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청

청  1 

어도  평 연 는 1 과, 1  어도  상  직 연 는 2 

 포 는 운  지지 체; 

상  운  지지 체에 지지 결 는 운  운 ;

상  운  지지 체에 결 는 운  어  포 는,

립 후 동 계   에 착 도  는 운   립체.

청  2 

1 에 어 , 상  운  지지 체  1  운   고, 운  지지 체  2 

 운  후   운   립체.

청  3 

2 에 어 , 상  운  운  운   과 운  후    어도 나에 지지 결 는

운   립체.

청  4 

3 에 어 , 상  운  운  운   에 지지 결 는 운   립체.

청  5 

4 에 어 , 상  운  운  운   과 운  후   에 지지 결 는 운  

 립체.

청  6 

1 에 어 , 상  운  어 는 틱 어  포 는 운   립체.

청  7 

1 에 어 , 상  운  어 에 결 고, 운  어    또는 동 계  상에 

 어 에 결 도  는 계  링크 또는 연결  가  포 는 운   립체.

청  8 

1 에 어 , 상  운  지지 체는 1  어도  직  연 는 3 

 포 는 운   립체.

청  9 

  각각에  갖는  ; 

상    나  에 착 거나 통 도    체  포 고;

상   체는  체  1  2  는 복  차 립과, 1  내에 복  애

처  는 복  차 립  포 고, 운 는 애 처  통 여 볼  고, 1  재질 각  2

 는 것  특징  는 동 계   립체.

청  10 

9 에 어 , 2  재질  1   또는 거   는 폐쇄 에  2  재질  1

공개특허 10-2019-0140922

- 3 -



 체보다  게 는 개  지, 2  재질 각  슬라  가능 게 1  에 는

 립체.

청  11 

10 에 어 , 상  복  차 립  3  고, 3  는  재질   포 는 

립체.

청  12 

13 에 어 , 상  1  2  재질 각  어도 나는 아크릴 라 틱 재질  포 는  립

체.

청  13 

13 에 어 , 상  2  차 립  없는  립체.

청  14 

동 계   립체 , 상   립체는,

운 실  는  ; 

상    후  상   착물 ,  립체가 동 계  에   착물 심  

  도 ,  립체  동 계  에  착 도  는  착물; 

상  운 실 에     에 결 고,   동 계  에 거 가능 게 고

여  립체가  착물 심  는 것  지 는  마운트  포 고;

상   마운트는,    마운트가   동 계  에 고   는  에 

는 경우, 평 에  울어진      연 는 것  특징  는 동

계   립체.

청  15 

14 에 어 , 상   마운트는     직각  연 는  립체.

청  16 

14 에 어 , 상   마운트가 연 는  평 에  어도 35° 울어진  립체.

청  17 

15 에 어 , 상   마운트는 동 계  에 고   착 체  나사  는 드  

도   애 처  포 는  립체.

청  18 

17 에 어 , 상   마운트는  마운트에   착 체   지 도    지

 포 는  립체.

청  19 

18 에 어 , 상   지 는  마운트에   착 체   지  여,  착 

체   지 재  사 에 도     립  포 는  립체.

청  20 

14 에 어 , 상   마운트는 단  각 주 물  포 는  립체.

청  21 

20 에 어 , 상  단  각 주 물 ,    에 착 도   1 착 과, 
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  에 착 도   2 착  포 는  립체.

청  22 

  동 계 에 고 고, 동 계 에     지  여, 동

계   에 고 도  는  마운트 , 상   마운트는 단  각 주 물  포 고;

상  단  각 주 물 ,

   에 고 도   1 착 과,    에 고 도   2

착  공 는 ; 

상   연 고, 동 계  에 고   착 체  나사  는 드  

도   애 처  포 는 착  포 는  마운트.

청  23 

22 에 어 , 상  단  각 주 물  착 는 단  각 주 물  에  통상 직각  연 는

 마운트.

청  24 

22 에 어 , 상  단  각 주 물 ,  마운트  착 가   연 는  평 

에  어도 35° 울어지게  에 고 도  는  마운트.

청  25 

22 에 어 , 상  단  각 주 물 ,  마운트에   착 체   지 도   

 지  포 는  마운트.

청  26 

25 에 어 , 상   지 는,  마운트에   착 체   지  여, 

에  고   착  체   지  재  사 에  도  는    립  포 는  

마운트.

청  27 

동 계   립체  , 상   운 가  립체 내에 착 는 동안에 운  

 공간  공 는   포 고, 상   는,

 양  강  립  내 에  1   갖는 1 ; 

  갖는  포 는 .

청  28 

27 에 어 , 상  1    양  강  립  1  과  립체    사

 차 (intersaction)에 실질  평  .

 

   야

본  동 계에  것 다. 보다 체 , 본   같  동 계  에  것 , [0001]

 운 가 동 계  어   는 운 실  만든다. 

 경  

본    동 계는 특  업 또는 다양  업  달    동  생 는 [0002]

  계  포 다. 동 계    업 차량(work vehicle) 다.  같  업 차량  

업 능   여   는 리 트 아암(  업 차량에는 다  업 가   )과
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같  업 (work device)가 는  체- 진(self-propelled)차량 다. 업 차량   가지 

들  , 착 (excavators), 다 도 차량, 트랙   트 처(trenchers)  포 다.

동 계는 통상  , 어도 나  업   업   여 업 에 동  공[0003]

  는  동 원  포 다.  동 계    체- 진  업  차량 다.  체- 진  업  차량

, 업   업 에 동  공   는 동 원  포 는 동 계   다. 어도

나  업 는 동 계  동 에 움직   동 (motive) 시 다.

