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청

청  1 

도  재질  루어진 틱 극;

상  틱 극  는 연층;

 진동   틱 동 신  생  상  틱 극에 공 는 틱 극 동 ; 

상  틱 극 동  상  틱 극 사 에 연결   니  포 고,

상  틱 극 동 는 상   니  양단 압에 라 상  틱 동 신  가변 는, 틱 동 

치.

청  2 

 1 에 어 ,

상   니 는 상  틱 극 동  단과 상  틱 극 사 에 연결  트 지  루어

지는, 틱 동 치.

청  3 

 2 에 어 ,

상  틱 극 동 는,

 게  신 에 라 상  틱 동 신  생 여 상  트 지  통  상  틱 극에 공 는

틱 동 신  생 ;

상  트 지  양단 간  압 차  검 여  검  신  생 는  검 ; 

상   검  신 에 라 상   게  신  가변 여 상  틱 극에 공 는  게 어

는 틱 어  포 는, 틱 동 치.

청  4 

 2 에 어 ,

상  틱 극 동  단과 상   니  사 에 연결  지  가변   포 는, 틱 

동 치.

청  5 

 4 에 어 ,

상  틱 극 동 는,

상  틱 동 신  생 여 상  지  가변 과 상   니  통  상  틱 극에 공 는

틱 동 신  생 ;

상  트 지  양단 간  압 차  검 여  검  신  생 는  검 ; 

상   검  신 에 라  가변 신  생 여 상  틱 극에 공 는  게 어 는

틱 어  포 ,

상  지  가변   값  상   가변 신 에 라 가변 는, 틱 동 치.

청  6 
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 1 에 어 ,

상   니 는 상  틱 극 동  단과 상  틱 극 사 에 연결  지  가변  

루어지는, 틱 동 치.

청  7 

 6 에 어 ,

상  틱 극 동 는,

상  틱 동 신  생 여 상  지  가변  통  상  틱 극에 공 는 틱 동 신  생

;

상  지  가변  양단 간  압 차  검 여  검  신  생 는  검 ; 

상   검  신 에 라  가변 신  생 여 상  틱 극에 공 는  게 어 는

틱 어  포 ,

상  지  가변   값  상   가변 신 에 라 가변 는, 틱 동 치.

청  8 

상  시 는  ;

상    상에 치 고, 사  치  감지   복   1 극과 복   2 극  갖

는 치 ; 

치 동 시 상  복   2 극  통  사  치  감지 는 싱  틱 동 드시 상   1

  2 극  어도 나  극에 틱 동 신  공 는 틱 동  포 는 치  동

가지 ,

상  틱 동 는,

 니 ; 

 진동   틱 동 신  생 여 상   니  통  상  틱 극에 공  상  

 니  양단 압에 라 상  틱 동 신  가변 는 틱 극 동  갖는, 틱 능  갖는 

 .

청  9 

 7 에 어 ,

상  치 ,

에 상  복   1 극  마 고 타 에 상  복   2 극  마   ; 

상  복   2 극  도  상    타 에 마  연체  포 는, 틱 능  갖는 

.

청  10 

 8  또는  9 에 어 ,

상  치  동 는 틱 동 드시 상   1   2 극  어도 나  극  틱 극  

택 고, 택  틱 극에 상  틱 동  틱 동 신  공 는 채  택   포 ,

상   니 는 상  틱 극 동  단과 상  채  택  단 사 에 연결  트 지

 루어지는, 틱 능  갖는  .

청  11 

 10 에 어 ,
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상  틱 극 동 는,

 게  신 에 라 상  틱 동 신  생 여 상  트 지  상  채  택  통  상

틱 극에 공 는 틱 동 신  생 ;

상  트 지  양단 간  압 차  검 여  검  신  생 는  검 ; 

상   검  신 에 라 상   게  신  가변 여 상  틱 극에 공 는  게 어

는 틱 어  포 는, 틱 능  갖는  .

청  12 

 10 에 어 ,

상  틱 동 는 상  틱 극 동  단과 상   니  사 에 연결  지  가변  

포 는, 틱 능  갖는  .

청  13 

 12 에 어 ,

상  틱 극 동 는,

상  틱 동 신  생 여 상  지  가변 과 상   니   상  채  택  통  상

틱 극에 공 는 틱 동 신  생 ;

상  트 지  양단 간  압 차  검 여  검  신  생 는  검 ; 

상   검  신 에 라  가변 신  생 여 상  틱 극에 공 는  게 어 는

틱 어  포 ,

상  지  가변   값  상   가변 신 에 라 가변 는, 틱 능  갖는  .

청  14 

 8  또는  9 에 어 ,

상  치  동 는 틱 동 드시 상   1   2 극  어도 나  극  틱 극  

택 고, 택  틱 극에 상  틱 동  틱 동 신  공 는 채  택   포 ,

상   니 는 상  틱 극 동  단과 상  채  택  단 사 에 연결  지  가변

 루어지는, 틱 능  갖는  .

청  15 

 14 에 어 ,

상  틱 극 동 는,

상  틱 동 신  생 여 상  지  가변 과 상  채  택  통  상  틱 극에 공 는

틱 동 신  생 ;

상  지  가변  양단 간  압 차  검 여  검  신  생 는  검 ; 

상   검  신 에 라  가변 신  생 여 상  틱 극에 공 는  게 어 는

틱 어  포 ,

상  지  가변   값  상   가변 신 에 라 가변 는, 틱 능  갖는  .

