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특허청  

청  1 

  라 슬라  가능  슬라 ; 

상  슬라  동  가 지 는  라  격 도  치 어 상  슬라 에 는 복

수 개  들  비 고, 상  들  진동시  상  슬라 에  달 는 동  달 닛;

비 는, 액 에  립체.

청  2 

1 에 어 ,

상  동  달 닛 , 에 상  들  결  복수 개  탄 들과, 상  탄 들에 치 어 

 신 가 가  진동  생시키는 압  들과, 상  탄 들  지지 는 스   비 는, 액

에  립체.

청  3 

2 에 어 ,

상  압  들  다   에 연결 어, 상  압  들에는 상   신 가 가 는, 액 에

 립체.

청  4 

3 에 어 ,

상  압  들에는 상  상  갖는  신 가 가 는, 액 에  립체.

청  5 

3 에 어 ,

상  압  들에는 상  주  갖는  신 가 가 는, 액 에  립체.

청  6 

3 에 어 ,

상  들   상  슬라 에 는, 액 에  립체.

청  7 

2 에 어 ,

상  탄 들  각각  상  스 에 결 는 양측  착 들과, 상  착 들  상  슬라

여 연  상게 스  격 는 탄  지지  비 고, 상  는 상  탄  지지 에

치 는, 액 에  립체.

청  8 

7 에 어 ,

상  탄 들  어도 측  상  착 들   연결 는, 액 에  립체.

청  9 

8 에 어 ,

상  탄 들에는 공통 신 가 가 고, 상  압  들  다   에 연결 어, 상  압  들에
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는 상   신 가 가 는, 액 에  립체.

청  10 

1 에 어 ,

상  들  상  슬라  측에 치 는, 액 에  립체.

청  11 

1 에 어 ,

상  들  상  슬라  심  칭 게 치 는, 액 에  립체.

청  12 

어도   비 는  닛과, 상   닛  지지  동 가능    비 는,

 립체; 

  라 슬라  가능  슬라 , 상  슬라  동  가 지 는  라  격

도  치 어 상  슬라 에 는 복수 개  들  비 여 상  들  진동시  상  슬

라 에  달 는 동  달 닛  비 는, 액 에  립체;  비 는,  시스 .

청  13 

12 에 어 ,

상  동  달 닛 , 에 상  들  결  복수 개  탄 들과, 상  탄 들에 치 어 

 신 가 가  진동  생시키는 압  들과, 상  탄 들  지지 는 스   비 는, 

시스 .

청  14 

13 에 어 ,

상  압  들  다   에 연결 어, 상  압  들에는 상   신 가 가 는,  시

스 .

청  15 

14 에 어 ,

상  들   상  슬라 에 는,  시스 .

청  16 

스 ;

상  스 에   라 슬라  동 가능 게 결 는 슬라 ; 

상  슬라  동  가 지 는  라  격 도  상  슬라 에 치 어 상  스

에 는 복수 개  들  비 고, 상  들  진동시  상  스 에  달 는 동

 달 닛;  비 는, 액 에  립체.

청  17 

16 에 어 ,

상  동  달 닛 , 에 상  들  결 어 상  슬라 에 치 는 복수 개  탄 들과,

상  탄 들에 치 어  신 가 가  진동  생시키는 압  들  비 는, 액 에  립

체.

청  18 
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17 에 어 ,

상  압  들  다   에 연결 어, 상  압  들에는 상   신 가 가 는, 액 에

 립체.

청  19 

18 에 어 ,

상  압  들에는 상  상  갖는  신 가 가 는, 액 에  립체.

청  20 

19 에 어 ,

상  들   상  스 에 는, 액 에  립체.

  

 술  야

본  실시 는 액 에  립체   비   시스 에  것 , 보다 상 게는 컴 트[0001]

계가 가능 과 아울러  치 어가 가능  액 에  립체   비   시스 에  것

다.

 경  술

 같   들  갖는  시스   동시키    동 치들  비 다.  [0002]

동 치는  동시  들  상  거리들  변 시킴  (zooming) 능  동  

(auto focusing) 능  다.