 동 계는 동 계  에 착  (cab)  갖는다.   에    어  [0004]

아래  동 계  에  근  공 다.   에  고 는  것  동  집약 고,  

(fasteners)  는 에 도달  어 운 공 (tools)  근    다. 또 ,  에  

내 에  는  어 움  겪   다. 또 , 상  고객  취  또는  사 에 맞게 

  다   는  공 과 연  비 과 복  가시킬  다.

상   본   경  보  단  공 는 것 고, 청  본  주  [0005]

결 는  도움  주고  도  것  아니다.

본  내 과 약  아래 상  에  가  는 단  태  개  택  개  여[0006]

공 다. 본  내 과 약  청  주  주  특징 또는  특징  식별  여 도  것

 아니고, 또  청  주   결 는  도움  주고  도  것  아니다.

 내

결 는 과

본  동 계에  것 다. 보다 체 , 본   같  동 계  에  것 , [0007]

 운 가 동 계  어   는 운 실  만든다. 

과  결 단

본 에 개시  실시 는 동 계 , 키드 티어(skids steer)  같  동 계에 는  [0008]

브 립체  과 동 계  립  포 다. 본   시 고 개시  실시 는 동 계

  보 는 특징 , 상  고객  취  또는  여   가능 도  는 특징  

  감지 여 에 라 동 계  어   는 특징  포 다.

 과

본 에 는 동 계 에  가능 게 또는 (pivotally) 착 고 어   지  [0009]

여 고 도  는 동 계  공 다.  개시  실시 는 동 계  업 에게  편리 고 

 공  사 여 달   는 식   지  여  고 시킬  는 특징  공

다.

본 에 , 2  브 립체는 1  브 립체에 고 어 각각  브 립체 등에 업  [0010]

여  나  근  허 고  공  단 는 식     다. 또 , 본  단

 공  공  특  고객  취  만 시키도   시킬  다. 

도  간단  

도 1  본  실시  리 게 실시   는  동 계  능 시  도시 는 블  다 어[0011]

그램 다.

도 2는 본 에 개시  실시  리 게 실시   는 동 계   사시도 다.

도 3  도 2에 도시  동 계  후  사시도 다.

도 4는 시   실시 에 라 도 2  도 3에 도시  것과 같  동 계에 사 는  립체  도

다.

도 5는 시   실시 에 라 도 4   립체에 사     도 다.
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도 6  도 7  시  실시 에 라 도 5   에 착 가능    도 다.

도 8 내지 도 10   시  실시  동 계  에 도 4에 도시   고  여 사 는

착 탭(mounting tap) 또는  마운트(mount)    개략  도시  것 다.

도 11  도 12는 도 8 내지 도 10에 도시   착 체  도시 다.

도 13 내지 도 16   시  실시  동 계  에 도 4에 도시   고  여 사

는 착 탭 또는  마운트    실시  개략  도시  것 다.

도 17  도 4에 도시   같   상  특징  도시 다.

도 18  동 계  동  어  여 도우 재질   사 는 시  도시  블  다 어그

램 다.

도 19는 주 물(main weldment) 브 립체  운 (seat) 브 립체  포 는  립체  사시도 다.

도 20  도 19에 도시  운  브 립체  시  사시도 다.

 실시   체  내

본 에 개시  개  시  실시  참 여 고 도시 다. 그러나, 들 개  도시  실시[0012]

에   상    에  에 지 않고 다양  다   실시 거나 

 다. 본  어는   사 고  것  간주 는 안 다. 본 에  사

는 "포 는(including)", "포 는(comprising)"  "갖는(having)"과 같  단어  그 변  후에 열

거  , 그 등가물뿐만 아니라 가  포 다.

본 에 개시  실시 는 동 계 에  가능 게 또는 (pivotally) 착 고 어   [0013]

지  여 고 도  는 동 계 에  것 다.  개시  실시 는 동 계  업 에게

 편리 고   공  사 여 달   는 식   지  여  고 시킬  는

특징  포 다.

또   개시  실시 에 ,  1  2  브 립체  고, 1  브 립체는  과[0014]

차   물  포 고, 2  립체는 운 (seat)  상에 착  운  갖는 운

 브 립체  포 다. 그 다  2  브 립체는 1  브 립체에 고 어 각각  브 립체 등

에 업  여  나  근  허 고  공  단 는 식     다.

또 다  실시 에 ,    보  크린 재질  갖는 운 실(operator compartment)  1 과[0015]

보  크린 재질  없 나 폴리 보 트  같  보  크린 재질 또는  재질  그 리에 고 도

는 운 실  2  갖는 물  포 다.  같  들 실시 는 단   공  공

 특  고객  취  만 시키도   시킬  다.  실시 에 , 에  보   재질  

가 거 었는지 여  감지  여  포 다. 그 다   보  사 여, 보   재질

체  지 동 계   동  지 거나  여 동 계는 동  어   다.

본  들 개  아래에 는 다양  동 계에 실시   다. 실시  실   는 [0016]

동 계는 도 1에 다 어그램 태  도시 고, 러  동 계  가 도 2  도 3에 도시 고  실시

 개시  에 아래에 다. 본   간결  여 직 나  동 계( , 키드-

티어 )만   동 계  도시 고 다. 그러나 에 언   같 ,  실시 는 다양

 태  동 계에 실시   고, 도 2  도 3에 도시   동 계  상   동 계

포 다.

본  상 동 계는 , 어도 나  업   업   여 업 에 동[0017]

공   는 동 원  포 다. 동 계    체- 진 업 차량 다. 체- 진 업 차량  

, 업   업 에 동  공   는 동 원  포 는 동 계   다. 어도 

나  업 는 동 계  동  에 움직   동  시 다.