 

   야

본  사 에게  진동  공   는 치  에  것 다.[0001]
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 경  

근에는 치 과 어 계(또는 마찰 )  여 사람  에  진동(Electrovibration)[0002]

공 는 틱(haptic)  달 고 다.  여 , 틱  체  감  사 여 지각  는

각 드   치 시 다양   질감  느낄  는 다.   진동  체   커

시   극  사 에  압  가  ,  극 에   당 는 (electrostatic force)

생 는 상   것 다.

도 1  래  틱 동 치  개략  나타내는 도 다.  도 1  참 , 래  틱 동 치는[0003]

틱 극(10), 틱 극(10) 에 어 가락(FG)과 틱 극(10)  연 는 연 질(20),  틱

극(10)에 틱 압(Vs)  공 는 틱 동 (30)  포 다.  러  래  틱 동 치는 틱 

극(10)에 틱 압(Vs)  가  가락(FG)과 틱 극(10) 사 에 생 는 (electrostatic

force)에   진동  사 에게 공 다.  , 사 는 가락(FG)과 틱 극(10)  연 질

(20)에   연  상태 므 , 가락  지  상태에 는  매우 미약 여  진

동  느끼지 못 , 가락  동 게    진동  느끼게 다.

도 2는 가락과 틱 극 사 에 생 는  진동에   등가 도 다.  도 2  참 ,[0004]

틱 극(10) 에  연 질(20)  커 시 (Ci)  링   다.  또 , 가락(FG)  각질과 각

질 안쪽  진  고, 가락 각질  (Rsc)과 커 시 (Csc)  병   링   다.  그

리고,  체  내 는  포   (extracellular  path)에   (Rex)과  포  내  

(intracellular path)에  과 커 시  직  (RC series)  병   링   다.  

러  링에 , 래  틱 동 치는 압 (Vs)  지 사 에 직   가락 

(ZF)  체 (Zb)   (Ze)    다.  여 , 가락 (ZF)는 커 시

(Ci), (Rsc)  커 시 (Csc)   , 체 (Zb)는 (Rex)  과 커 시

직  (RC series)   ,   (Ze)는 주변 경에   각각 

 다.

상  가락 (ZF)  체 (Zb)는  주 에  경  동 지만, 가락 [0005]

(ZF)  체 (Zb)는  직  연결 어 고, 가락 (ZF)가 체 (Zb)보다 약

100  도 크  에 체 (Zb)는 시   다.   달리, 상   (Ze)는 체

다  측과  지 사 에 재 는 , 사람  도  통   지  연결  경우 거  

(Ω) 도  가지는 에, 지   연결 지 않  경우   가 (㏁) 지 큰 변  폭  갖는다.

사람마다 가락  각질 께나   달라 사람마다 가락 (ZF)가 변 도 지만, 러[0006]

가락  (ZF)  변 는   (Ze)  변 에  비  고  값  보아도  다.   에

라, 틱 극(10)에 압(Vs)  가 , 압(Vs)  실   진동  생시키는 실 압(VF)  값

 가락 (ZF)보다는  (Ze)  변 에 라 변경  사 가 느껴지는  진동

 는 주변 경에   (Ze)에  많  달라지게 다.  여 ,  (Ze)는 사

가  직  지  경우 가   값  가지 ,  직  지 지 않  경우 주변 습

도, 주변 도, 사 가  는 닥  재질(마루 or 시 트 등), 신  (가죽 , 고 신 , 맨  등),

주변에 치  지  체 지  거리 등과 같  주변 경  변 에 라 달라질  다.

라 , 래  틱 동 치는 동  압  틱 극에 가 에도 고  (Ze),  주변[0007]

경  변 에 라 사 마다 느끼는  진동  가 달라진다는  다.

 내

결 는 과

본    결 고  안  것 , 주변 경  변 에 상 없  사 에게  [0008]

 진동  공   는 틱 동 치  틱 능  갖는   공 는 것   과

다.

과  결 단

  과  달   본  틱 동 치는 틱 동 신  생 여  니  통[0009]
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 틱 극에 공   니  양단 압에 라 틱 동 신  가변 는 틱 극 동  포

  다.

  과  달   본  틱 능  갖는  는   상에 치 어[0010]

사  치  감지   복   1 극과 복   2 극  갖는 치   틱 동 드시 

1   2 극  어도 나  극에 틱 동 신  공 는 틱 동  포 는 치  동

 가지 , 틱 동 는 틱 동 신  생 여  니  통  틱 극에 공   니

 양단 압에 라 틱 동 신  가변 는 틱 극 동  포   다.

 과

상  과  결 단에 , 본  틱 극에 공 는  검 여 틱 극에 는 [0011]

게 어  주변 경  변 라도 상    진동  사 에게 공   

다.

에  언  본  과 에도, 본  다  특징  들  에  거나, 그러   [0012]

 본  는 야에  통상  지식  가진 에게 게    것 다.

도  간단  

도 1  래  틱 치  개략  나타내는 도 다.[0013]

도 2는 가락과 틱 극 사 에 생 는  진동에   등가 도 다.

도 3  본   에  틱 동 치  개략  나타내는 도 다.

도 4는 본   에  틱 동 치에  등가 도 다.

