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요약

요약없음

대표도

도1

명세서

[발명의 명칭]

자동 추적식 위성방송 수신 안테나 장치

[도면의 간단한 설명]

제1A도는 본 발명의 실시예에 따른 자동 추적식 위성방송 수신 안테나 장치의 정면도.

제1B도는 제1A도는 도시된 수신 안테나 장치를 도시하는 단면도.

제2도는 동일한 실시예에 따른 안테나 장치의 회로 상태를 도시한 다이어그램.

제3도는 제2도의 위상 보정회로(55,56)를 도시하는 다이어그램.

제4도는  제2도에  도시된  회로의  위상  보정  데이터의  레지스트레이션을  위한  순서를  설명하는 플로우
챠트

제5도는 제2도에 도시된 회로에 있어서 피이크 검출을 설명하는 다이어그램.

제6A도는 보상이전에 제2도에 도시된 회로에 있어서 수신된 백터의 위치를 도시하는 다이어그램.

제6B도는  제2도에  도시된  회로에  있어서,  보상되기  위한  수신된  신호의  백터의  위치를  도시하는 다
이어그램.

제7도는 제2도에 도시된 회로에 있어서 위상보정 동작을 설명하는 플로우챠트

* 도면의 주요부분에 대한 부호의 설명

7-1

특1997-0008295



1 : 하우징2 : 레이돔

3 : 제1안테나 기판4 : 제2안테나 기판

5 : 연결판6 : 회전축

7 : 엘러베이션 모우터8 : 회전기판

10 : 베어링판11 : 회전축

12 : 베어링13 : 벨트

14 : 애지무쓰 모우터15 : 슬립링

16 : RF컨버터21 : 노치부

50 : 오차신호 처리회로50b : 오차신호 검출회로

51,52,53 : BS 튜너(IF 증폭기)55,56 : 위상 보정회로

57 : D/A 컨버터 회로60 : 구동 제어 회로(CPU)

61 : 애지무쓰 모우터 구동기 62 : 엘러베이터 모우터 구동기

161,162,163 : RF증폭기164,165,166 : 믹서-IF증폭기

167 : 유전체 공진기171,172,173 : 분파기

181,182 : 합파기184 : 회전 결합 안테나

511 : 신호 입력단자

512 : 0°-90°분파기(또는 0°-90°지연선)

515 : 제1곱셈회로(또는 믹서)516 : 제2곱셈회로(또는 믹서)

517 : 가산회로(합파기)518 : 출력단자

[발명의 상세한 설명]

본  발명은  방송위성을  포함하는  인공위성으로부터  전송된  전파를  수신하기  위한  자동차  또는  배와 
같은 이동체상에 장착된 이동 안테나 장치에 관한 것이다.

일본  공개  2-159802에  개시된  바와  같이  이동체에  대한  종래의  안테나  장치는  복수개의  안테나로 분
할된 플랫(flat) 안테나를 갖는다.

애지무쓰와  엘러베이션  방향으로  플랫  안테나의  구동신호는  제1안테나에  의해  수신된  신호에  관하여 
제2안테나에  의해  수신된  신호의  지연  위상을  나타내는  위상각으로부터  발생되고,  모터들은  안테나 
위치를  제어하도록  상기  구동신호에  근거한  모터  구동기를  통해  구동되어,  그에   의해  안테나가 위
성쪽으로 향하도록 유지하는 자동추적을 행하게 된다.

제1안테나의  수신된  신호와  제2안테나의  수신된  신호  사이의  위상차에  근거한  위성으로의  방향을 검
출하는  종래의  위성  방송용  수신  안테나  장치는,  관로길이  또는  안테나로부터  위상차 검출회로까지
의  배선길이,  또는  중간회로의  특징으로  인해  한번의  신호지연을  발생하고,  상기  위상차  검출회로는 
위성이  잘못된  방향으로  되거나  상기  언급된  신호지연을  포함하는  위상차  출력을  바람직하지  않게 
발생하는  단점을  가진다.  상기  문제점을  해결하기  위해,  배선  길이는  조립시의  위상차를  제거하도록 
적절히 조절되어진다. 

배선 길이의 상기 조절은 시행착오에 근거하여 이루어지기 때문에 오랜시간이 소비된다.

따라서,  본  발명의  목적은  회로의  신호지연량의  차에  의해  발생하는  위상차를  용이하게  조정가능한 
자동 추적식 위성방송 수신 안테나 장치를 제공하는 것이다.

본  발명에  따른  상기  언급된  목적을  달성하기  위하여,  이동체상에  장착된  제1  및  제2안테나와 제1안
테나의  수신된  신호와  제2안테나의  수신된  신호  사이의  위상차  신호를  결정하는  위상  검출  수단을 
포함하고,  여기서  제1  및  제2안테나는  그의  방향들이  위성쪽으로  항상  향하도록  하는  수단으로 제어
되도록 위상차 신호에 근거하여 회전되는, 위성방송 수신용 안테나 장치를 제공하게 된다.

본  발명의  상기  안테나  장치는  제1  및  제2안테나의  수신된  신호의  피이크를  검출하는  피이크 검출수
단과,  입력단자에  인가된  입력신호의  위상을  전진  및  지연시키는  위상  검출  수단의  입력단자중 하나
에  결합된  위상  시프팅  수단과,  그리고  위상  시프팅  수단의  위상  시프트의  양을  기억하는  메모리를 
포함하고,  여기서  상기  메모리는  피이크  검출  수단에  의해  검출된  제1  및  제2안테나의  수신된 신호
의  피이크에서  위상들이  서로  일치하고,  그후  상기  메모리내에  기억된  위상  시프트의  양이  독출되고 
위상  검출  수단의  입력단자중  하나에  제공된  신호의  위상을  보정하는  위상  시프팅  수단에  공급되는 
그러한  수단으로  위상  시프팅  수단에서  입력  신호의  위상을  변화시킴으로써  위상  조절시에  결정된 
위상 시프트의 양을 저장한다.