도 1  아래에  실시 가 리 게   고 다  상   동 계   것   [0018]

는 동 계(100)  본 시  도시 는 블  다 어그램  나타낸다. 도 1  블  다 어그램  동 계

(100)  다양  시   다양   시  사  계  식별 다.   같  가  본
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에 ,  본  상 동 계는 ,  동 원  업  포 다.  동 계(100)는 

(110), 동 원(120)  업 (130)  갖는다. 도 1에 도시  동 계(100)는 체- 진 업 차량  

문에, 는 또  지지   동 계  움직 도  공 는, 그 체가 업  견  (140)  동

계  업  어   운   공 는 운  (150)  갖는다. 운 에  공

는 어 신 에 여 다양  업  어도   여, 어 시 (160)  다  시

과 상  도  공 다.

특  업 차량   업    는 업  갖는다.  들어,  업 차량  킷(bucke[0019]

t)과 같  도 가 고 (pinning) 열 같  것  착 는 리 트 아암  다. 업 ,  리 트 아암

업   여 도  시키도    다.  경우에 어 , 도 는 킷  리 트 아암

에  시키는 것과 같 , 업 에  상    어, 도  그 에 시킬  

다. 러  업 차량  상  운  에 킷  착 고 사 도  도 다. 러  업 차량  도 /

업   고, 원래  킷 신에 또 다  도  재 립 는 것에  다  도  

 다. 그러나, 다  업 차량  매우 다양  도  갖고 사 도  도 고, 도 1에 도시  도  

(170)  같  도   갖는다. 가  본  도  (170)는 (110) 또는 업

(130)  도  사  연결 고, 는 도  (110) 또는 업 (130)에  착  

연결 만큼 단 거나  복   고, 아래에 다.

 동 계에 , 도  (170)는 업 에 동 가능 게 착 는 물리  체  도  리어[0020]

 포   다. 도  리어는 다  도  업 에 고 고   체결(engagement) 특징

  (locking) 특징  갖는다. 러  도  리어   특  도 가 단 리어에 착  리어

는 도 에 고 고( , 도 에  동 가능 지 않 ), 도  리어가 업 에  동 는 경우, 도

는 도  리어  같  동 다. 본 에 사 는  같 , 어 '도  리어'는 단  식  연

결  아니라, 다양 게 상  도 에 고 고 도  도  특별   다. 도  리어 체

는 리 트 아암 또는 (110)과 같  업 (130) 에 착 가능 다. 도  (170)는 도  상

나 상  업 에 동  공   나 상  동 원  또  포   다.  동 계는

도   갖는 복  업  가질  고, 들 각각  드시 지 않지만 도  

  나  도  리어  가질  다.  다  동 계는 복  도   갖는 나  

업  가질  어 , 단  업 는 복  도  동시에   다. 들 도   각

각  드시 지 않지만 나  도  리어  갖는다.

(110)  그에 착 거나 그 에 는 다양  다   지지   는 물리  체  포[0021]

다. (110)  개별  여러 개 포   다.  동 계는 단단   갖는다.

,  어느  도  또 다  에  동 가능 지 않다. 다  동 계는  또

다  에  움직   는 어도 나   갖는다.  들어, 착 는  에  

는 상   가질  다. 다  업 차량  (steering) 능  달  여  

 다   에  도  식  갖는다( , 식 ).

(110) ,  경우에  도  (170)  통  착  도  사   동  공 는 것뿐[0022]

만 아니라, 나 상  견  (140)  포 는 나 상  업 (130)에 동  공   는 동

원(120)  지지 다. 동 원(120)  동  업 (130), 견  (140)  도  (170)

 어  것에  공   다. 안 , 동 원(120)  동  어 시 (160)에 공  

고, 는 차  업 능   여 동  사   는 에 동  택  공

다. 동 계  동 원  통상  내연 과 같  엔진  엔진   업 에  사

가능  동  태  변   는 계식 변  또는 압(hydraulic) 시 과 같  동  변  시  포

다.  브리드 동 원  알 진 동 원   또는 원  포 여 다   동 원

 동 계에 통   다.

도 1  업 (130)  지  단  업  나타내지만, 다양  동 계는  개  업  가[0023]

질  다. 업 는 통상 동 계  에 착 고, 업  는 경우에 에  동 가

능 다. 또 , 견  (140)는, 그들  업 능   동 계(100)  지지   동시키는

에 , 업  특별  경우 다. 견  (140)는 업  (130)  별개  도시 어 나타나는  그 

는 상 그 다고는   없지만, 많  동 계는 견    가  업  갖고  문

다. 동 계는  개  견   가질  고, 들   또는 가 동 원(120)  동
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 아  동 계(100)  진   다. 견  는,  들어 무 도(track) 립체, 차 (axle)에 

착  퀴(wheels) 등   다. 견  는 그  동  차 에   도 (  미끄러지

는 움직  달 ) 에 착시킬  고, 또는 안  견  가 에   

 달 도  견   에  착시킬  다.

동 계(100)는, 운 가 동 계   어   는 운   포 는 운  (150)  갖[0024]

는다.  동 계에 , 운  (150)  폐 거나  폐   다. 본 에 개시

실시 가 실   는  동 계는 상 에    또는 운 실  갖지 않   다.  들

어, 워크 비 드 (walk behind loader)는  또는 운 실  갖지 않고,  동 계가  동

는 운   능 는 운   가질  다. 보다 게, 업 차량  아닌 동 계는

에 언  운    운 실과 드시 사 지 않  운   가질  다. 또 , 동 계(100)

 타  같   동 계는, 들  운 실 또는 운   갖는 경우에도, 동 계 상에  또는 동

계에  운   신에 또는 에 가 여 원격 ( , 원격   운  

) 동   다. 는, 동 계  운  어 능  어도 가 동 계에 결  도  연

운  에  동   는 애 리  포   다. 안 ,  동 계  경우, 동 계

상  운  어 능  어도  어   는 원격 어 가 공   다( , 동 계  동

계에 결 는  도  원격 ).