도 5는 본   에  틱 동    도 다.

도 6  도 5에 도시   검    도 다.

도 7a 내지 도 7d는 틱 극에 는  검      도 다.

도 8  본  다  에  틱 동    도 다.

도 9는 본  또 다  에  틱 동    도 다.

도 10  본   에  틱 능  갖는   개략  나타내는 블 도 다.

도 11  도 10에 도시  치  극  개략  나타내는 도 다.

도 12는 도 10에 도시  치  동    블 도 다.

 실시   체  내

본 에  는 어  미는 다 과 같  어야  것 다. [0014]

단   맥상 게 다 게 지 않는  복   포 는 것  어야 고, "[0015]

1", "  2" 등  어는 나   다   별   것 , 들 어들에  

리 가 어 는 아니 다.  "포 다" 또는 "가지다" 등  어는 나 또는 그 상  다  특징 나

, 단계, 동 , ,  또는 들   것들  재 또는 가 가능  미리 지 않는

것  어야 다.  " 어도 나"  어는 나 상    시 가능  든  포

는 것  어야 다.   들어, "  1 ,  2    3  에  어도 나"  미

는  1 ,  2  또는  3  각각 뿐만 아니라  1 ,  2    3  에  2개 

상  시   는 든   미 다.  "상에"라는 어는 어   다   

상 에  는  경우뿐만  아니라  들  들  사 에  3   개재 는  경우 지  포 는  것

미 다.

에 는 본 에  틱 동 치  틱 능  갖는   람직   첨  도  참[0016]

여 상  다.  각 도  들에 참  가 에 어 , 동  들에 는

비  다  도 상에 시 라도 가능   동   가질  다. 또 , 본  에 어, 
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 공지  또는 능에  체   본  지  릴  다고 단 는 경우에는 그 상

  생략   다.

도 3  본   에  틱 동 치  개략  나타내는 도 , 도 4는 본   에 [0017]

 틱 동 치에  등가 도 다.

도 3  도 4  참 , 본   에  틱 동 치는 틱 극(110), 연층(120),  틱 [0018]

동 (130)  포 다.

상  틱 극(110)  도  재질  루어   재(100)  상 에 마 다.   재(100)는 [0019]

리  또는 라 틱    다.   재(100)  틱 극(110)  체  극 시트   

다.

상  연체(120)는 틱 극(110)  도  마 다.  러  연체(120)는 틱 극(110)과 체  가[0020]

락(FG) 사 에 커 시  는 체 역  다.  또 , 연체(120)는 틱 극(110)과 체  

 연시킴  틱 극(110)에  체  감  지 다.

상   재(100)  틱 극(110)  연체(120)는  량 식  치 크린    ,[0021]

 경우 틱 극(110)  치 극 /또는 싱 극    다.

상  틱 동 (130)는 가락(FG)과 틱 극(10) 사 에 (electrostatic force)에   진[0022]

동  사 에게 공   틱 동 신 (HDS)  생 고,  생  틱 동 신 (HDS)  틱 극

(110)에 공 다.  , 상  틱 동 (130)는 틱 극(110)에 공 는 틱 동 신 (HDS)  실시간

 니 링 여 틱 극(110)에 공 는 틱 동 신 (HDS)  게 다.  , 틱 동

(130)는 틱 극(110)에 공 는  압에 는   검 고, 검    변 에

여 틱 극(110)에 는  게 지시키거나  만  틱 극(110)에 도

다.

 같  본   에  틱 동 치는 틱 동 (130)  통   틱 동 신 (HDS)[0023]

틱 극(110)에 공  주변 경  변 에 게    진동  사 에게 공

 다.

상   진동에   등가 링에 , 본   에  틱 동 치는  [0024]

(Is)  지(GND) 사 에 직   가락 (ZF)   (Ze)    다.  여 ,

가락 (ZF)    (Ze)  각각  래  동 게 는 것 , 상  가락 

(ZF)는 상  값  가지 ,  (Ze)는 사  체  지 여 에 라 변   다.

상   진동  생시키는 실  압(VF)  상  값  갖는 가락 (ZF)보다는 사  체  [0025]

지 여 에   (Ze)  변 에 많   게 다.  지만, 본  실시간 니 링  통

 틱 극(110)에 공 는 틱 동 신 (HDS)  게  에 상  실  압(VF)  사

체  지 여  주변 경  변 에   (Ze)  변 에  지 않고, (ohm)  칙에

라 틱 동 신 (HDS)  가락 (ZF)  승산 연산 값(Is×ZF)  결 다.

라 , 본   에  틱 동 치는 사  체  지 여  주변 경  변 에  달라지[0026]

는  (Ze)에 상 없  틱 극(110)에 공 는 틱 동 신 (HDS)  게 지시킴

 진동  생시키는 실  압(VF)  게 지시킬  고,  통  주변 경  변 에 

게    진동  사 에게 공   다.  결과 , 사 는 연층(120)(또는 치 

크린)  지  주변 경  변 라도 상    진동  느낄  다.

도 5는 본   에  틱 동    도 다.[0027]

도 5  참 , 본   에  틱 동 (130)는  니 (131),  틱 극 동 (133)[0028]

포 다.