 동 치는 스  (stepping motor)  같  동 수단  도 는 ,  경우 스   빠[0003]

  직  운동  꾸   감 어  캠(cam)  사 야  므  가  커지고  

복 지 ,  역  시 래쉬(backlash)   차  생과  ,   열  생

는 등  문  다.

근에는  시스   동시키   압  과에  동 는 압  (piezoelectric device)[0004]

가 리 고 다. 압     동   수 다.

그러  압   사 는 래   시스 에 는 압   변  운동   동시키   동[0005]

 변   어  캠과 같   들   문에,  복 지고  들 사

 차 생    치 어가 어 운 문  었다.

 내

결 는 과

본   액 에  립체   비 는  시스  공 는  다.[0006]

본  다   컴 트  계  가능 게 는 액 에  립체   비 는  시스  [0007]

공 는  다.

본  또 다    치 어가 가능  액 에  립체   비 는  시스  공[0008]

는  다.

과  결 수단

본   슬라  동   가 지 는   라  격 어  병  치  들[0009]

비 므 , 컴 트   가지  안  동 는 액 에  립체   비   시스  

공 다.
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본 에  액 에  립체는,   라 슬라  가능  슬라 , 슬라  동  가[0010]

지 는  라  격 도  치 어 슬라 에 는 복수 개  들  비 고, 

들  진동시  슬라 에  달 는 동  달 닛  비 다.

본 에 어 , 동  달 닛 , 에 들  결  복수 개  탄 들과, 탄 들에 치 어[0011]

 신 가 가  진동  생시키는 압  들과, 탄 들  지지 는 스   비  수 다. 

본 에 어 , 압  들  다   에 연결  수 , 압  들에는 상   신 가 [0012]

가  수 다.

본 에 어 , 압  들에는 상  상  갖는  신 가 가  수 다.[0013]

본 에 어 , 압  들에는 상  주  갖는  신 가 가  수 다.[0014]

본 에 어 , 들   슬라 에  수 다.[0015]

본 에 어 , 탄 들  각각  스 에 결 는 양측  착 들과, 착 들  슬라  [0016]

여 연  상게 스  격 는 탄  지지  비  수 고, 는 탄  지지 에 치

수 다.

본 에 어 , 탄 들  어도 측  착 들   연결  수 다.[0017]

본 에 어 , 탄 들에는 공통 신 가 가  수 고, 압  들  다   에 연결  수 [0018]

, 압  들에는 상   신 가 가  수 다.

본 에 어 , 들  슬라  측에 치  수 다.[0019]

본 에 어 , 들  슬라  심  칭 게 치  수 다.[0020]

본  다  측 에   시스 , 어도   비 는  닛과  닛  지지[0021]

동 가능    비 는  립체 ,   라 슬라  가능  슬라  슬라

동  가 지 는  라  격 도  치 어 슬라 에 는 복수 개  들  

비 여 들  진동시  슬라 에  달 는 동  달 닛  비 는 액 에  립체  비

다.

본  또 다  측 에  액 에  립체는, 스 과, 스 에   라 슬라  동[0022]

가능 게 결 는 슬라 , 슬라  동  가 지 는  라  격 도  슬라 에

치 어 스 에 는 복수 개  들  비 고, 들  진동시  스 에  달 는

동  달 닛  비 다. 

본  또 다  측 에 어 , 동  달 닛 , 에 들  결 어 슬라 에 치 는 복수[0023]

개  탄 들과,  탄 들에  치 어   신 가  가  진동  생시키는  압  들  비  수

다.

 과

상술   같  본  액 에  립체   시스 , 들   운동   달 므[0024]

, 액 에  립체   시스  동  신뢰  상  수 다.

또  들  슬라  동  가 지 는  라  격 도  병  치 므 , 액[0025]

에  립체에  들  치   공간   수 어 컴 트  계가 가능 다. 

또  들  각각   독립  진동 는 탄 들에 결 여 들  어느 에  생  편차[0026]

가 들  다  에  미치지 아니 므   치 어가 가능 다. 

