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원격 제어 에지 기술은 차량용 네트워크를 혁신하여 SDV를 위한 
더 중앙화된 아키텍처를 지원합니다.
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머리말
차량 내 네트워킹은 SDV(소프트웨어 정의 차량)의 새로운 
기능을 지원하기 위해 진화하고 있습니다. 차량 플랫폼의 
확장성을 높이고 OTA(Over-the-Air) 업데이트를 간소화하
기 위해 ECU(전자 제어 장치) 수가 줄어들며 소프트웨어가 
통합됨에 따라, 새로운 원격 제어 에지 콘셉트는 배선을 최
적화하면서 확장 가능한 에지 노드 소프트웨어를 가능하
게 합니다.

에지 노드는 실외등을 위한 헤드라이트 모듈이나 도어 잠
금, 창문, 사이드 미러 제어 모듈과 같은 특정 기능을 실시
간으로 제어하는 특수 ECU입니다. 이 노드는 차내 네트워
크를 통해 커맨더 ECU(영역 컨트롤러, 도메인 컨트롤러 또
는 중앙 컴퓨팅)로부터 명령을 수신합니다. 에지 노드는 제
어 루프 피드백을 위해 온도·압력·위치 센서를 모니터링하
여 로컬 하드웨어를 제어하며, 하프 브리지와 고압측 및 저
압측 스위치를 포함한 부하 드라이버를 통해 모터 및 솔레
노이드 같은 기계식 액추에이터를 직접 제어합니다. 그림 
1에서는 영역 아키텍처에서의 에지 노드와 커맨더 ECU 간 
차이점을 보여줍니다.

그림 1. 커맨더 ECU 및 다중 에지 노드가 있는 차량용 영역 아키
텍처.

원격 제어 에지 아키텍처는 실시간 제어와 HAL(하드웨어 
추상 계층)을 커맨더 ECU로 이동시키며, 커맨더 ECU가 에
지 노드의 센서와 부하 드라이버를 위한 저수준 하드웨어 
명령을 생성합니다. 원격 제어 에지 솔루션은 이더넷 또는 
CAN(컨트롤러 영역 네트워크) 등의 ECU 간 고수준 네트워
크 데이터 링크 계층을 SPI(직렬 주변 기기 인터페이스), 

I2C(상호 집적 회로), UART(범용 리시버 트랜스미터) 및 
GPIO(범용 입력/출력) 등의 저수준 통신 인터페이스에 연
결합니다. 이 방식을 통해 MCU(마이크로컨트롤러)뿐만 아
니라 소프트웨어가 에지 노드에서 완전히 제거됩니다.

원격 제어 에지 체계는 SDV와 관련된 주요 전체적 추세를 
지원하며, 커맨더 ECU에 소프트웨어를 중앙화해 와이어 
하니스 수를 줄이는 동시에 부하 종속 하드웨어는 전기 기
계식 액추에이터 가까이에 있는 에지 노드에 유지합니다.

SDV에 대한 자세한 내용은 백서 차량용 전자장치의 미래
를 바꾸는 소프트웨어 정의 차량을 읽어보세요.
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기존 에지 노드와 원격 제어 에지 노드 비교
그림 2에서는 기존 에지 노드 블록 다이어그램을 보여줍니
다. 전통적인 아키텍처에서는 로컬 MCU에 장치 소프트웨
어가 하드웨어와 상호 작용하는 방법을 정의하는 소프트
웨어인 HAL이 포함되어 있습니다. 에지 MCU는 네트워크 
인터페이스(일반적으로 CAN FD(CAN Flexible Data-Rate) 

로컬 인터커넥트 네트워크)를 통해 컨트롤러 MCU로부터 
명령을 수신하고, 컨트롤러의 지시에 따라 로컬 하드웨어
를 제어합니다.

예를 들어 업스트림 컨트롤러 MCU가 에지 MCU 노드에 
"운전석 창문 올리기" 명령을 전송하면, 에지 MCU는 이 
메시지를 창문 올리기, 창문 소프트 클로즈 기능 수행, 모
터 스톨 또는 창문 걸림 이벤트 방지 등을 포함한 특정 하
드웨어 동작으로 변환합니다. 에지 노드 MCU는 필요한 
SPI 메시지를 모터 드라이버에 전달하고, 하프 브리지 모
터 드라이버에 대한 PWM(펄스 폭 변조) 출력을 통해 창문 
모터의 실시간 제어 루프를 구현하며, 통합 ADC(아날로
그-디지털 컨버터)를 사용해 모터 전류를 모니터링하고 창
문 위치 추적을 위해 홀 효과 펄스를 계수합니다.
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그림 2. 커맨더 ECU와 통신하는 기존 에지 노드의 블록 다이어그
램.