상   니 (131)는 틱 극(110)에  연결 어 틱 극(110)에 공 는  니 링[0029]

  것 , 틱 극 동 (133)  틱 극(110) 사 에  연결 다.  러   니

(131)는 틱 극 동 (133)  는 틱 동 신 (HDS)  압 강 시  니 링 압  생시

킨다.   에   니 (131)는 틱 극 동 (133)   단 에 직   트 지
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(shunt register)(SR)   다.

상  틱 극 동 (133)는 틱 동 신 (HDS)  생 여  니 (131)  통  틱 극(110)에 공[0030]

  니 (131)에 생 는 니 링 압  실시간 니 링 여 틱 극(110)에 공 는 

 게 다.  , 틱 극 동 (133)는 틱 동 신 (HDS)  생 여  니 (131)  통

 틱 극(110)에 공   니 (131)에  생 는 니 링 압  검 고 검  압에

는 검  에 라 틱 동 신 (HDS)  가변  틱 극(110)에 공 는  게

어 다.

 에  틱 극 동 (133)는 틱 동 신  생 (133a),   검 (133b),   틱 어[0031]

(133c)  포 다.

상  틱 동 신  생 (133a)는 틱 어 (133c)  어에 라 틱 동 신 (HDS)  생 고, 생[0032]

 틱 동 신 (HDS)   니 (131)  다.  에 라, 틱 동 신 (HDS)는  니 (13

1)  통  틱 극(110)에 가  틱 극(110)과 사  가락 사 에  생시  사

에게  진동  공 다.  특 , 상  틱 동 신  생 (133a)는 틱 어 (133c)  어에 라

틱 동 신 (HDS)  가변  틱 극(110)에   공 다.   에  틱 동 신

생 (133a)는  생 (133a-1), 게  어 (133a-2),  신  폭 (133a-3)  포   다.

상   생 (133a-1)는 틱 어 (133c)  어에 라 틱 본 (HWS)  생 고, 생  틱[0033]

본 (HWS)  게  어 (133a-2)에 공 다.  여 , 틱 본 (HWS)   진동   십

KHz 상  사   나, 에 지 않고, 사 , 감쇄 사 , 사각 , 직사각 , 톱니 , 삼각

, ,   에  미리  어도 나   다.

상  게  어 (133a-2)는  생 (133a-1)  공 는 틱 본 신 (HWS)   틱 어[0034]

(133c)  어에 라 여 틱 폭 신 (HAS)  생 고, 생  틱 폭 신 (HAS)  신  폭

(133a-3)에 공 다.  , 게  어 (133a-2)는 틱 어 (133c)  공 는 게  어 신 (GCS)에

라 틱 본 신 (HWS)  압 /또는 진폭  변 여 틱 폭 신 (HAS)  생 다.

상  게  어 (133a-2)는 틱 어 (133c)  공 는 틱 /  신 에 답 여 틱 동 신[0035]

(HDS)   어  도 다.

상  신  폭 (133a-3)는 틱 폭 신 (HAS)  폭 여 틱 동 신 (HDS)  생 고, 생  틱 [0036]

동 신 (HDS)   니 (131)  다.  , 신  폭 (133a-3)는 고 압원  공 는 고 압

원  여 틱 폭 신 (HAS)  고 압  폭 여   진동  생시키   

값  갖는 틱 동 신 (HDS)  생 다.   에  신  폭 (133a-3)는 고 압 폭  루어질

 다.  편, 상  틱 폭 신 (HAS)가  진동  생시키    값  가질 경우, 상

신  폭 (133a-3)는 생략 가능 ,  경우 상  게  어 (133a-2)  는 틱 폭 신 (HA

S)는 틱 동 신 (HDS)   니 (131)  통  틱 극(110)에 공 다.

상   검 (133b)는  니 (131)  통  틱 극(110)에 공 는  실시간  검 고,[0037]

검  에 는  검  신 (CDS)  생 여 틱 어 (133c)에 공 다.  , 상   검

(133b)는  니 (131)  양단에 어  니 (131)에 는 에 는  검  신

(CDS)  생 여 틱 어 (133c)에 공 다.

 에    검 (133b)는,  도  6에  도시   같 ,  차동  폭 (133b1),  (133b2),  폭[0038]

(133b3), (133b4),  귤 (133b5)  포   다.

상  차동 폭 (133b1)는  니 (131)  양단에 어  니 (131)  양단에 걸리는 압  검[0039]

다.   , 차동 폭 (133b1)는 틱 동 신  생 (133a)  단 ,   니 (131)

 단 (T1)에 연결  비  단 ,  틱 극(110)에 직  연결   니 (131)   단

(T2)에 연결   단  포   다.  러 , 차동 폭 (133b1)는  니 (131)   단 (T

1)   단 (T2) 사  압 차에 비 는 검  압  다.

상  (133b2)는 차동 폭 (133b1)  는 검  압  링 고, 링  링 압  폭[0040]

(133b3)에 공 다.  러 , (133b2)는 차동 폭 (133b1)  는 검  압  직  

(DC offset)  거 는 역  다.
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상  폭 (133b3)는  검  게  값에 여 (133b2)  통과 여 공 는 검  압  폭 여[0041]

다.  , 폭 (133b3)에 공 는 검  게  값  틱 어 (133c)  공  도 다.