또  들  슬라  스 에  동  치에  상태에  액 에  립체  비 량[0027]

 수 므  액 에  립체가 안  동  수 다.

도  간단  

도 1  본  1 실시 에  액 에  립체   들  결 계  타낸 리 사시도 다.[0028]
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도 2는 도 1  액 에  립체가 결  상태  측 도 다.

도 3  도 2  액 에  립체  도 다.

도 4는 도 2  액 에  립체  탄  평 도 다.

도 5는 도 4  탄  측 도 다.

도 6  도 4  탄  도 다.

도 7  도 1  액 에  립체  비   시스    들  타낸 사시도 다.

도 8  도 2  액 에  립체  다   갖도   1 비  동   도 다.

도 9는 도 2  액 에  립체  다   갖도   2 비  동   도 다.

도 10  도 2  액 에  립체  동   도 다.

도 11  도 8  1 비  도 2  액 에  립체  동  비  그래 다.

도 12는 도 2  액 에  립체에 가 는  신   타낸 그래 다.

도 13  본  2 실시 에  액 에  립체  측 도 다.

도 14는 도 13  액 에  립체  도 다.

도 15는 본  3 실시 에  액 에  립체  측 도 다.

 실시   체  내

, 첨  도  실시 들  통 여, 본 에   시스   액 에  립체  과  상[0029]

 다.

도 1  본  1 실시 에  액 에  립체   들  결 계  타낸 리 사시도 고,[0030]

도  2는  도  1  액 에  립체가  결  상태  측 도 ,  도  3  도  2  액 에  립체

도 다.

도 1 내지 도 3에 타  실시 에  액 에  립체(100)는,   라 슬라  가능  슬라[0031]

(10) , 슬라 (10)에 는 복수 개  들(39a, 39b)  비 여 슬라 (10)에  달 는 

동  달 닛(20)  비 다. 동  달 닛(20)  슬라 (10)에 는 들(39a, 39b)  진동

시  슬라 (10)에  달 는 능  다.

동  달 닛(20)  에 들(39a, 39b)  비 는 탄 (30)과, 탄 (30)에 치 어 진동[0032]

생 는 압  들(34a, 34b)과, 탄 (30)  지지 는 스 (40)  비 다. 탄 (30)  슬라

(10)  동  가 지 는  격  병  치 는 1 탄 (31a)  2 탄 (31b)  

비 다. 

스 (40)  탄 들(31a, 31b)  지지 는 능  수 는 , 에    시스[0033]

고  물에 결  수 다.

탄 들(31a, 31b)  압  (34a, 34b)에  생  진동에  변  진동  달 는 능  수[0034]

는 다. 탄 들(31a, 31b)  탄  갖는 재질   수 는 ,  들어 알루미늄  스

스 스틸과 같   재질  재  곡 거   가공 여  수 다. 탄 들(31a, 31b)  탄

갖는 수지  고무 재질   수 다. 탄 들(31a, 31b)  측 에는 들(39a, 39b)  돌

도  치 다. 들(39a, 39b)  슬라 (10)   탄 들(31a, 31b)  진동  슬라 (1

0)에 달 다.

압  들(34a, 34b)  복수 개  극들  층 여  층  압  거  단 층  압  [0035]

수 ,   태  가 가  가   동 에 라 진동  생시킨다. 압  들

(34a, 34b)  들(39a, 39b)   탄 들(31a, 31b)  각각 측  는 측 에 치  수

다.

슬라 (10)는  스 (40)에  치  슬라  가 드(11)에  슬라  가능 도  결 므   (X[0036]
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)  슬라  동  수 다.  슬라  가 드(11)는 슬라 (10)  슬라  (10a)에 삽 고,

슬라  가 드(11)  양측 단 는 스 (40)  수직 (41)에  지지 (42)에 고 다. 슬라

(10)  상측에는 에    시스    결   지지 블 (10b)  치 다. 