도 2  도 3  도 1에 도시  동 계  나   (200)  도시 고, 아래  실시 가 리 게[0025]

채   다. (200)는 키드- 티어  견고  차  통   에 착 는 견  

(  경우, 사 )  갖는 다. 본 에  "견고  차 (rigid axles)" 라는 문 는, 키드- 티어 

(200)가 (turn)  는 것  돕  여 거나   는  견   갖지 않는

사실  가리킨다. 신에, 키드- 티어 는 각 에 상  견  신  공 여 계가 지지  

 미끄러지는 경  도 ,  각 에 나 상  견  에 독립  동  공 는 동 시

 갖는다. 러  가변(varying) 신 는    동시키  여    상  견

 (들)에 동  공 고,  역  동시키  여 다    상  견  (들)에 동

 공 는  것  포 여,  가   체  (footprint)  내에  심 경 주   

다. 어 ' 키드 티어(skid-steer)'는 통  에    같  견   퀴  갖는 미

끄러운  갖는  지 다. 그러나, 많  무 도  도 또  미끄럼(skidding)  통  

 고, 그들  퀴가 없 라도  키드- 티어 라는 에 야 다. 본  

상, 달리 언 지 않는 , 키드 티어라는 어는 견   퀴  갖는  그  

는 안 다.

(200)는 본 에 고 개시  실시 에 지 않고 라  (200)  동 계에 포[0026]

거나 지 않   고 아래에 개시  실시 가 리 게 실시   는 특징   특  는 것

 고 는 안 다. 본 에 달리 특별  언 지 않는 , 아래에 개시  실시  다양  동 계

에 실   , (200)는 들 동 계  나에 과 다. 아래에 는 개   또는 체

,  가지  들  다양  , 착 , 트 처  도  같  많  다   업 차량 상에 실시

 다.

(200)는 동 계 상  다양  능  동시키   동  생 거나 또는 공   는 동  시[0027]

(220)  지지 는 (210)  포 다. 동  시 (220)  블  다 어그램 태  시 지만 

(210) 내에 다. (210)  다양  업   여 동  시 (220)에  동  공 는

리 트 아암 립체(230) 태  업  또  지지 다. (200)는 업 차량  문에, (210)

 동 계  지지   진  여 동  시 (220)에  동 는 견  시 (240)  또  지

지 다. 동  시 (220)  계  후  근 가능 다. 뒷문(tailgate)(280) , 뒷문  개  에

는  경우에  동  시 (220)에  근  허 는  개 (미도시)  는다.  어  리 트  아암

립체(230)는, 도  리 트 아암 립체에 결 는 착 체  공 는 도  (270)  지지

다.

(200)는 운 가 다양  어 (260)  여 동 계가 다양  업 능  도  는 운[0028]

(255)  는 (250)  포 다. (250)  지 보   리에  동  시  에

근  공   도  마운트(254)  통  연 는 차  심     다. 운  

(255)  운 (258)과 운 가 다양  계 능  어  여   는 어 (260)  포
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복  운    포 다. 운   는 튼, , , 슬라 , 달 등  포  

고, 는 동  또는  달과 같  독립    거나 드 그립(grips) 또는  

에 통   고, 그램 가능    포 다. 운    동   신 , 압 신

/또는 계 신  태  신  생   다. 동 계 상에 다양  능  어  여 동 계

다양  에 운   에 여 생  신  공 다. 동 계(100) 상  운   

 통  어 는 능 에는 견  (219), 리 트 아암 립체(230), 도  리어(272)  어  도 에

동 가능 게 결   는  도  신  공 는 것  포 다.

는 간- 계  포   고,  들어 청각(audible) /또는 시각(visual) 시  같 ,[0029]

운 에  감지   는 태  동 계  동에   는 보  시  주  여 (250)

내에 공 는   포 다. 청각 시는 ,  등 또는 (verbal) 통신  태  루어

질  다. 시각 시는 그래 , 라 트, 아 , 게 지, 알 벳 문  등  태  루어질  다. 

는 경고등 나 게 지  같   시  공 거나, 다양  크  능  니  같  그램 가능

   포 는 그램 가능  보  공  여 동   다.  는

진단 보, 문  결 보, 지시 보  운 가 동 계 또는 동 계  결  도  동  보

 다양   보  공   다. 운 에게  다  보 역시 공   다. 워크 비 드

 같   다  동 계는  또는 운 실  갖지 않   다. 러  에 어  운  는, 

 운 가 운    도    다.