상  (133b4)는 폭 (133b4)에  폭 어 공 는 검  압  여 직  압  생 다.[0042]

상  귤 (133b5)는 (133b4)  공 는 직  압  여  검  신 (CDS)  생[0043]

다.   에  귤 (133b5)는 (AC)   다.

 같 ,  검 (133b)는 차동 폭 (133b1)  여  니 (131)  양단 간  압 차  [0044]

폭 여  검  신 (CDS)  생  틱 극(110)에 는  검   다.

다시 도 5  참 , 상  틱 어 (133c)는  검 (133b)  공 는  검  신 (CDS)에 [0045]

라 틱 동 신  생 (133a)   압  가변  틱 극(110)에 공 는  게 

다.  체 , 틱 어 (133c)는  검 (133b)  공 는  검  신 (CDS)  아날 그-

지  변 여  검   산  다 ,  검   미리     비

고, 비  결과에 라 틱 극(110)에 공 는  게 지시키   게  어 신 (GCS)  생

여  틱  동  신  생 (133a)  어   틱  극(110)에  는   상  게

어 다.  , 틱 어 (133c)는 신   비(signal to noise ratio)  개   어도 100 

상   검  신 (CDS)  평균값     비 여 게  어 신 (GCS)  생   다.

상  틱 어 (133c)는 사  (HMI)  통  사  는 검  게  값  틱 동[0046]

신  생 (133a)    내  라미  등  공   다.

편,  검   에 어 , 트 지 (SR)는, 도 7a에 도시   같 , 그 단  지[0047]

 연결 는 것  다.  는, 틱 극 동 (133)  드(load)  는 압  고 지 않

아도  에 틱 극 동 (133)   감지 는 단  폭    다.

만약, 사람  직  지 어 는 경우, 도 7b에 도시   같 , 트 지 (SR)는 그 단  지[0048]

 연결   고,   틱 극 동 (133)   감지 는 단  폭    다.

지만,  진동에 는 사람  직  지 어 지 않는 경우가 많  에, 도 7c에 도시  [0049]

같 , 사람에 가 진 ((1/n)i)가  복귀  , 트 지 (SR)  통 지 않고 트 지 (SR)

에 공  통   지  복귀    에 트 지 (SR)에는 가 지 않아 

검   없게 다.

라 , 도 5  도 7d에 도시   같 , 본 에  트 지 (SR)는 틱 극 동 (133)  [0050]

측에 연결 고,  여 틱 극 동 (133)에  는 는  트 지 (SR)  통

틱 극(110)  공  에 본  사람  지  게 트 지 (SR)  양단에 연결

  검 (133b)  통  틱 극(110)에 는  검   다.

 같 , 본   에  틱 동 (130)는 트 지 (SR)   니  사 고, 그 양단[0051]

간  압 차  검 여 틱 동 신 HDS)  가변 여 틱 극(110)에 는  상 게 어

다.  에 라, 본  주변 경  변 라도 상    진동  사 에게 공

 다.

도 8  본  다  에  틱 동    도 , 는 도 5에 도시   에 [0052]

틱 동 에   니   틱 어  변경 여  것 다.  에 라, 에 는  니

 틱 어   들과  에 만  고,   나 지 들에  복

 생략  다.

상   니 (131)는 틱 극(110)에  연결 어 틱 극(110)에 공 는  니 링[0053]

  것 , 틱 극 동 (133)   단 에 직   지  가변 (VR)   다.

상  지  가변 (VR)  틱 어 (133c)  공 는  가변 신 (RVS)에 는  값  가[0054]

짐  틱 극 동 (133)  틱 극(110)에 공 는 가 도  다.

상  틱 어 (133c)는 상  지  가변 (VR)  루어진  니 (131)  양단에 걸리는 압[0055]

검 는  검 (133b)  공 는  검  신 (CDS)에 라  니 (131),  지  가변 

(VR)   값  가변  틱 극(110)에 공 는  게 다.  체 , 틱 
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어 (133c)는  검 (133b)  공 는  검  신 (CDS)  아날 그- 지  변 여  검

 산  다 ,  검   미리     비 고, 비  결과에 라 틱

극(110)에 공 는  게 지시키    가변 신 (RVS)  생 여 지  가변 (V

R)   값  가변  틱 극(110)에 는  상 게 어 다.  , 틱 어

(133c)는 신   비(signal to noise ratio)  개   어도 100 상   검  신 (CDS)  평

균값     비 여  가변 신 (RVS)  생   다.

가 , 틱 어 (133c)는  게  값  갖는 게  어 신  생  틱 동 신  생 (133a)[0056]

 게  어 (133a-2)  어 다.

 같 , 본  다  에  틱 동 (130)는 지  가변 (VR)   니  사 고, 그[0057]

양단 간  압 차  검 여 지  가변 (VR)   값  가변 여 틱 극(110)에 는  

상 게 어 다.  에 라, 본  지  가변 (VR)만  틱 극(110)에 는  검

과  동시에   ,  여 틱 극 동 (133)에 포  게  어 (133a-2)  크

  격 량  감 시킬  다.

도 9는 본  또 다  에  틱 동    도 , 는 도 5에 도시   에 [0058]

 틱 동 에 압 가변  가  고, 틱 어    변경 여  것 다.  에

라, 에 는 압 가변  틱 어   들과  에 만  고,  

나 지 들에  복  생략  다.