도 4는 도 2  액 에  립체  탄  평 도 고, 도 5는 도 4  탄  측 도 , 도 6  도 4[0037]

탄  도 다.

탄 들(31a, 31b)  스 (40)  수평 (43)에 결 는 착 들(33a, 33b)과, 착 들(33a, 33b)[0038]

슬라 (10)  여 연  스 (40)  수평 (43)  격 는 탄  지지 들(32a, 32b)  각각

비 다. 착 들(33a, 33b)  수평 (43)  결 공(44)에 삽 는 결 재(37)에  스 (40)에 결

다. 결 재(37) 는 리벳  볼트  같  계 들  사  수 다.

탄  지지 들(32a, 32b)  각각  착 들(33a, 33b)  어지는  곡  곡 들(35a, 35b)에[0039]

 착 들(33a, 33b)에 연결 다. 들(39a, 39b)  탄 들(31a, 31b)과 체  지만, 본 

 러  들(39a, 39b)  에  는 것  아니  라스틱  고무  같  재  여

별도  들(39a, 39b)   후에  탄 들(31a, 31b)  에 착  수도 다.

상술   같  탄 들(31a, 31b)  슬라 (10)  측에 치 므 , 들(39a, 39b)  슬라[0040]

(10)  동 (x  )  가 지 는 (y  )  라  격 도  치 다.  압  들(34a,

34b)  각각에  다   신 가 가  탄 들(31a, 31b)  독립  진동  들(39a,

39b)   다  상  갖는 운동   슬라 (10)에  수 다.

압  들(34a, 34b)  각각에는 다  신  공 는 신  들(72a, 72b)  연결 다. 그리고  연결[0041]

어 는 탄 들(31a, 31b)  착 들(33a, 33b)에는 공통 신  공 는 공통 (71)  연결 다. 공

통 (71)과 신  들(72a, 72b)   신  어 는 어 (70)에 연결 다. 

어 (70)는 공통 (71)  통  탄 들(31a, 31b)에 공통 신  공 다. 러  공통 신 는 탄 들[0042]

(31a, 31b)  통  압  들(34a, 34b)  각각  측 에 공 다. 어 (70)는 신  들(72a, 72

b)  통  상   신  각각  압  들(34a, 34b)  타측 에 공 다.   압  들

(34a, 34b)  독립  어 므  탄 들(31a, 31b)  독립  진동  수 다.

액 에  립체(100)는 슬라  가 드(11)  라 동 는 슬라 (10)  치  검 는 검  [0043]

(50)   비  수 다. 검  (50)는 복수 개  들  연 여 결   막 (52) ,  막

(52)   검 는 검 (51)  비 다.  막 (52)는 스 (40)  수평 (43)에 

안착 (47)에 치 다. 검 (51)는 슬라 (10)   착 (10d)에 착 므 , 슬라  가 드(11)

라 동 는 슬라 (10)  치  슬라  가 드(11)  동 는 슬라 (10)  치  검  수 다.

도 7  도 1  액 에  립체  비   시스    들  타낸 사시도 다.[0044]

도 7에 타  실시 에   시스  도 1에 도시  실시  액 에  립체(100)  비 다. [0045]

시스 에  액 에  립체(100)는  닛(61)  는  동 듈  었다.  동 듈

  시  들  상  거리들  변 시킴  (zooming) 능  동   (auto

focusing) 능   수 다. 

 시스 에  는 래   동 듈에는  동     비 는 것  는[0046]

, 계 식  스  (stepping motor)  치에 사  경우  빠   직 운동

꾸   감 어  캠(cam)  사 야 므  가 커지고  복 지 ,  역  시

래쉬(backlash)   차  생과 ,   열  생시키는 등  문  다.

본 실시   시스 에 는  닛(61)    동  생시키는 수단  압  들(34a,[0047]

34b)  여 압  과에  동 는 액 에  립체(100)  채 다. 압  액 에 는 

 어  사  수   운 시  크  얻  수 고, 게 어  양  운동 에

지  계 시스 에 공  수 므 ,   동 듈에 다.

