C711원 마 컴  다.[0037]

, 단  에 체 감지  압   연결 어, 체 감지  압  감지  운전[0038]

 체 값  고, 또 다  단  에 등감지  압   연결 어, 등감지  압

 감지  운전  앉  키값  , 또 다  단  에 키 (80)가 연결 어, 키

 스마트  운전  식  /  동신 ,  사  등 /변경 신 가 고, 단  에

동차 시동 가 연결 어, 사 식알고리 엔진  통  사  식  료 , 동차 시동  스타트

(Start ON)신  시키고, 또 다  단  에 제1 지그비통신 듈  통  사 드 미러 액 에

듈  지그비통신망  연결 어, 사 드 미러 액 에  듈  듈 동신  시키 , 또 다

단  에 제1 지그비통신 듈  통  아웃사 드 미러 액 에 듈  지그비통신망  연결 어, 아

웃사 드 미러 액 에 듈  듈 동신  시키고, 또 다  단  에 제1 지그비통신 듈

통  운전  시트 낮  액 에 듈  지그비통신망  연결 어, 운전  시트 낮  액 에

듈  듈 동신  시키 , 또 다  단  에 제1 지그비통신 듈  통  운전  등  각도

조절  액 에 듈  지그비통신망  연결 어, 운전  등  각도조절  액 에 듈  듈 동

신  시키도  다.

상  마 컴 (30)는 도 2에 도시   같 , 에 제1지그비통신 듈(31)  어, 식별ID별  사[0039]

드 미러 액 에 듈, 아웃사 드 미러 액 에 듈, 운전  시트 낮  액 에 듈, 운전  등

 각도조절  액 에 듈과 지그비통신망  연결 어 다.

상  마 컴 (30)는 도 2에 도시   같 , 체 감지  압  감지  운전  체 값  [0040]

고, 등감지  압  감지  운전  앉  키값  아, 미리 정  체 값  앉  키값에 

 값과 비  사  식 후, 동차  시동  스타트 (Start on)시키는 사 식알고리 엔진

(32)가 포 어 다.

상  사 식알고리 엔진 (32)는 도 3에 도시   같 , 사 등 드(32a), 비 드(32b), [0041]

동차시동 드(32c)  다.

상  사 등 드(32a)는 키  통   운전  본 정보(체 과 앉  키)    운전[0042]

 시트  , 등  각도, 아웃사 드 미러 , 사 드 미러  등 시키는 역  다.

상  비 드(32b)는 체 감지  압  감지  운전  체 값  고, 등감지  압[0043]

 감지  운전  앉  키값  아, 미리 정  체 값  앉  키값에  값과 비

 미리 등  운전 지 여  단 는 역  다.

상  동차시동 드(32c)는 비 드  통  비 결과, 미리 등  운전  , 동차시[0044]

동  스타트 (Start On) 신  시키고, 미리 등  운전  지 않 , 동차시동  스타트
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(Start Off) 신  시키는 역  다.

다 , 본 에  사 드 미러 액 에  듈(40)에  다.[0045]

상  사 드 미러 액 에  듈(40)  사 드 미러 에 어, 마 컴  제어신 에 라 사[0046]

드 미러   사  앉  키에 맞게 상 좌우  동시  동  맞춰주는 역  다.

는 도 4  도 8에 도시   같 , 제2 지그비통신 듈(41), 제1 동 (42), 제1 감 어(43), 제1 [0047]

종 어(44), 사 드 미러조절 (45)  다.

상  제2 지그비통신 듈(41)  마 컴  제1 지그비통신 듈과 지그비통신망   연결 어 마 컴[0048]

 사 드 미러 액 에 듈  동신  수신 아 제1 동  전달시키는 역  다.

상  제1 동 (42)는 제2 지그비통신 듈과 연결 어, 제2 지그비통신 듈  수신  사 드 미러[0049]

액 에 듈  동신 에 라 동 어 전  생시키는 역  다.

상  제1 감 어(43)는 제1 동  전 과 제1 종 어 사  어 제1 동 에  생 는[0050]

전  감 시키는 역  다.

상  제1 종 어(44)는 제1 감 어 과 연결 어 제1 감 어  감  전  전달 아 [0051]

체   사 드 미러조절  전시키는 역  다.

상  사 드 미러조절 (45)는 제1 종 어  전에 라 전 , 연결  사 드 미러  상 좌[0052]

우  동시  동  맞춰주는 역  다.

는 원 상  어, 사 드 미러 후단  원 결  끼움맞 식  결 다.[0053]

다 , 본 에  아웃사 드 미러 액 에  듈(50)에  다.[0054]

상  아웃사 드 미러 액 에  듈(50)  운전  시트   좌우 에  아웃사 드 미러 에[0055]

어, 마 컴  제어신 에 라 아웃사 드 미러   사  앉  키에 맞게 상 좌우  동시

 동  맞춰주는 역  다.

는 도 5  도 8에 도시   같 , 제3 지그비통신 듈(51), 제2 동 (52), 제2 감 어(53), 제2 [0056]

종 어(54), 아웃사 드 미러조절 (55)  다.

상  제3 지그비통신 듈(51)  마 컴  제1 지그비통신 듈과 지그비통신망   연결 어 마 컴[0057]

 아웃사 드 미러 액 에 듈  동신  수신 아 제2 동  전달시키는 역  다.

상  제2 동 (52)는 제3 지그비통신 듈과 연결 어, 제3 지그비통신 듈  수신  아웃사 드 미러[0058]

액 에 듈  동신 에 라 동 어 전  생시키는 역  다.

상  제2 감 어(53)는 제2 동  전 과 제2 종 어 사  어 제2 동 에  생 는[0059]

전  감 시키는 역  다.