상  압 가변 (135)는 틱 극 동 (133)   니 (131) 사 에 연결 어 틱 어 (133c)  [0059]

어에 라 틱 극 동 (133)   니 (131)에 공 는 압  가변 다.    에  압

가변 (135)는 틱 극 동 (133)   단   니 (131) 사 에 직   지  가변 

(VR)   다.

상  지  가변 (VR)  틱 어 (133c)  공 는  가변 신 (RVS)에 는  값  가[0060]

짐  틱 극 동 (133)  틱 극(110)에 공 는 가 도  다.

상  틱 어 (133c)는 상  지  가변 (VR)  루어진  니 (131)  양단에 걸리는 압[0061]

검 는  검 (133b)  공 는  검  신 (CDS)에 라 압 가변 (135),  지  가변 

(VR)   값  가변  틱 극(110)에 공 는  게 다.  체 , 틱 

어 (133c)는  검 (133b)  공 는  검  신 (CDS)  아날 그- 지  변 여  검

 산  다 ,  검   미리     비 고, 비  결과에 라 틱

극(110)에 공 는  게 지시키    가변 신 (RVS)  생 여 지  가변 (V

R)   값  가변  틱 극(110)에 는  상 게 어 다.  , 틱 어

(133c)는 신   비(signal to noise ratio)  개   어도 100 상   검  신 (CDS)  평

균값     비 여  가변 신 (RVS)  생   다.

가 , 틱 어 (133c)는  게  값  갖는 게  어 신  생  틱 동 신  생 (133a)[0062]

 게  어 (133a-2)  어 다.

 같 , 본  또 다  에  틱 동 (130)는 트 지 (SR)  양단 압 차  검 여 [0063]

지  가변 (VR)   값  가변 여 틱 극(110)에 는  상 게 어 다.  에 

라, 본  트 지 (SR)    니 링과 가변 (VR)   압  통  틱 

극(110)에 는  검 과   틱 극(110)에 는  보다 게 어

 ,  여 틱 극 동 (133)에 포  게  어 (133a-2)  크   격 량  감 시킬

 다.  상과 같 , 본 에  틱 동 치는 치 드, 게  드 또는 료 에 어 

체  시 체에  진동  공 거나, 블릿 컴퓨 ,  사 , 마트 폰, 마트 카 라, 마트

드, 게  , 마트 비 , 컴퓨  니 , 트  컴퓨 ,  등   에 탑재 어 체  

시 체에  진동  공   다.

도 10  본   에  틱 능  갖는   개략  나타내는 블 도 고, 도 11  도[0064]

10에 도시  치  극  개략  나타내는 도 다.

도 10  도 11  참 , 본   에  틱 능  갖는  는  (300), [0065]

치 (400), 트 어 (500),  동 (600),  치  동 (700)  포 다.  또 , 본
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  에  틱 능  갖는  는 당업계에 공지  주변 듈,  들어 도시 지 않  통신

듈, 카 라 듈,  재생 듈, 동 상 재생 듈, 원 듈, /  듈,  티미 어 듈 등과

같  주변 듈   포   , 러  주변 듈에   생략  다.

상   (300)  게 트 라 과  라 에  는  역마다  복  [0066]

포 다.  복   각각   동 (600)  공 는 신 에 답 여  상  시

다.  러  복   포 는  (300)  당업계에 공지  액    또는 

  , 에  체   생략  다.

상  치 (400)   착 (350)에   (300)  시  상에 치 다.   에 [0067]

치 (400)   (410), 복   1 극(Tx),  복   2 극(Rx),  연체(420)  포

다.

상   (410)   라 틱  재질,   들어  PET(polyethyleneterephthalate),[0068]

PC(polycarbonate),  PES(polyethersulfone),  PEN(polyethylenapthanate),   PNB(polynorborneen)   어도

나  재질  루어질  다.

상  복   1 극(Tx)   1 (X)과 나란  미리  간격  가지도   (410)  [0069]

(  들어, )에 나란 게 마 다.   에  복   1 극(Tx) 각각   1 (X)과 나란

라  태  가질  지만, 에 지 않고,  1 (X)  라  연결 도  다각 태,  들어

마  태  평  갖는 복   1 극 들  루어질 도 다.  러  복   1 극(Tx)

사  치 치  검   치 동 극  사 고, 사  가락에  진동  공 는

틱 극  사   다.  여 , 복   1 극(Tx)  치 동 극만  사  도 다.

상  복   1 극(Tx)  OCA(optical clear adhesive) 또는 OCR(optical curable　resin)  같   [0070]

착 (350)    (300)  상  상에 치 다.

상  복   2 극(Rx)  복   1 극(Tx) 각각과 차 는  2 (Y)과 나란  미리 [0071]

간격  가지도   (410)  타 (  들어, 상 )에 나란 게 마 다.   에  복   2

극(Rx) 각각   2 (Y)과 나란  라  태  가질  지만, 에 지 않고,  2 (Y)  

라  연결 도  다각 태,  들어 마  태  평  갖는  2 극 들  루어질 도 다.

여 , 상   2 극 들 각각  상   2 극 들 사 사 에 치   ,  경우,  1 

 2 극 들  체크 늬 태  치 게 다.  러  복   2 극(Rx)  사  치 치

검   치 싱 극  사 고, 사  가락에  진동  공 는 틱 극  사

 다.