 시스 ,  어도    비 는   닛(61)과,   닛(61)  지지 는  [0048]

(62)과,  (62)  동 가능 게 지지 는 안내 (63)  비 는  립체(60) , 액 에

 립체(100)  비 다. 
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 립체(60)  안내 (63)  (80)에 결 다. (80)에는 상 (85)가 치  수 다. [0049]

립체(60)   닛(61)  안내 (63)  라   동  사체  상  타내는 빛

상 (85)에 맺 게 다.

 립체(60)   (62)  단 에는 안내 (63)에 슬라  동 가능 게 삽 는 슬라 (6[0050]

4)가 비 다. 측  슬라 (64)  단 에는 액 에  립체(100)  지지 블 (410b)에 결 는 연결

블 (65)  다.

도 에 도시 지 않았지만 (80)에는  립체(60)  러싸도  우징  결  수 다. 액 에[0051]

립체(100)  스 (40)  우징에 결 , 우징  압  들(34a, 34b)  진동 는 동안 액 에

 립체(100)  안  지지  수 다. 

압  들(34a, 34b)  진동  탄 (30)  통  진동  달 어  립체(60)가 안내 (63)  라 x[0052]

 슬라  동  수 다.

도 8  도 2  액 에  립체  다   갖도   1 비  동   도 다.[0053]

도 8에 도시  1 비 에  액 에  립체  에 는 압  (234)  진동  탄 (230)  통[0054]

달 어 (233)가 진동  는 , 슬라  는 (233)가  개 재 다. 

도 8  ' 지'에 당 는 타원  액 에  립체가 지   타낸다. '1/2 주 '에 당 는 타원에[0055]

시  살 는 액 에  립체  운동 주  주  동안 (233)가 슬라 에  슬라

동 는 것  타낸다. 

'2/2 주 '에 당 는 타원에 시  살 는 액 에  립체  운동 주  지 주  동안 [0056]

(233)가 슬라  어지도  운동   치  복귀 는 것  타낸다. 

 같  1 비  액 에  립체는 체 동 시간  50%  역  슬라  직  동 는 역[0057]

고, 지 50%  역  에  슬라  동 는 역 다. 에  동 역  직  동 역

에 비  동  신뢰  낮   액 에  립체  운동에  미쳐, 란  생  경우 동 편

차가 심 게 생  수 다.

도 9는 도 2  액 에  립체  다   갖도   2 비  동   도 다.[0058]

도 8에 도시  2 비 에  액 에  립체  에 는  개  들(333a, 333b)  재 다.[0059]

들(333a, 333b)  압  들(334a, 334b)  진동  탄 (330)  통  달  진동  다. 2

비  들(333a, 333b)  본  실시 들에  액 에  립체 는 달리 슬라  동 

 라 격 도  직  치 었다. 

 1개 갖는 1 비  달리 2 비 는  개  들(333a, 333b)  비 므 , 각 들[0060]

(333a, 333b)  상차   에  동 역  감 시킬 수 었다. 그러  러   

2 비 에 는 슬라  복 운동 스트 크  보   공간  가 는 문  다.  슬라

 동시키   물,  슬라  가 드  가 들(333a, 333b)  사  거리보다 크게 계

어야 다. 라  2 비 에 는 액 에  립체  가 매우 어진다. 

또  2  비 에 는  들(333a,  333b)   탄 (330)에  치  동  압  들(334a,[0061]

334b)  동에  동 므   (333a)에  생  편차  안  동  다  (333b)에

달 므 , 액 에  립체  체   특 , 주 수 특 ,  체  동 에 악  주는

문  다. 동 주 수  드폭   액 에  립체  계  에는 러  문  심  수

, 러   들(333a, 333b)  사  간격과 압  들(334a, 334b)  간격  계 에 

어  매우  도가 다.

도 10  도 2  액 에  립체  동   도 고, 도 11  도 8  1 비  도 2  액 에[0062]

 립체  동  비  그래 다.