그림 3에서는 원격 제어 에지 노드 블록 다이어그램을 보
여줍니다. 이 아키텍처는 HAL 및 실시간 액추에이터를 업
스트림으로 이동시켜 커맨더 ECU의 MCU에 포함시키며 
에지 노드 MCU를 완전히 제거합니다. 컨트롤러 MCU는 
이제 장치 통신 프로토콜 프레임 또는 주변 기기 제어(SPI, 

I2C, UART, PWM 출력 제어, ADC 샘플링, GPIO)가 포함된 
명령을 전송할 수 있습니다.

창문 올리기 애플리케이션의 경우 컨트롤러가 표준 통신 
프로토콜 데이터 페이로드(CAN FD light, 10BASE-T1S)에 
포함된 네트워크를 통해 직접 제어 데이터(SPI 모터 드라
이버 명령, PWM 출력 설정)를 전송합니다. 에지 노드의 통
신 브리지가 이 프로토콜 데이터 페이로드를 추출해 해당 
GPIO 핀으로 SPI 프레임과 PWM 신호를 출력합니다. 센서 
피드백의 경우 이 브리지는 내부 또는 외부 ADC와 홀 효과 
센서 데이터를 샘플링해 이를 커맨더 ECU에 다시 전송하
여 제어 루프를 완료합니다.
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그림 3. 커맨더 ECU와 통신하는 원격 제어 에지 노드의 블록 다이
어그램.

원격 제어 에지 노드의 장점
원격 제어 에지 아키텍처는 소프트웨어 중앙화, 소프트웨
어 개발 비용 절감, 확장성 지원 및 OTA 업데이트 간소화
를 비롯한 여러 이점을 제공합니다. 또한 원격 제어 에지 
노드를 사용하면 커맨더 ECU에서 부하 드라이버를 제어
하면서 부하 배선을 최소화할 수 있습니다.

원격 제어 에지 노드는 소프트웨어 중앙화를 통해 시스템 
비용을 절감할 수 있습니다. 에지 마이크로컨트롤러를 제
거하고 더 적은 수의 ECU로 소프트웨어를 중앙화하여 회
사는 소프트웨어 개발 및 관리 간접비를 절감하고, 차량의 
많은 ECU에서 테스트 및 유효성 검사 요구 사항을 줄일 수 
있습니다.

소프트웨어 중앙화는 확장성도 향상시킵니다. 개발자는 
업스트림 커맨더 ECU 전용 소프트웨어만 개발하고 에지 
노드에서 하드웨어를 표준화할 수 있습니다. 이러한 표준
화를 통해 특수 에지 하드웨어를 사용할 필요 없이 여러 노
드 및 ECU에서 차량 인프라가 간소화됩니다.
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그림 4에서는 기존 방식(각 에지 노드 모듈이 여러 공급업
체의 여러 MCU를 사용하여 여러 플랫폼에서 소프트웨어
를 개발하고 관리해야 함)과 원격 제어 에지 방식(그림 4의 
"RCE 솔루션 A, B 또는 C" 라벨은 여러 공급업체의 소프
트웨어 미사용 옵션을 나타냄)을 비교하여 보여줍니다. 표
준 기반 솔루션은 커맨더 ECU의 소프트웨어가 원격 제어 
에지 솔루션 공급업체와 관계없이 일관되게 유지되므로 
추가적인 장점을 제공합니다.
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그림 4. 원격 제어 에지 노드와 기존 에지 노드의 하드웨어 확장성 
비교.

제어 기능을 중앙화하면 자동차 제조사는 소프트웨어 관
리와 OTA 업데이트를 간소화할 수 있어 자체 소프트웨어
를 소유하고 관리하기가 쉬워집니다. OTA 업데이트를 출
시할 때는 여러 모듈의 소프트웨어를 업데이트할 필요 없
이 커맨더 ECU만 업데이트하면 됩니다.

커맨더 ECU에서 직접 부하를 구동하는 대신 에지 노드를 
사용하면 부하 드라이버로 가는 배선 길이가 짧아집니다. 