아래에  실시  포 거나 상  는 다양  동 계는, 다양  업  지지 는 다양  [0030]

  가질  다. 본 에  (210)  는 시  공 고, 

(210)  실시 가 실시   는 동 계가 채   는    아니다. (200)  

(210) , 차 (undercarriage)   (211)  차 에  지지 는    

상 (212)  포 다. (200)   (212)  차   에  또는 (fasteners)

에 여 차 (211)에 착 다.  (212) , 리 트 아암 체(230)  지지 는   후

 여 양  상에 고 리 트 아암 체(230)가 착 는   직 (214A  214B)  포

다. 리 트 아암 체(230)는 직 (214A  214B) 각각에 시  고 다. 직 (214A  214B) 상

 착 (mounting features)  리 트 아암 체(230)  착 드웨어(리 트 아암 체   

(212)에 고    포 )  결  본  상 집  트(216A  216B)( 직 (214)

각각에 나가 )  지 다. 트(216A  216B)는 차 (218)  라 열 어, 아래에 는 

같 , 리 트 아암 체가 (210)에  차 (218) 심    도  다. 다  동 계는

 양쪽  상에 직  포 지 않   거나,  후   양쪽  상  직 에

착   는 리 트 아암 체  갖지 않   다.  들어,  동 계는 동 계  단  

또는 동 계   또는 후  단 에 착  단  아암  가질  다. 다  계는 복  리 트 아암

포 는 복  업  가질  고, 들 각각  그 고   계에 착 다. (210)  또

 (200)  양  상에 퀴(219A 내지 219D, 체  219)  태  견   지지 다.

도 2  도 3에 도시  리 트 아암 립체(230)는, 본  실시  실시   는 (200)  같  동[0031]

계 또는 다  동 계에 착   는 리 트 아암 립체  많  상    다. 리 트 아암

립체(230)는 직  리 트 아암  알 진 것 고, 는 리 트 아암 립체(230)는 (200)  어 에

(210)에 , 비  경 가 실  게 직   없지만  직  경  는

리 트 경 (237)  라 동 가능 ( , 리 트 아암 립체  상승 또는 강시킬  )  미 다. 다

 리 트 아암 립체는 상    가질  고, 다양  식   에 결   어

 리 트 아암 립체(230)  사상(radial) 경  상  리 트 경  공 다.  들어, 다  에

  리 트 경 는 사상 리 트 경  공 다. 다  리 트 아암 립체는 연  가능  또는 식

(telescoping)  가질  다. 다  동 계는 그들  에 착 는 복  리 트 아암 립체

가질  고, 각각  리 트 아암 립체는  다  것(들)과 독립 다. 본 에 달리 특별  언 지

않는 , 본 에   개  특  동 계에 결 는 리 트 아암 립체   또는 개 에 

지 않는다.

리 트 아암 립체(230)는 (210)    상에 는   리 트 아암(234)  갖는다. 도 2[0032]

에 도시  강 에  경우, 리 트 아암(234) 각각  1 단 는 트(216)에  동 계에  결

고, 리 트 아암 각각  2 단 (232B)는 (210)    다. 리 트 아암  (210)
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  라 연 도  트(216)는 (200)  후   다. 리 트 아암 립체(234)가 

   사 에  동  , 리 트 경 (237)는 리 트 아암(234)  2 단 (232B)  동 경 에 

다.

리 트 아암(234) 각각  트(216)  나에  (210)에  결 는 각각  리 트 아암(234)  [0033]

1 (234A)  갖고, 2 (234B)  1 (234A)에  연결  리 트 아암 립체(230)  2 단

(232B)  연 다. 리 트 아암(234)  1 (234A)에 착 는 차(cross) 재(236)에 각각 결 다.

차 재(236)는 리 트 아암 립체(230)에 가   안  공 다. 동  시 (220)  가압

 체  도  (200)  상에  압식 실린    동 (238)는,   가능  트

(238A  238B)에  (200)  양  상에 각각 (210)과 리 트 아암(234) 에  결 다. 

동 (238)는 개별 고 집  리 트 실린   지 다. 동 (238)  동( , 연   )

 리 트 아암 립체(23)가 트(237)에    살 (237)에  도시  고  경  라

상승  강 게 다.   어 링크(217) 각각  (210)  양  상에 (210)과 나  리

트 아암(232)에  착 다. 어 링크(217)는 리 트 아암 립체(230)  고  리 트 경  는

것  보 다.

착 에  가  주  만 고 그러나 다  에도 가능   리 트 아암 , 도 2에 도시  리 트 아암[0034]

립체(230)  경우처럼 ( ,  경  라) 동 는 신에 다  그 트에  도  어

가능   가질  다.  동 계는, 착  또는 심지어    다  동 계에  알 진 것

과 같  단  아암  갖는 리 트 아암 립체  갖는다. 다  동 계는 복  리 트 아암 립체  가질

 고, 각각  다  것(들)에  독립 다.

도  (270)는 리 트 아암 립체  2 단 (232B)  근 (proximal)에 다. 도  [0035]

(270)는  여러  가지  상  도  리 트  아암(230)에  고  고   는  도  리어(272)

포 다. 러  도 는 도  리어(272)  체결 도  는 상보  계  갖는다. 도

리어(272)는 아암(234)  2 단 (232B)에   착 다. 도  리어 동 (235)는 리 트 아암 립체

(230)  도  리어(272)에 동 가능 게 결 고, 도  리어  리 트 아암 립체에  도  

동 가능 다. 도  리어 동 (235)는 압 실린  시 고  틸트 실린  알 진다.

상  복  도 에 착   는 도  리어  가지 , 나  도 에  다  나  도  변경  비[0036]

 게   다.  들어, 도  리어  갖는 계는 도  리어  리 트 아암 립체 사 에

동  공   고, 도  거 또는 착  도  동  거 또는 착 는 단계, 또는 리

트 아암 립체  도  거 또는 착 는 단계  포 지 않는다. 도  리어(272)는 도  리 트

아암(또는 동 계  다  )에 게 착   착 체  공 고, 는 도  리어가 없는 리

트 아암 립체  갖지 않는 것 다.

 동 계는, 도  또는 도  체에 또   결 고 틸트 동  갖는 리 트 아암에 고 는[0037]

것과 같 , 도  또는 동 계에 착 는 도  사  가질  다. 리 트 아암에  가능 게 고

는 러  도  보통  가 킷 고, 나 상  틸트 실린 가  또는 에  것과 같

킷 상에 직  고 는 브래킷(bracket)에 착 다. 러  동 계는 도  리어  갖지 않고,  리

트 아암과 도  사 에 직  연결  갖는다.