도 10  참 ,  들(39a,  39b)  각각  탄 들(31a,  31b)  각각에 치 다.  압  들(34a,[0063]

34b)  각각에  상   신 들  가  압  들(34a, 34b)   독립  어 어 

들(39a, 39b)도 독립  운동   수 다. 
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도 12는 도 2  액 에  립체에 가 는  신   타낸 그래 다.[0064]

 들어 압  들(34a,  34b)   압   1에 사   신  가 고, 압  들(34a,[0065]

34b)  다   압   2에 상  상차  갖는 사   신  가  압  들(34a,

34b)  갈아가  진동 게  수 다. 그러  본   같  압  들(34a, 34b)에 가 는 

신  태에  는 것  아니  압  들(34a, 34b)   상  태  진동 도   ,

압  들(34a, 34b)  각각에 상  주  갖는  신  가  수도 다. 

도 11  참  들(39a, 39b)  동 도  타내는 그래 에  들(39a, 39b)  V1(X), V2(X)[0066]

 다   동  알 수 다. 1개   비 는 비  1  는 략 사  태  

는 운동  므  '1/2 주 '에 당 는 역(도 11  I 역)에 는 슬라  지 않고 '2/2 주 '

에 당 는 역(도 11  II 역)에 는 슬라  다.

본   실시 에  액 에  립체  들(39a, 39b)  운동  살펴보 , '1/2 주 '에 당[0067]

는 역(도 11  I 역)에  액 에  립체   (39a)는 슬라  동 고 다   

(39b)는 슬라 에  어지도  운동   치  동 다. 

'2/2 주 '에 당 는 역(도 11  II 역)에 , 액 에  립체   (39a)는 슬라 에[0068]

어지도  운동 여  치  동 고 다   (39b)는 슬라  동 다. 

 같 '1/2 주 '  역과'2/2 주 '  역에  들(39a, 39b)   슬라 에  슬라[0069]

에 운동  달 므 , 들(39a, 39b)  슬라 에 지 않   에  동 는 

역  사라지므  액 에  립체  동  신뢰  상  수 다.

또  들(39a, 39b)  슬라  동  가 지 는  라  격 도  병  치[0070]

므 , 액 에  립체에  들(39a, 39b)  치   공간   수 다. 

또  들(39a, 39b)  각각   독립  진동 는 탄 들(31a, 31b)에 결 므  들(39a,[0071]

39b)  어느 에  생  편차가 들(39a, 39b)  다  에  미치지 아니 다. 

또   시스 에 립  에 슬라  들(39a, 39b)  립  액 에  립체  체[0072]

비 량( 리 드; pre-load)   에 들(39a, 39b)  동  치에  상태에  여 므

 액 에  립체가 안  동  수 다.

또   드폭(bandwidth)    시스 에 액 에  립체  치  에는 우  들[0073]

(39a, 39b)과 탄 들(31a, 31b)  상과 에 차  는 진동 드 닝(vibration mode tuning)  실

시  들(39a, 39b)  사 에  동   주 수가 차 가 생 게  수 다.

도 13  본  2 실시 에  액 에  립체  측 도 고, 도 14는 도 13  액 에  립체[0074]

도 다.

도 13  도 14에 타  실시 에  액 에  립체(400)는, 스 (440)과, 스 (440)에  [0075]

 라 슬라  동 가능 게 결 는 슬라 (410) , 슬라 (410)에 치  스 (440)에 진동에

  달 는 동  달 닛(430)  비 다. 동  달 닛(430)  슬라 (410)에 는 

들(433a, 433b)  진동시  슬라 (410)에  달 는 능  다.

도 1 내지 도 4에 타  실시 에 는 탄  스 에 결 었고, 탄 에 비  들  슬라[0076]

 여  동시 다.  그러  도 13   도  14  실시 에  액 에  립체(400)에 는 탄 들

(431a, 431b)  슬라 (410)에 착 고, 들(433a, 433b)  스 (440)에   달 다. 