원격 제어 에지 노드는 이 장점을 유지하면서 HAL을 커맨
더 ECU에 남겨둡니다. 그림 5에서는 도어를 예로 사용하
여 영역 아키텍처에서의 이러한 구성을 보여줍니다. 영역 
컨트롤러가 두 개의 도어 모듈을 모두 제어하더라도, 도어 
에지 모듈은 부하 배선이 줄어들어 기생 커패시턴스와 인
덕턴스를 최소화함으로써 전자기 간섭 완화에도 기여합니
다. 이는 특히 더 빠른 스위칭 시간이 요구되는 차세대 48V 

차량에서 중요합니다.

그림 5. 원격 제어 에지 노드와 기존 에지 노드의 케이블 감소 비
교.

원격 제어 에지 노드 고려 사항
원격 제어 에지 기술 도입을 검토하는 OEM(완성차 제조업
체)과 설계자는 지연, 기능 안전, 사이버 보안 및 비용을 고
려해야 합니다.

지연은 중요한 설계 과제입니다. 에지의 데이터는 업스트
림으로 전송되어 처리를 위한 결정이 이루어진 뒤, 다시 구
현을 위해 다운스트림으로 에지에 전달되어야 하며, 이로 
인해 실시간 제어 루프에 지연이 발생합니다. 그림 6에서
는 부하를 감지 및 제어하기 위한 이 프로세스를 보여줍니
다. 기존 에지 노드는 2번 및 5번 단계만 필요로 하고, 원격 
제어 에지 솔루션은 지연을 줄이기 위해 지능형 작업 또는 
자율 폴링과 같은 기능을 구현합니다. 지능형 작업을 통해
서는 브리지 장치가 커맨더 ECU에 의한 초기 요청 없이 센
서 데이터를 자동으로 전송하므로 1번 단계가 필요하지 않
습니다. 자율 폴링은 브리지 장치가 센서에서 자동으로 샘
플링하고 버퍼에 측정값을 저장하도록 해줍니다. 이를 통
해 다른 단계 진행 중에 2번 단계를 진행하여 지연을 더 줄
일 수 있습니다.
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그림 6. 지연에 기여하는 원격 제어 에지 노드의 통신 단계.
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더 이상 로컬 실시간 제어가 없으므로 기능 안전 관련 우려
가 있을 수 있습니다. FTTI(결함 허용 시간 간격) 사양과 같
이 엄격한 지연 요구 사항이 적용되는 에지 애플리케이션
은 업스트림 통신 지연 문제를 겪을 수 있습니다. 더 새로
운 기술인 1세대 원격 제어 에지 장치는 ASIL(Automotive 

Safety Integrity Level) 요구 사항을 충족하지 못하거나, 시
스템 레벨에서 기능 안전을 달성하기 위해 추가 조치가 필
요할 수 있습니다.

차량이 점점 더 소프트웨어에 의존하게 됨에 따라 사이버 
보안 위험이 증가하고 있습니다. 적절한 보안 조치를 취하
지 않으면 해커가 차량 네트워크에 접근해 차량 전반의 기
능을 제어할 수 있으며, 이는 도난과 안전 위험으로 이어질 
수 있습니다. 원격 제어 에지 노드에는 보안을 로컬로 관리
할 MCU가 없으므로 사이버 보안을 구현하기가 더 어렵습
니다. 따라서 OEM이 해당 사이버 보안 요건을 충족하는 
솔루션을 선택하는 것이 중요합니다.

비용을 고려할 때는 하드웨어와 소프트웨어 비용의 균형
을 맞춰야 합니다. 기존 에지 노드에서 현재 사용되는 저수
준 MCU를 원격 제어 에지 노드 장치로 교체하는 것은 잠
재적으로 더 많은 비용이 들 수 있습니다. 그러나 하드웨어 
비용이 증가하더라도 소프트웨어 개발 및 관리 비용은 상
당히 절감할 수 있다는 점에 주목해야 합니다.

원격 제어 에지는 자동차 제조사가 더 많은 소프트웨어를 
내부에서 관리할 수 있도록 하며, OEM은 이러한 절충안을 
평가해야 합니다.

원격 제어 에지 애플리케이션
원격 제어 에지 기술은 조명, BMS(배터리 관리 시스템), 

ADAS(첨단 운전 보조 시스템), 차량 액세스 및 차체 모터 
등 많은 애플리케이션에서 가치를 제공합니다. 표 1에는 
이러한 애플리케이션과 원격 제어 에지 노드의 장점이 열
거되어 있습니다.