도  (270)는, 리 트 아암 립체(230) 상  도 에 연결 도   가능  도  동 원(274)  또[0038]

 포 다. 도  동 원(274) , 도 가 거 가능 게 결   는 가압 압 체 포트(port)  포

다. 가압 압 체 포트는 도  상에  나 상  능 또는 동 에 동  공  여 가압 압 

체  택  공 다. 도  동 원  또  도  상에  식 동  /또는 식 어 에  

공  여 원  포   다. 도  동 원(274)  또 , 도  상  어  (200) 상  식

 사  통신  가능 도  착 (200) 상에   통신 는  도 (conduits)  시

포 다.

에  동 계(100)  (200)는 시   공 고 아래에  실시  실   는[0039]

시  경  공 다. 상  실시 는  도 1  블  다 어그램 내에 도시  동 계(100) 

보다 체  키드- 티어 (200)  같  에    것과 같  동 계에 실

 고, 달리 공지 거나 언 지 않는 , 아래에  개  에 특별   경에 는 것

 고  도  것  아니다.
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도 4는 도 2  도 3에  것과 같  동 계  사    립체(300)  실시  도시 다. [0040]

립체(300)는  립체    공 는  (310)  포 다.  (310) , 운 가

착 고 동 계  어   는 운   어  등  지지 는 운 실  다.  

 아래에 상  는  같  운  지지 도  다. (310)   (312)는  립체

(300)  주   아래   립체  도어(미도시) 아래  연 는 역 고, 에 착 는 경우 운 가

그 다리   역  공 다. 강  그루브(grooves) 또는 립(ribs)(596)  (312)  (597)에 

고,   또는 재질  강 고 (warping) 또는 다  변  지 다. 시  실시 에 , 립(59

6)  강  강    여  양(arcuate)  경  다.  시  실시 에 , 립

(596)   양 경 는 (597)과  (310)   사  만곡 (bend)(595)  실질  평

다. 사  태  강  립(599)  도 17에 도시  것처럼  상  에 공 다.

도  4  다시  보 ,   립체(300)는    착 (314)에   동 계  에   착 도[0041]

다.   착 (314)는  립체(300)가 동 계 (도 3  마운트(254)가 도시 는 것처럼)에

 착 도  어, 러   지  여 에  상 고 지 않는 경우에,  립체

(300)가 에    착 (314) 심  도  다. 통상  립체  에 는 

착 탭 또는  마운트(330)는   (332)  연 고,  립체(300)  고  여 사

다. (332)  또  평 (336)에  울어진다.

 마운트(330)는 차  또는 (332)에 직각  라  그 트(334)  는  연 고, 는 평[0042]

(336)에  약 35°  Θ 각도  다.  실시 에 ,  마운트(330)는  립체  앞 에 고

고 (332)  실질  직  연 다. 도시   같   실시 에 ,  마운트(330)는 아

래에   것처럼  립체  에 또  고 다.  마운트(330)는 주 물(casting) 다. 다  실시

에 ,  마운트는  각 또는 물(weldment)   다. 다  실시 에 ,  마운트(330)   각

도는 (332)에 직각  는 없고 35°  각도    다.  들어,  실시 에   마운

트(330)  각도는 약 45° 다. 또 다  실시 에 , 동 계  상    마운트(330) 사

는,  마운트(330)  차  또는  착 (314)가 연 는 그 트  동  평 에 

 다. , 차  또는  마운트(330)가 연 는 라  그 트(334)는,  지  여 

  고  에 고 는 경우에, 고  재  는  마운트(330)  통  연

는 애 처(aperture)에 는  상   여,  착 (314)  통  연   다. 그러

나 것  든 실시 에  상  것  아니고, 도시  실시 에  차  또는 라  그 트(334)는 

착 (314)  다.  실시 에 ,  약 20°  약 70°사 , 보다 람직 게는 약 25°

약 45°사   어 애 처   상( , 원 에 )    다.   착 (314)에

연결 는 곳에  트에  (300)    는 경우,  마운트(330) 각도는  마운트

가  착 체  체결 는 것  보다 게 다. 또 ,  마운트(330) 각도는,  비  여

 들어 리는 것  람직  경우에,   느 게   드웨어에  운 근  허

다.

시  실시 에 ,  립체(300)는,  공   생  주 물    각  라 나[0043]

상  크린  지지 는, (310)  (338)  포 다. 아래에 고 도 5 내지 도 7에 도시

  같 ,  는 또  비- 크린    고, 는 크린 /또는  재질  갖는

 립체   허 다.

도 5는  크린  재 지 않는 개 (339)  는 (310)  (338)  도시 다. 도 6  개[0044]

(339)   여 (310)  (338)에 착   는 체  크린(320)  실시  도시

다.  크린(320)과 같   크린  (310)에 거나 달리 여질  다. 안  

크린   컷,  , 또는 다    과 과 같  가공에 여 (338)에 통

  다.  크린(320)  복  차 립(322)과 차 립(324)  갖고, 는  통  운 가 볼

 는 복  애 처(329)  다. 도 7  개 (339)    는  크린(360)  다  실시

 도시 다.  크린(360)  복  차 립(362)과 차 립(364)  갖고, 는  통  운 가 볼

 는 복  애 처(369)  다. 또 ,  크린(360)  차 립  지 않는 1  애

처(365)  2  애 처(367)  갖는다. 들  애 처(365  367)는, 도 7에 참  (366  36

8)  나타낸 리, 시 라 (plexiglass) 또는 다  아크릴 라 틱 또는 사  재질과 같   재질

각    다.  애 처(365  367)  는  재질 커 는 별도  재질 각 또는  재질
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단  각   다.  실시 에 , 나 상   애 처  는  재질 ,  재질   애

처( ,  애 처(365))  는 폐쇄   재질  애 처   또는 심지어  지 않는 개  

 동   다. 다  실시 에 ,  재질  립(364)에  또    크린   

고, (365)  역과 같  개   동   다.  크린  다양   사   다. 