상  제2 종 어(54)는 제2 감 어 과 연결 어 제2 감 어  감  전  전달 아 [0060]
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체   아웃사 드 미러조절  전시키는 역  다.

상  아웃사 드 미러조절 (55)는 제2 종 어  전에 라 전 , 연결  아웃사 드 미러  상[0061]

좌우  동시  동  맞춰주는 역  다.

는 원 상  어, 아웃사 드 미러 후단  원 결  끼움맞 식  결 다.[0062]

다 , 본 에  운전  시트 낮  액 에 듈(60)에  다.[0063]

상  운전  시트 낮  액 에 듈(60)  운전  시트 단 낮  조절  에 어, 마 컴[0064]

 제어신 에 라 운전  시트  낮  사  앉  키에 맞게 상  동시  동  맞춰주는 역

 다.

는 도 6에 도시   같 , 제4 지그비통신 듈(61), 압실린 (62), 압 조절 (63), 압탱크(64)[0065]

다.

상  제4 지그비통신 듈(61)  마 컴  제1 지그비통신 듈과 지그비통신망   연결 어 마 컴[0066]

 운전  시트 낮  액 에 듈  동신  수신 아 압실린  전달시키는 역  다.

상  압실린 (62)는 제4 지그비통신 듈과 연결 어, 제4 지그비통신 듈  수신  운전  시트 낮[0067]

 액 에 듈  동신 에 라 동 어 승 강  압   생시키는 역  다.

상  압 조절 (63)  압실린  압   전달 아 승 강  운전  시트  낮  조절[0068]

시키는 역  다.

상  압탱크(64)는 압실린  에 어, 압실린 쪽  압  공 시키는 역  다.[0069]

다 , 본 에  운전  등  각도조절  액 에 듈(70)에  다.[0070]

상  운전  등  각도조절  액 에 듈(70)  운전  시트  등  각도조절  에 어, 마[0071]

컴  제어신 에 라 등   사  앉  키에 맞게 전후  동시  동  맞춰주는 역

다.

는 도 7에 도시   같 , 제5 지그비통신 듈(71), 제3 동 (72), 제3 감 어(73), 지 동 어[0072]

(74), 등 지 (75)  다.

상  제5 지그비통신 듈(71)  마 컴  제1 지그비통신 듈과 지그비통신망   연결 어 마 컴[0073]

 운전  등  각도조절  액 에 듈  동신  수신 아 제3 동  전달시키는 역  

다.

상  제3 동 (72)는 제5 지그비통신 듈과 연결 어, 제5 지그비통신 듈  수신  운전  등[0074]

각도조절  액 에 듈  동신 에 라 동 어 전  생시키는 역  다.

상  제3 감 어(73)는 제3 동  전 과 지 동 어 사  어 제3 동 에  생 는 [0075]

전  감 시키는 역  다.
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상  지 동 어(74)는 제3 감 어 과 연결 어 제3 감 어  감  전  전달 아 등[0076]

지  전시키는 역  다.

상  등 지 (75)는 지 동 어  맞  전 , 사  앉  키에 맞게 등  전  [0077]

 전후  동시  동  맞춰주는 역  다.

, 본 에  동차시트  압  감지  통  스마트  운전  식  체적  동 과정에 [0078]

다.

저, 도 9에 도시   같 , 키  통   운전  본 정보(체 과 앉  키)   [0079]

운전  시트  , 등  각도, 아웃사 드 미러 , 사 드 미러  등 시킨다(S10).

다 , 체 감지  압  통  시트에 앉  운전  체  싱  후, 싱  운전  체 값[0080]

마 컴  전달시킨다(S20).

다 , 등감지  압  통  등 에 접  운전  앉  키  싱  후, 싱  운전  앉[0081]

 키값  마 컴  전달시킨다(S30).

다 , 마 컴 에  체 감지  압  감지  운전  체 값  고, 등감지  압[0082]

 감지  운전  앉  키값  아, 미리 정  체 값  앉  키값에  값과 비

 미리 등  운전 지 여  단 다(S40).

다 , 마 컴 에  비 결과, 미리 등  운전  , 동차시동  스타트 (Start On) 신[0083]

 시키고, 미리 등  운전  지 않 , 동차시동  스타트 (Start Off) 신  

시킨다(S50).

다 , 마 컴  제어 에 사 드 미러 액 에  듈  동 어, 사 드 미러   사[0084]

앉  키에 맞게 상 좌우  동시  동  맞 다(S60).

다 , 마 컴  제어 에 아웃사 드 미러 액 에  듈  동 어, 아웃사 드 미러   사[0085]

 앉  키에 맞게 상 좌우  동시  동  맞 다(S70).

다 , 마 컴  제어 에 운전  시트 낮  액 에 듈  동 어, 운전  시트  낮  사[0086]

 앉  키에 맞게 상  동시  동  맞 다(S80).

다 , 마 컴  제어 에 운전  등  각도조절  액 에 듈  동 어, 등   사[0087]

 앉  키에 맞게 전후  동시  동  맞 다(S90).

끝 , 또 다  운전 가 운전  시트에 앉아 운전   경우에, 다시 키  통   운전  본[0088]

정보(체 과 앉  키)    운전  시트  , 등  각도, 아웃사 드 미러 , 사 드
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미러  새  등 시킨 후, 상  S20~S90  단계  복  진 시킨다.

 

1 : 스마트  운전  식              10 : 체 감지  압[0089]

20 : 등감지  압                  30 : 마 컴

40 : 사 드 미러 액 에  듈    

50 : 아웃사 드 미러 액 에  듈

60 : 운전  시트 낮  액 에 듈

70 : 운전  등  각도조절  액 에 듈

도

도 1

도 2

도 3
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도 4

도 5

도 6

도 7
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도 8

도 9
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