상  연체(420)는 상  복   2 극(Rx)  도   (410)  상  체에 마 다.[0072]

 에  연체(420)는 연층 또는 층 역   커 층  역  는 드 층 , [0073]

라 틱 질,  들어, PC(polycarbonate) 또는 PMMA(Polymethylmethacrylate) 질  루어질  다.

다  에  연체(420)는 연층 또는 층 역   착  역  는 OCA(optical  clear[0074]

adhesive)과 같   착  루어질  다.   경우, OCA(optical clear adhesive)과 같   착

 상 에는  라 틱  또는 리 과 같  커  도우(800)가 착   다.

상  복   1 극(Tx)과 상  복   2 극(Rx)   (410)  상 에 마 어  차[0075]

   1 극(Tx)과  2 극(Rx) 사 에 상   량(mutual capacitance)  , 러

상  상   량(Cm)  치 (400)에  사  치  싱 는 치  역  다.

 같 , 상  치 (400) ,   (300)  상 에 치 거나 직  착   다.[0076]

 들어, 상   (300)  상  편   포 는 액   (또는   

 )  경우, 상  치 (400)  상  편   상에 치 거나 상  과 상  편  

사 에 치   다.

상  트 어 (500)는  는 상  (Idata)    단  상 [0077]

(RGB)  타  동  신 (TSS)  생 여  동 (600)에 공 다.

상  트 어 (500)는 치  동 (700)  공 는 치 싱 (Tdata)   치[0078]
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에  드 어 신 (MCS)  생 다.  또 , 트 어 (500)는 치 싱 (Tdata)  

 사  치 역에  치 역 (TAD)  산 고, 산  치 역 (TAD)  치  

동 (700)에 공 과 아울러 산  치 역 (TAD)에 연계 는  그램  실 다.

상   동 (600)는 트 어 (500)  공 는 상 (RGB)  타  동 신 (TSS)[0079]

 여 상 (RGB)에 는  신  각 에 공   (300)에 

 상  시 다.   들어,  동 (600)는 트 어 (500)  공 는 타  동 신

(TSS)  여 게 트 어 신   어 신  생 과 아울러 상 (RGB)  여 

  생 는 타  컨트 러(미도시), 게 트 어 신 에 라 게 트 신  생 여 복  게

트 라 에 차  고 는 게 트 동 ,   어 신 에 라    신

변 여  라 에 공 는  동 (미도시)  포   다.

상  치  동 (700)는 트 어 (500)  공 는 드 어 신 (MCS)에 라 치 싱 드[0080]

 틱 동 드  동 다.

상  치 싱 드시, 치  동 (700)는 상  복   1 극(Tx)에 차  치 동 [0081]

(TDP)  공 고, 상  복   2 극(Rx)  통  치 (400)에  사  치에  치 

 량 변  감지 여 치 싱 (Tdata)  생  트 어 (500)에 공 다

상  틱 동 드시,  에  치  동 (700)는 틱 동 신 (HDS)  생 여  [0082]

니  통  치 (400)  극에 공 다.  , 틱 동 신 (HDS)는 복   1 극(Tx) 또는

복   2 극(Rx)에 공 거나, 복   1   2 극(Tx, Rx)에 공   다.  나아가, 틱 동

신 (HDS)는 어도 나   1 극(Tx) 또는/  어도 나   2 극(Rx)에 공  도 다.  에 

라, 에 는 상  틱 동 드시 틱 동 신 (HDS)가 공 는 치 (400)  극  틱 극

(HE) 라  다.

 에  치  동 (700)는, 도 12에 도시   같 , 타  생 (710),  동  공[0083]

(720), 틱 동 (730), 채  택 (740), 싱 (750),  치  처리 (760)  포 다.  러

 갖는 치  동 (700)는 나  ROIC(Readout  Integrated  Circuit)  칩  집   다.

다만, 치  처리 (760)  경우, ROIC 칩에 집 지 않고 트 어 (500)에 내   다.

상  타  생 (710)는 트 어 (500)  공 는 드 어 신 (MCS)에 답 여 치 싱 [0084]

드 또는 틱 동 드   타  어 신  생 다.  , 상  치 싱 드시, 타  생

(710)는 트 어 (500)  사  치가 생 지 않  경우에 공 는  1 리 상태  드 어

신 (MCS)에 답 여 치 싱 드   치 타  신  치 채  택 신 (TCSS)  생 다.

상  틱 동 드시,  에  타  생 (710)는 트 어 (500)  사  치가 생 는[0085]

경우에 공 는  2 리 상태  드 어 신 (MCS)에 답 여 틱 동   틱 타  신  생

과 아울러 트 어 (500)  공 는 치 역 (TAD)에 여 사  치 역  검

고, 복   2 극(Rx)  검  사  치 역에 포  어도 나   2 극(Rx)에 틱 동 신

(HDS)  동시에 공    1 틱 극 그룹 신 (HEGS1)  생   다.

상  틱 동 드시, 다  에  타  생 (710)는 복   1 극(Tx)  상  검  치 역[0086]

에 포  어도 나   1 극(Tx)에 틱 동 신 (HDS)  동시에 공    2 틱 극 그룹

신 (HEGS2)  생   다.

상  동  공 (720)는 타  생 (710)  공 는 치 타  신 에 답 여 치 동 [0087]

(TDP)  생 고, 생  치 동 (TDP)  채  택 (740)  통  복   1 극(Tx)에 차

 공 다.  여 , 상  치 동 (TDP)는 치  양  많게 여 싱 감도   

여 복   루어질  다.