애플리케이션
원격 제어 에지 노드를 사용해야 하
는 이유

헤드라이트 저수준의 단일 프로토콜만 필요함
(UART, SPI 또는 둘 다)주변광

BMS

레이더 차량의 여러 노드가 하드웨어 확장
성 기회를 제공함초음파 센서

차량용 액세스

애플리케이션
원격 제어 에지 노드를 사용해야 하
는 이유

시트 모듈 이제 부하 드라이버가 더 많은 진단 
기능을 통합함도어 모듈

표 1. 다양한 원격 제어 에지 노드 애플리케이션 및 이를 사용해야 
하는 이유.

원격 제어 에지 프로토콜
원격 제어 프로토콜을 위한 솔루션에는 10BASE-T1S, 

CAN FD Light 및 CAN을 통한 UART가 포함됩니다. 이러
한 프로토콜은 반이중 방식으로 작동하여 두 장치 간에 비
동시 양방향 데이터 전송을 지원합니다. 반이중 방식은 두 
개 이상의 장치가 동일한 버스에서 통신하는 멀티드롭 기
능을 지원하여 커맨더 ECU의 단일 네트워킹 장치만 여러 
에지 노드와 상호 작용하도록 합니다. 그림 7에서는 멀티
드롭 토폴로지의 예를 보여줍니다.

Commander ECU

Headlight Module Seat Module BMS Module Radar Module

TRX/PHY

TRX/PHY TRX/PHY TRX/PHY TRX/PHY

그림 7. 커맨더 ECU-에지 노드 멀티드롭 토폴로지.

10BASE-T1S, CAN FD Light 및 CAN를 통한 UART는 멀
티드롭 및 버스 토폴로지에서 속도, 페이로드 용량 및 노드 
수가 서로 다릅니다. 표 2에서는 이 프로토콜을 비교합니
다.

10BASE-T1S CAN FD Light
CAN를 통한 

UART

네트워크 프로토
콜

이더넷 CAN UART

속도 10Mbps 1-5Mbps 0.1-1Mbps

페이로드 46~1,500바이트 1~64바이트 1~64바이트
최대 노드 수 16 64 64

토폴로지 라운드 로빈 커맨더 리스폰더 커맨더 리스폰더

표 2. 10BASE-T1S, CAN FD Light 및 CAN을 통한 UART 간 원격 
제어 에지 네트워킹 프로토콜 비교.

그림 8에서는 라운드 로빈과 커맨더 리스폰더 토폴로지 간
의 차이점을 보여줍니다. 라운드 로빈 토폴로지는 노드 ID

를 기준으로 각 노드에 사이클별 고유한 전송 기회가 주어
지는 순환 방식으로 작동합니다. 이 방식은 중재 과정을 자
동화하지만 버스에서 낮은 우선순위 데이터 때문에 높은 
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우선순위나 시간 민감 데이터가 지연되지 않도록 보완이 
필요합니다. 커맨더-리스폰더 토폴로지는 커맨더 ECU가 
버스에 데이터를 전송하기 전에 다운스트림 노드를 프롬
프트해야 합니다. 전송 순서는 노드 ID에 의해 결정되는 것
이 아니라 커맨더 ECU에 의해 결정됩니다.

Node 0

Node 1 Node 2 Node 3 Node 4

TRX/PHY

TRX/PHY TRX/PHY TRX/PHY TRX/PHY

Round Robin Beacon Node 0 Node 1 Node 2 Node 3 Node 4 ... Beacon Node 0 Node 1 ...

Commander-Responder Node 0 Node 1 ... Node 0 Node 3 ... Node 0 Node 4 ... Node 0 Node 2 ...

그림 8. 라운드 로빈과 커맨더 리스폰더 간 전송 비교.

IEEE(Institute of Electrical and Electronics Engineers) 

802.3cg에서 표준화된 10BASE-T1S는 Technical 

Committee 18에서 표준화한 원격 제어 프로토콜을 사용
합니다. 이는 10Mbps로 동작하며 라운드 로빈 멀티드롭 
토폴로지로 작동합니다. 이더넷 프로토콜인 10BASE-T1S

는 MACSec(Media Access Control Security), TSN(Time-

Sensitive Networking), AVB(Audio Video Bridging) 및 
PoDL(Power over Data Line)과 같은 이더넷 기능을 포함
합니다. 표 3에서는 이 4개의 기능에 대해 설명합니다. 또
한 이미 고속 이더넷 백본을 사용 중인 시스템은 모두 이더
넷으로 구성된 네트워크에서 간소화된 소프트웨어를 사용
하는 이점을 누릴 수 있습니다.