동  달 닛(430) , 에 들(433a, 433b)  결 어 슬라 (410)에 치 는 복수 개  탄[0077]

들(431a, 431b)과, 탄 들(431a, 431b)에 치 어  신 가 가  진동  생시키는 압  들

(434a, 434b)  비 다. 탄 들(431a, 431b)  슬라 (410)  동  가 지 는  격

병  치 다. 

슬라 (410)는 스 (440)에 치  슬라  가 드(411)에 슬라  가능 도  결 므   (X[0078]

)  슬라  동  수 다.  슬라 (410)  상측에는  시스    결   지

지 블 (410b)  치 다. 
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압  들(434a, 434b)  각각에  다   신 가 가  탄 들(431a, 431b)  독립  진[0079]

동  들(433a, 433b)   다  상  갖는 운동   스 (440)  측 (443)에  수

다.

 같  2 실시 에  액 에  립체에 , 들(433a, 433b)  슬라 (410)  동 [0080]

 가 지 는  격  병  치 므  컴 트   갖는 액 에  립체   수

다. 또  압  들(434a, 434b)  독립  동  들(433a, 433b)  독립  운동  여

 스 (440)에 므  액 에  립체가 안  동  수 다.

도 15는 본  3 실시 에  액 에  립체  측 도 다.[0081]

도 15에 타  실시 에  액 에  립체(500)는,   라 슬라  가능  슬라 (510) ,[0082]

슬라 (510)에 는 복수 개  들(533a, 533b)  비 여 슬라 (510)에  달 는 동

달 닛(530)  비 다. 동  달 닛(530)  슬라 (510)에 는 들(533a, 533b)  진동

시  슬라 (510)에  달 는 능  다.

복수 개  들(533a, 533b)  슬라 (510)  심  칭  루  슬라 (510)  동  가[0083]

지 는  라 격 도  병  치 다. 슬라  측에 치 는 들  갖는 상술  실

시 들과 달리 실시  3  액 에  립체(500)에 는 슬라 (510)  심  들(533a, 533b)  

칭 게 치 므  슬라 (510)에 가 지는  칭  루어 액 에  립체(500)가 안  동

수 다.

 동  달 닛(530)  에 들(533a, 533b)  비 는 탄 들(531a, 531b)과, 탄 들(531a,[0084]

531b)에  치 어 진동  생 는 압  들(534a,  534b)과,  탄 들(531a,  531b)  지지 는 스

(540)  비 다. 

슬라 (510)는 스 (540)에 치  슬라  가 드(511)에 슬라  가능 도  결 므  슬라  가[0085]

드(511)  라 슬라  동  수 다.  상술   갖는 액 에  립체(500)에 는 슬라 (51

0)  동 는 들(533a, 533b)  슬라 (510)  동  가 지 는  라 격 도  치

므  컴 트   갖는 액 에  립체(500)   수 다. 또  슬라 (510)  심  

들(533a, 533b)  칭  루  치 므  안  동  루어질 수 다.

본 에  치는 , 그램  고 실 는 리, 스크 드라 브  같  [0086]

(permanent storage),  치  통신 는 통신 포트, 치 , 키(key), 튼 등과 같  사  

스 치 등  포  수 다. 트웨어 듈 또는 알고리  는 들  상   상

에  실  가능  컴퓨 가  수 는 드들 또는 그램 들  컴퓨 가  수 는  매체

상에  수 다. 여  컴퓨 가  수 는  매체  마그 틱  매체( 컨 , ROM(read only

memory), RAM(random access memory),  스크, 드 스크 등)   독 매체( 컨 , 시

(CD ROM), 브 (DVD: Digital Versatile Disc)) 등  다. 상  컴퓨 가  수 는  매체는 트

워크  연결  컴퓨  시스 들에 산 어, 산 식  컴퓨 가 독 가능  드가 고 실  수

다. 상  매체는 컴퓨 에  독가능 , 상  리에 고, 상  에  실  수 다. 

본 에  는 공개 문헌, 특허 원, 특허 등  포 는 든 문헌들  각  문헌  개별  [0087]

체  병 여 타내는 것 또는 본 에  체  병 여 타낸 것과 동 게 본 에 병

 수 다.