 에  틱 동 (730)는 타  생 (710)  공 는 틱 타  신 에 답 여 틱 동[0088]

신 (HDS)  생 고, 생  틱 동 신 (HDS)  채  택 (740)  통  틱 극(HE)에 공 다.  

러  틱 동 (730)는 도 3 내지 도 9  참 여  본 에  틱 동 (130)   니

(131)  틱 극 동 (133)  포 ,  니 (131)가 채  택 (740)   단 에 연결 는 것

 고는  동 므 , 에  복  생략  다.  에 라,  에  틱 동

(730)는   같 ,  니 (131)  통  틱 극(HE)에 공 는  실시간  검 고,
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검  에 라 틱 극(HE)에 공 는  게 어 다.

상  채  택 (740)는 상  복   1 극(Tx)과 복   2 극(Rx) 각각과 개별  연결 다.[0089]

상  치 싱 드시, 채  택 (740)는 타  생 (710)  공 는 치 채  택 신 (TCSS)에[0090]

답 여, 동  공 (720)  공 는 치 동 (TDP)  복   1 극(Tx)에 차

고, 복   2 극(Rx) 각각  싱 (750)에 연결시킨다.

상  틱 동 드시, 채  택 (740)는 타  생 (710)  공 는 틱 극 그룹 신 (HEGS1,[0091]

HEGS2)에 답 여 복   2 극(Rx) 또는 복   1   2 극(Tx, Rx) 에  틱 극(HE)  택

고, 틱 동 (730)  공 는 틱 동 (HDS)  택  틱 극(HE)에 공 다.

 같 , 채  택 (740)는 복   2 극(Rx)   1 틱 극 그룹 신 (HEGS1)에 는 어도[0092]

나   2 극(Rx)  택 여 틱 극  그룹    1 칭 (미도시),  복   1 극

(Tx)   2 틱 극 그룹 신 (HEGS2)에 는 어도 나   1 극(Tx)  택 여 틱 극

그룹    2 칭 (미도시)  포   다.

상   1 칭 는 복   2 극(Rx) 사 사 마다 치  복   1 칭  포   다.[0093]

상  복   1 칭  각각   1 틱 극 그룹 신 (HEGS1)에 라  2개   2 극  택

 연결 는 역  다.  상   2 칭 는 복   1 극(Tx) 사 사 마다 치  복   2

칭  포   다.  상  복   2 칭  각각   2 틱 극 그룹 신 (HEGS2)에 

라  2개   1 극  택  연결 는 역  다.

상  싱 (750)는 상  복   2 극(Rx) 각각에 연결 다.  러  싱 (750)는 타  생 (710)[0094]

샘 링 신 에 답 여 복   2 극(Rx) 각각  통  당 치   량 변  싱 여 싱

신  생 고, 생  싱 신  아날 그- 지  변 여 치 싱 (Tdata)  생 다.

상  치  처리 (760)는 싱 (750)  는 치 싱 (Tdata)  신 여 내  리[0095]

에 차  고, 타  생 (710)  치 포트 신 에 답 여 내  리에  치 싱 

(Tdata)  트 어 (500)  다.

상  트  어 (500)는  상  치   처리 (760)  는  치  싱  (Tdata)[0096]

신 고, 신  치 싱 (Tdata)   값과 비 여 값보다 큰 싱  여

치   치  산 다.  그리고, 상  트 어 (500)는 치 싱 (Tdata)가 생

 2 극(Rx)  치 보  동   1 극(Tx)  치 보에 여 치 (XY )  산 고,

치 에 연계 는  그램  실 다.  또 , 상  트 어 (500)는 산  치 에 

는 치 역 (TAD)  생 여 치  동 (700)에 공 다.

 같 , 본   에  틱 능  갖는  는  니  갖는 틱 동 (720)  포[0097]

 틱 동 드시 주변 경  변 라도 상    진동  사 에게 공

 다.

편, 본 에  틱 능  갖는  는 블릿 컴퓨 ,  사 , 마트 폰, 마트 카 라, [0098]

마트 드, 또는 게   등   치, 마트 비 , 컴퓨  니 , 트  컴퓨 ,  등과 같

  치   다.

상에   본   실시   첨  도 에 는 것  아니고, 본   사[0099]

어나지 않는  내에  여러 가지 치 , 변   변경  가능 다는 것  본  는  야에

통상  지식  가진 에게 어  것 다.  그러므 , 본  는 후 는 특허청 에 여

나타내어지 , 특허청  미   그리고 그 등가 개  도 는 든 변경 또는 변  

태가 본  에 포 는 것  어야 다.

 

100:  재                    110: 틱 극[0100]

120: 연체                         130: 틱 동

131:  니                     133: 틱 극 동
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133a: 틱 동 신  생          133b:  검

133c: 틱 어                    135: 압 가변

300:                  400: 치 

500: 트 어                   600:  동

700: 치  동                710: 타  생

720: 동  공                730: 틱 동

740: 채  택                     750: 싱

도

도 1

도 2
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도 3

도 4

도 5
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도 6

도 7a

도 7b
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도 7c

도 7d

도 8
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도 9

도 10

도 11
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도 12
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