 크린(320  360)  사   (310)에 착 거나 통   다.

도 8 내지 도 10  본   실시 에 라  마운트(315)   착 체(405)에 고    마[0045]

운트(315)   드웨어  도시 다.  착 체(405)(도 11  도 12에   도시 )   마운

트(315)는  립체(300)가   착 (314)(도 4 내지 도 7에 도시 )에  는 것   지 고

 계 에 고 도  다.  착 체(405)는 에  계 (110  210)  실시

 계 (510)에 착 다.  착 체(405)는 동 계  (510)에  착 체(405)

볼트 체결(bolting) 거나 달리 는(fastening) 것  보  여 공 는 애 처(407)  포 다. 

착 체(405)는  립체(300)가   착 (314)에   에 (510)에 고 다. 그

다 ,  립체는   립체(300)   착 체에 고  (510)에 고 다.  착 

체(405)  (510)에 고 는 공  동안에, 객체(object)는 애 처(407)  (510) 내  는 애

처(408)  통  삽   고,  착 체(405)가 게 고, 그리고 보다 게  착

체는 (510)에 고 는 동안에 지 않고, 라   착 체가 게 에 여지는

것  보   다.

 마운트(330)는 마운트  통  연 는 애 처(410)  포 다.  착 체(405)는  착 체[0046]

 연 고  착 체(405)에 게 는 상보  체결 재(415)  갖고, 애 처는 

재(415)  다. 재(415)  애 처(410) 사  계는 도 10에  도시 다. 나사  갖는 

드(stud)(420)는 재(415)  또는 재(415)  통  연 다. 1 트(425)는  마운트(315)   립

체(300)  (510)에 고  여 드(420)  말단 상에 나사 립   다. (washer)(400)

아 (isolators)(435)가 1 트(425)  2 트(440) 사 에 여  마운트(330)   착 

체(405)에 고 고, (510)과  립체(300) 사 에 달 는 진동  격리 는 것  보   다.

단  공 에 여 트(425)  마운트(330)에 여  마운트(330)   립체(300)   착 체(405)[0047]

(510)에 고 는 경우,  착 체(405) 상  재(415)  직사각  애 처(410)는  착 체

(405)   지 다. 트(425)  는 동안,  지 재(415)  직사각  애 처(410) 사  체결

 드(420)  다    지 다. 는  지 도  트(425  440)  동시에

체결  여 공 가  마운트(330)  양  상에 사 는 것   지 않  문에 운 근과 

 허 다.

도 13 내지 도 16   마운트(330)   마운트(330)   착 체(581)에 고   드웨어  도[0048]

시 다.  착 체(581)   마운트(330)는  립체(300)가   착 (314)에  는 것

지 고  계 (510)에 고  여 다.  착 체(581)는,  착 체(581)

(510)에 는 경우, 에  애 처(407)  동  능  실질  는 애 처(582)  포

다.

 실시 에 ,  마운트(330)는 단  주   각 지만 든 실시 에  그럴 는 없다.  마운트[0049]

(330)는 (570)  (570)   직  연 는 착 (576)  포 다. 

(570)는,  (310)   (332)(도 4  도 13에 도시 )에 착 도  는 1 착 

(572)     (333)(도 13에 도시 )에 착 도  는 2 착 (574)  포 다.

착 (572  574)   들어    도는  에   고, 볼트 또는 다  

 착   다.  실시 에 , 착 (572  574)  실질   직 어   

(332)   (333)과    나, (572  574)  든 실시 에  직  는 없

다.

 마운트(330)  착 (576)는 착 (576)  통  연 고,  착 체(581)  나사  는 드[0050]

(588)  도  는 애 처(578)  포 다.  실시 에 ,  마운트(330)는 (570)  

착 (576)  또는 들  나 상에 립 또는 재(580)  또  포 다. 립(580) , 애 처(578)가 착

(576)  통  연 는 에 어도  평 게 연 고, 착 체(581)   지 는 것

 보 도  립(580) 사 에 착 체(581)   지 재(586)  도  다. 는 도 13에
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도시 다.  실시 에 ,  마운트는  어느 쪽  상에 사   고, 라  립(580)  착

(576)  각  상에 다.

 도 13과 도 16  보다 체  참 ,  착 체(581)  는 가 보다 상  [0051]

다. 에   같 , 착 체(581)  나사  는 드(588)는, 착 (576)  애 처(57

8)  통  연 고 트(589  591)  나  어느 쪽 단 에 고 도  다. 트(591)는 착 

체(581)  계 (510)에 고 는 , 트(589)는  마운트(330)     착 체

(581)에 고 고, 에  계 (510)에 고 다(도 에 는 비  착 체(581)가 에 착

 것  도시 지 않 ). (590)  아 (592)는 트(589)  트(591) 사 에 여  마운

트(330)   착 체(405)에 고 고, (510)과  립체(300) 사 에 달 는 진동  격리 는

것  보   다.