기능 설명 표준
MACSec 계층 2, 이더넷을 위한 

포인트-투-포인트 사이
버 보안 프로토콜

IEEE 802.1AE

TSN 이더넷 네트워크를 통
해 데이터 동기화를 위
한 결정론적, 실시간 통
신을 지원하는 표준

IEEE 802.1Q
IEEE 802.1AS

AVB 오디오 및 비디오 애플
리케이션을 위한 TSN
을 정의하는 표준

IEEE 802.1BA
IEEE 1722

PoDL 포인트-투-포인트 이더
넷에 사용되는 차폐 연
선 케이블을 통한 전력 
전송

IEEE 802.1cg

표 3. 10BASE-T1S 이더넷 기능 및 표준 목록과 설명.

ISO(국제 표준화 기구) 11898-1:2024 표준을 기반으로 하
는 CAN FD의 변형 버전인 CAN FD Light는 

1Mbps~5Mbps의 속도로 작동합니다. (노드가 동시에 전
송할 때 가장 낮은 노드 ID의 노드가 우선권을 갖는) CAN 

중재를 따르는 기존 CAN과 달리 CAN FD Light는 커맨더 
리스폰더 토폴로지 방식을 사용해 동작합니다. 에지 노드
에는 CAN FD Light 리스폰더를 사용하며, 커맨더 ECU는 
CAN FD Light 커맨더 또는 CAN FD 트랜시버를 사용합니
다. 기존의 많은 아키텍처에서 이미 CAN FD 트랜시버를 
사용하여 에지 노드와 통신하기 때문에 기존 아키텍처로 
CAN FD Light를 통합하는 것은 쉽습니다. 1Mbps를 초과
하는 속도를 달성하려면 CAN FD Light 커맨더가 필요하지
만, 컨트롤러 중재 위상 제약이 있습니다.

10BASE-T1S 및 CAN FD Light 프로토콜은 모두 이더넷과 
CAN을 SPI, I2C, UART, GPIO 및 PWM와 같은 다른 프로
토콜에 연결합니다(그림 9 참조). 이 브리징은 10BASE-

T1S 및 CAN FD Light를 통해 여러 센서와 드라이버를 원
격으로 제어할 수 있게 하여 두 솔루션을 다양한 최종 애플
리케이션에서 다목적으로 활용할 수 있게 합니다.

10BASE-T1S PHY

or

CAN FDL 

Responder

SPI

I2C

UART

GPIO

PWM

Etc.

Ethernet or CAN

Sensors

Actuators

Sensors
Sensors

Sensors

Actuators
Actuators

Drivers

그림 9. 10BASE-T1S 또는 CAN FD Light 에지 노드의 블록 다이
어그램.

CAN를 통한 UART는 CAN 트랜시버를 사용하여 CAN 

PHY(물리 계층)를 통해 UART 패킷을 전송합니다(그림 10 

참조). 커맨더-리스폰더 토폴로지에서 1Mbps 이하의 속도
로 동작하는 UART over CAN은 비용 효율적인 솔루션을 
제공하지만, UART 기반 LED 드라이버나 실시간 제어 및 
진단 기능이 통합된 모터 드라이버에 의존합니다.

CAN TRXUART over CAN UART-based Driver

UART

그림 10. CAN을 통한 UART 에지 노드의 블록 다이어그램.

실시간 제어 기능이 통합된 스마트 드라이버는 업스트림 
제어 요구 사항을 줄여 원격 제어 에지 솔루션을 보완합니
다. TI( 텍사스 인스트루먼트)는 BLDC(브러시리스 DC) 모
터 드라이버 및 통합 전류 감지를 위한 센서리스 자속 기준 
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제어 및 스테퍼 모터 드라이버를 위한 정지 감지를 비롯한 
센서리스 모터 시스템을 위한 제어 기능이 통합된 스마트 
모터 드라이버를 제공합니다. 스테퍼 모터는 회전 정확도
가 높아 업스트림 진단 데이터가 덜 필요하므로 특히 원격 
제어 에지 애플리케이션에 적합합니다. 표 4에는 일부 TI 

장치가 나열되어 있습니다.

