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1. 서론

TPMS(Tire Pressure Monitering System)는 차량의 

타이어 공기압 상태를 감시하는 장치로서 운전자

의 안전을 위하여 매우 중요한 장치이다. 타이어에

서 공기압을 측정하여 무선으로 중앙 제어 장치에 

보내고 중앙 제어 장치는 공기압 상태가 정상이 

아니라고 판단되면 운전자에게 경고를 하게 된다. 
이때 무선으로 전송되어온 공기압 데이터가 어느 

타이어에서 측정된 데이터인지 구별하여야 한다. 
이는 공기압 센서와 타이어 위치 구별장치가 하나

의 타이어에 존재하면서 측정된 공기압 데이터에 

식별 번호를 첨부해야 함을 의미한다. 따라서 타이

어 위치 구별장치는 TPMS에서 중요한 장치 중의 

하나이다.
타이어 위치 구별 장치를 구현하는 방법은 다양

하다. 가장 손쉬운 방법은 각각의 타이어에 수동으

로 직접 식별번호를 입력하는 방법이다. 그런데 

이 방법은 타이어 교체시에 일일이 수동으로 식별

번호를 입력해야 하는 번거로움이 있다. 이러한 

불편함을 해소하기 위하여 타이어가 차량에 부착

되면 자동으로 위치를 인식하는 방법이 개발되었

다. 그 중 한 가지는 각 타이어에 LF(Low Frequency)  
수신 장치를 부착하고 각 타이어에 가까운 차체에 

LF 송신 장치를 부착하여 중앙 제어장치에서 위치

를 알고 있는 LF 송신 장치에 명령을 내리면 이와 

가까운 LF 수신장치가 반응하도록 하는 방법이다. 
이 방법의 단점은 LF 송신 및 수신 장치를 별도로 

부착해야 한다는 점이다. 이를 개선하기 위하여 

타이어 2개당 1개의 LF 송신 장치를 사용하고 타이

어 2개는 자동으로 좌우 위치를 구별하는 별도의 

장치를 사용하는 방법이 발표 되었다[1].
본 논문은 참고문헌 [1]의 방법을 실제 자동차에 

적용하였을 때 고려해야할 점을 살펴본다. 

2. 가속도계를 이용한 타이어 회전 감지 방법
 및 실차 적용시 고려해야 할 점

참고문헌 [1]에 제시된 가속도계를 이용한 타이

어 회전 감지 방법을 간단히 설명하고 실차 적용시 

고려해야 할 점을 살펴본다. 참고문헌 [1]의 방법은 

그림 1과 같이 타이어에 센싱축이 반대가 되도록 

가속도계를 장착하여 그 가속도의 크기 변화를 

이용하여 타이어의 정회전 역회전을 구별한다. 즉, 
그림에서 차량 진행 방향이고 표시된 방향으로 

차가 가속하게 되면 오른쪽 타이어는 가속도계의 

최대값은 중력가속도보다 크게 되고 왼쪽 타이어

는 더 작게 된다. 따라서 차량의 진행 방향을 알고 

있는 경우에는 가속도 측정값의 차이로 오른쪽 

타이어와 왼쪽 타이어를 구별할 수 있다.
위에서 설명한 방식을 실차에 적용시 발생할 

수 있는 문제점은 크게 2가지로 볼 수 있다. 첫 

번째는 가속도계의 타이어내 장착시 발생하는 장

착오차이다. 두 번째는 가속도계의 측정치에 포함

되어 있는 차량 진동에 의한 잡음이다. 장착오차의 

경우 가속도계가 차량진행 방향과 평행하며 타이

어의 회전반경의 접선 방향 즉, 그림 1에서 축 

상에 존재 하여야 하는데 이는 현실적으로 불가능

하며 다소의 오차가 포함되는 것은 필연적이다.  

Fig. 1 Accelerometer sensing axes for left and right tires

401



한국정밀공학회 2011년도 춘계학술대회논문집

식으로 다음과 같이 설명할 수 있다. 3차원 좌표계

에서 회전하고 있는 어떤 물체의 원점 에서 측정

되는 가속도와 어떤점 P에서 측정되는 가속도의 

차이는 다음과 같이 나타낼 수 있다. 

 ×××     (1)

여기에서  및 는 각각  및 에서의 가속도를 

말하며 는 이 물체의 회전 각속도이다. 이 식 

(1)의 우변의 첫째항은 회전체 각가속도에 의한 

접선 가속도를 의미하며 두번째항은 구심 가속도

이다. 만약 가 타이어의 중심이라면 는 다음과 

같다.

         cos   sin             (2)

여기에서 는 중력가속도를 의미한다. 가 중심으

로부터 만큼 떨어진 곳에 위치한다면  벡터

는 다음과 같다.

                            (3)

이 경우에는 식 (1)에 의하여 측정되는 가속도는 

다음과 같다.

                      (4)

만약 가속도계가 그림 1의 축상에 위치하고 방향

도 일치한다면 측정되는 가속도 값은 다음과 같다.

         cos                     (5)

이제 가속도계가 장착에 오차가 있는 경우를 고려

하자. 롤각(), 피치각(), 요각() 만큼 틀어져서 

장착되어 있다면 좌표변환 행렬은 다음과 같다.

                                        (6)
그러면 새로운 축 에서 측정되는 가속도는 다음

과 같다.

   cos   cos cos
 sinsinsincossincos

                                        (7)
(7)

.
(7)

. DEF 

STAN 00-35 0.14  
. 

.

3. 결론

가속도계를 이용하여 타이어의 회전을 감지하

는 시스템을 실차에 장착하였을 때 고려해야 할 

점을 제시하였다. 실차 장착 시 고려할 점은 가속도

계 장차오차와 차량 진동에 의한 잡음으로 볼 수 

있다. 그 중 장착오차에 대해서는 가속도계가 롤각, 
피치각, 요각 만큼 틀어져서 장착될 경우 어떠한 

측정값을 보일지 예측하는 식을 유도하였다. 유도

결과를 보면 피치각에 의하여 측정값이 민감하게 

변할 수 있음을 예측할 수 있다. 잡음에 대해서는 

가진 시험 규격을 고려하여 예측할 수 있는데 그 

크기로 보면 장착오차에 비하면 가속도 측정값에 

영향이 미미함을 알 수 있다.
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