도 18에  립체 상에  재질 ( , 도 7에 도시  366  368)  재  감지 도  고 는[0052]

도우 재질 (610)가 개략  도시 다.  들어, (610)는  립체 상에  재질 (366 

368)  재 무  시 는  공   는  갖는 (Hall) 과 , 근 (proximity) ,

 , 도도 , (capacitive) ,  , 또는 다   다.  같 , 재질

재  감지 는  어  (610)  보  여   재질  내에  또는  근처에  동  ( ,

,  감지 재료, 도 재료 등)가 또  포   다.

도 18  개략  블  다 어그램에 , 동 계  도시  시  어 시 (660)에   재질[0053]

(610)  (612)  공 다. (612)  공 는 (610)  사 ,  재질 가 상 거

나  립체  거 는 경우에, 어 시 (660)  어 신 (662)  생 여 동 계  운 가 다

 가능   여 동 계  동  지 거나 어 도  다. 어 시 (660)  어 시

(160)  참  에   같   고, (612)에 답 는 어 신  생 도   마

크  또는 다  어  포   다. 어 시   리(discrete)  , 컴

퓨  독 가능 미 어 상에  비- 시  컴퓨  독 가능 어 등  가질  다. 어 신 (662)는

 들어 계 동 원( , 도 1에 도시  동 원(120))에, 다  압식 시   등에 공 는 어

신   다.

 실시 에 , (610)가  재질 가 없거나 상  감지 는 경우, 어 신 (662)는 동 계가 시[0054]

는 것  지 거나 동 계  꺼지게 다. 다  실시 에 , 어 신 는 동 계  엔진  가동시키나

동 계  동 또는 리 트 아암 동 나 다  동  동  지 다. 또 다  실시 에 , (610)가

 재질  없거나 상  감지 는 경우, 동 계  동  지 나 리 트 아암  상승 또는 강  

지 다. 는 운 가  재질  체  여 비   끌고 가도  트럭 드(bed) 상에 동 계

운 도  다. 또 다  실시 에 ,  동 계 능  승  드  사   에 

복   다.

도 19  도 20  참 , 가  시  실시 가 도시 고, 여   립체(300)는 주 물 브 립[0055]

체(680)  운   브 립체(690)  포 다. 비   립체(300)에  도시 었지만, 도 20  도

21  특징 는  실시 에   립체(300)  같  다   립체에 포 다. 주 물 브 립체(68

0)는  립체  , , 상 , 닥 그리고 다   는  (310)  포 다. 운  

 브 립체(690)는, 운 (715)  착 는 운  지지 체(702)  포 다.  실시 에 , 운

지지 체(702)는 운  후  (705)과 운   (710)  포 고, 운 (715)  양 에 지

지  결 다. 다  실시 에 , 운 (715)  직 단  (  (710))에  지지 나,

운   브 립체(690)가 주 물 브 립체(680)에 고, 리벳 립 또는 달리 고 는 경우에,

  립체  공  여 (705  710)  포   다. 운   (710)  운

 지지 체(702)  1  고 어도  평 연 는 , 운  후  (705)

 1 (710)  어도  직 상  연 는 운  지지 체  2  다.

시  실시 에 , 운  지지 체(702)는 1 (710)  어도  직  연 는

3 (712)  또  포   다. 는 동 계  동  에 운 가 다리  펼  는 역에 당

다.

또  운  브 립체(690)는,  립체(300)가 동  는 경우, 어  동 계  상에[0056]

는  드라 브 또는 어 에  결 는 링크 또는 연결 (725)  어 틱 또는 다
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 어 (720)  포 다. 다   또  운  브 립체(690)에 포   다.  공  동안에

주 물 브 립체(680)  별개  운  브 립체  립시킴 , 주 물 브 립체(680)

  보다 나  근  공 다. 또 , 어 (720)  착  여, 운 (715)  착  

여,  ,    ,  내  특징 , HVAC  등  경  지   보다 나

근  공 다. 주 물 브 립체(680)  운  브 립체(690) 각각  생  후, 들   립체

(300)  만들  여 께 고   다.

상 본  람직  실시  참  었지만, 본  는 야  당업 는 본  [0057]

 어나지 않고 그 태에  또는  변  만들   지  것 다.

도

도 1
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도 2

도 3
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도 5
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도 7
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도 9
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도 11

도 12

공개특허 10-2019-0140922

- 20 -



도 13

도 14

도 15

공개특허 10-2019-0140922

- 21 -



도 16

도 17

도 18

공개특허 10-2019-0140922

- 22 -



도 19

도 20

공개특허 10-2019-0140922

- 23 -


	문서
	서지사항
	요 약
	대 표 도
	청구범위
	발명의 설명
	기 술 분 야
	배 경 기 술
	발명의 내용
	해결하려는 과제
	과제의 해결 수단
	발명의 효과

	도면의 간단한 설명
	발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

	도면
	도면1
	도면2
	도면3
	도면4
	도면5
	도면6
	도면7
	도면8
	도면9
	도면10
	도면11
	도면12
	도면13
	도면14
	도면15
	도면16
	도면17
	도면18
	도면19
	도면20




문서
서지사항 1
요 약 1
대 표 도 1
청구범위 3
발명의 설명 5
 기 술 분 야 5
 배 경 기 술 5
 발명의 내용 6
  해결하려는 과제 6
  과제의 해결 수단 6
  발명의 효과 6
 도면의 간단한 설명 6
 발명을 실시하기 위한 구체적인 내용 7
도면 14
 도면1 15
 도면2 16
 도면3 16
 도면4 17
 도면5 17
 도면6 18
 도면7 18
 도면8 19
 도면9 19
 도면10 20
 도면11 20
 도면12 20
 도면13 21
 도면14 21
 도면15 21
 도면16 22
 도면17 22
 도면18 22
 도면19 23
 도면20 23