장치 유형 전계 효과 트랜지스터
MCF8329A-Q1 BLDC 모터 드라이버 외부
MCF8316C-Q1 BLDC 모터 드라이버 내부
MCF8315C-Q1 BLDC 모터 드라이버 내부
DRV8889-Q1 스테퍼 모터 드라이버 내부

표 4. TI의 모터 드라이버 제품.

원격 제어 에지 시스템 솔루션
그림 11에서는 10BASE-T1S 또는 CAN FD Light를 사용한 
헤드라이트로서의 원격 제어 에지 노드를 보여줍니다. 

PHY 또는 리스폰더는 이더넷 또는 CAN FD light 메시지를 
다양한 로컬 프로토콜로 변환해 온도 센서, LED 드라이버, 

모터 드라이버 및 고압측 스위치를 제어합니다. 커맨더 
ECU는 PHY 또는 리스폰더에 명령을 전송해 UART, SPI, 

GPIO 또는 기타 프로토콜을 통해 부하 드라이버를 활성화
하여 액추에이터를 온·오프합니다. 그 후 PHY 또는 리스폰
더는 센서 데이터와 액추에이터 피드백을 업스트림으로 
커맨더 ECU에 전송합니다.

10BASE-T1S PHY

or

CAN FDL 

Responder

Ethernet or CAN

LED Driver

Motor Driver

High Side Switch

Temp Sensor

I2C

UART

SPI

GPIO

GPIO

GPIO

PWM

SPI

GPIO

PWM

Headlight

Leveling Motor

Cooling Fan

LED Temperature

IO Expansion/Logic

(Optional)

Power Management

VBAT

GND

SPI/I2C/GPIO

그림 11. 10BASE-T1S 또는 CAN FD Light를 사용한 원격 제어 헤
드라이트 모듈의 블록 다이어그램.

TI는 스테퍼 모터 사다리꼴 제어 및 DRV8434A-Q1 스테퍼 
모터 드라이버가 통합된 TPS92544-Q1 스위칭 LED 드라
이버를 사용하여 CAN를 통한 UART로 원격 제어 에지 헤
드라이트 솔루션을 제공합니다. TPS92544-Q1은 단일 
UART 인터페이스를 통해 LED와 모터를 모두 제어하여 헤
드라이트 모듈에 적합한 효율적인 솔루션입니다. 그림 12

에 표시된 것처럼 CAN 트랜시버는 커맨더 ECU의 UART 

패킷을 위한 하드웨어 매개체로 기능합니다.

이러한 UART 패킷은 TPS92544-Q1을 제어해 헤드라이트
를 활성화하고, 레벨링 모터를 위한 DRV8434A-Q1의 스테
퍼 모션 제어를 구동합니다.

TPS92544-Q1

DRV8434A-Q1

CAN TRX

CANH

CANL
UART

MPIOx DIOx

M

Headlight

Leveling Motor

Power Management
VBAT

GND

그림 12. CAN을 통한 UART에 TPS92544-Q1을 사용한 원격 제어 
헤드라이트 모듈의 블록 다이어그램.

결론
자동차 시장에서 영역 아키텍처를 통해 SDV와 ECU 통합
을 수용함에 따라 확장성과 배선 감소를 위해 소프트웨어
를 중앙화하려는 움직임이 증가할 것입니다. 원격 제어 에
지 노드는 소프트웨어를 업스트림으로 이동시키고 더 적
은 수의 ECU로 통합하며 OTA 업데이트를 간소화함으로써 
이러한 이니셔티브를 지원합니다.

10BASE-T1S, CAN FD light 및 CAN을 통한 UART와 같은 
다양한 솔루션은 시스템 설계자에게 특정 설계 요구 사항
에 맞는 선택지를 제공합니다. 또한 진단 및 제어 기능이 
통합된 스마트 드라이버는 원격 제어 에지 구현을 더욱 최
적화합니다.

중요 알림: 이 문서에 기술된 텍사스 인스트루먼트의 제품과 서비스는 TI의 판매 표준 약관에 의거하여 판매됩니다. TI 제품과 서비스에 대한 최신 정보를 
완전히 숙지하신 후 제품을 주문해 주시기 바랍니다. TI는 애플리케이션 지원, 고객의 애플리케이션 또는 제품 설계, 소프트웨어 성능 또는 특허권 침해에 
대해 책임을 지지 않습니다. 다른 모든 회사의 제품 또는 서비스에 관한 정보 공개는 TI가 승인, 보증 또는 동의한 것으로 간주되지 않습니다.

모든 상표는 해당 소유권자의 자산입니다.
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