본   여, 도 에 도시  람직  실시 들에  참   재 , 상  실시 들[0088]

 여 특  어들  사 , 상  특  어에  본  는 것  아니 , 본 

 당업 에 어  통상  생각  수 는 든  들  포  수 다. 

본  능  블  들  다양  처리 단계들  타내어질 수 다. 러  능 블 들  특  [0089]

능들  실 는 다양  개수  드웨어 또는/  트웨어 들   수 다.  들어, 본 

 상  마 크 들  어 또는 다  어 치들에  다양  능들  실  수 는, 

리, 싱, 직(logic), 룩업 블(look up table) 등과 같  직   들  채  수 다. 본

  들  트웨어 그래  또는 트웨어 들  실  수 는 것과 사 게, 본 

  , 스들, 루틴들 또는 다  그래  들   는 다양  알고리
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포 여, C, C++, (Java), 어 블러(assembler) 등과 같  그래  또는 스크립  언어   수 

다. 능  측 들   상  들에  실 는 알고리   수 다. 또  본  

 경 , 신  처리, /또는  처리 등  여 래 술  채  수 다. "매커니 ", "

", "수단", " "과 같  어는 게 사  수 , 계 고 물리  들  는 것  아

니다. 상  어는  등과 연계 여 트웨어   처리들(routines)  미  포  수 다.

본 에  는 특  실 들   실시 들 , 어  도 본   는 것  아[0090]

니다.  간결  여, 래  들, 어 시스 들, 트웨어, 상  시스 들  다  

능  측 들  재는 생략  수 다. 또 , 도 에 도시   들 간  들  연결 또는 연결 재들

 능  연결 /또는 물리  또는  연결들  시  타낸 것 , 실  치에 는 체 가

능 거  가  다양  능  연결, 물리  연결, 또는  연결들  타내어질 수 다. 또 , "

수 ", " 게" 등과 같  체  언  없다  본   여 드시   가

아닐 수 다.

본  (특  특허청 에 )에  "상 "  어   사  지시 어  사  단수  복수[0091]

에 당 는 것  수 다. 또 , 본 에  (range)  재  경우 상  에 는 개별  값

   포 는 것 ( 에 는 재가 없다 ),  상  에 상   는

각 개별  값  재  것과 같다. 마지막 , 본 에   는 단계들에 여 게

순  재 거  는 재가 없다 , 상  단계들  당  순  질 수 다. 드시 상  단계들

재 순 에 라 본  는 것  아니다. 본 에  든 들 또는 시  어( 들 들어, 등

등)  사  단순  본  상    것  특허청 에  지 않는 상 상

들 또는 시  어   본  가 는 것  아니다. 또 , 당업 는 다양  수 , 

 변경  가  특허청  또는 그 균등물  주 내에  계 건  에 라  수  알

수 다.

 

10d:  착                   61:  닛[0092]

10a: 슬라                  62:  

10b, 410b: 지지 블               63: 안내

32a, 32b: 탄  지지 들           64: 슬라

33a, 33b: 착                   65: 연결 블

35a, 35b: 곡                   70: 어

37: 결 재                      71: 공통 

41: 수직                         72a, 72b: 신  들

42: 지지                      80: 

43: 수평                         85: 상

44: 결 공                        443: 측 

47: 안착                         30, 230, 330: 탄

50: 검                       10, 410, 510: 슬라

51: 검                         11, 411, 511: 슬라  가 드

52:  막                    20, 430, 530: 동  달 닛

60:  립체                   40, 440, 540: 스

100, 400, 500: 액 에  립체

31a, 31b, 431a, 431b, 531a, 531b: 탄 들
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34a, 34b, 234, 334a, 334b, 434a, 434b, 534a, 534b: 압  

39a, 39b, 233, 333a, 333b, 433a, 433b, 533a, 533b: 

도

도 1
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도 2

도 3
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도 4

도 5

공개특허 10-2012-0007308

- 14 -



도 6
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도 7
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도 8

도 9
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도 10

도 11
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도 12

도 13
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도 14

도 15
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