본  발명의  다른  측면에  따르면,  피이크  검출수단에  의해  검출된  제1  및  제2안테나의  수신된  신호의 
피치크  위상이  위상  조절시  서로  일치될때까지  위상  시프팅  수단에서  위상  시프트의  양이  계속 변화
되고,  피이크  위상이  서로  일치될때  그  시점에서  위상  시프트의  양이  메모리에  기억되는,  수신 안테
나 장치가 제공된다.

다음  자동  추적  프로세스에  있어서,  메모리내에  기억된  위상  시프트의  양은  독출되어  위상  시프팅 
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수단에  공급되고,  위상  검출수단의  입력단자중  하나에서  신호의  위상이  보정되어,  위상  검출수단은 
위성으로부터 수신된 신호의 편차로부터 구동된 실제 위상차만을 검출하게 된다.

이와  같은  방식으로,  두개의  안테나로부터  위상  검출  수단으로의  입력  신호들은  동상으로  되고, 따
라서  위상  검출수단은  위성으로부터  실제  거리  오차로  인한  위상차를  검출하여,  그에  의해  위성 위
치의 검출을 보정할 수 있게 된다. 또한, 자동 위상 조절은조절 작업을 제공한다.

본  발명의  실시예에  따른  이동체용  안테나  장치의  구성이  제1A도와  제1B도에  도시되어졌다. 제1A도
는 제거된 레이돔(2)을 가진 안테나 장치의 평면도이고 제1B도는 부분 측단면도이다.

하우징(1)은  그  위에  덮혀진  레이돔(2)을  가지며,  그  안에  안테나의  기구와  모든  회로가  들어있다. 
안테나는  제1B도에  도시된  바와  같이  형성되고,  기차와  자동차의  지붕위나  배위에  설치된다.  본 발
명에  따른  안테나의  필수부를  구성하는  안테나  유닛은  각기  플랫  안테나를  제공하는  제1안테나 기판
(3)과  제2안테나  기판(4),  그리고  상기  기판들을  연결하는  연결판(5)을  포함한다.  상기  구성요소는 
도시된  바와  같이  거의  Z의  형상으로  연결되어  있다.  제1안테나  기판(3)과  제2안테나  기판(4)는 직
각 또는 틸트각(θ)으로부터의 기울기에서 연결판(5)으로 연결된다. 본 실시예에 따르면, 
틸트각(θ)은 편의상 0으로 가정했다.

틸트각(θ)은  제1안테나  기판(3)과  제2안테나  기판(4)이  안테나  유닛(A)이  엘러베이션을  따라  실용 
구동각  범위내에서,  가장  바람직하게는  0°내지  일본국내  실용  구동각  범위(23°~53°)내에서 40°
인  범위에서  회전될때  수신신호의  도착방향으로  서로  중첩되지  않도록  적어도  0°로  설정된다. 제1
안테나  기판(3)은  제1안테나  회로(16a)의  후측부상에,  그리고  제2안테나  기판(4)은  제2안테나 회로
(16b)의 후측부상에 장착된다. 제1및 제2안테나 회로(16a,16b)는 제2도에 도시된 회로를 
형성하는데,  이  회로는  제1안테나의  수신된  신호와  제2안테나의  수신된  신호  사이의  위상치에 근거
한 안테나 유닛을 구동하는 방향을 결정하고 추적 제어를 실행한다.

회전축(6)은  연결판(5)의  중심부에  있고,  안테나  유닛(A)은  엘러베이션  모우터(7)에  의해 엘러베이
션  방향으로  회전축(6)주위를  회전한다.  안테나  유닛(A)은  베어링판(10)을  통해  회전기판(8)상에 지
지된다.  회전기판(8)의  회전축(11)은  베어링(12)에  의해  하우징(1)상에  유지된다.  치형  고무  벨트는 
회전  기판(8)의  외면상에  고정된다.  애지무쓰  모우터(14)의  회전축내에  고정된  기어는  치형  벨트와 
맞물려  있는  수단으로  애지무쓰  모우터(14)가  하우징(1)상에  고정되는데,  결과적으로  회전 기판(8)
은 애지무쓰 모우터(14)의 힘으로 애지무쓰 방향을 따라 360°회전한다.

제1  및  제2안테나  기판(3,4)상에  장착된  회로로부터의  출력은  회전  결합  안테나(184)를  통해  외부 
튜너로  전달된다.  엘러베이션  모우터(7)에  대한  제어신호와  회로에  대한  파워는  슬립  링(15)를  통해 
전달된다.  노치부(21)는  회전  기판(8)내에서  전달된다.  엘러베이션  모우터(7)의  구동력에  의해 회전
축(6)  주위에  구동되는  제2안테나  기판(4)의  선단부의  최하  지점은  하우징내의  회전기판(8)아래점에 
이르게 된다.

안테나 유닛(A)을 구동하는 신호 시스템이 이하 기술될 것이다.

제1안테나 기판(3)은 플랫 안테나 α와 플랫 안테나β에 의해 설계된 두개의 회로부분으로 
분할된다.  그리고  제2안테나  기판상에  장착된  플랫  안테나는  플랫  안테나  γ에  의해  설계된다. 
다음,  회전축(11)이  회전하는  애지무쓰  방향을  따라  구동  신호는  제1안테나  기판상에  장착된  플랫 
안테나  α와  β의  출력신호  사이의  위상차로부터  결정되고,  회전축(6)이  회전하는  엘러베이션 방향
을  따라  구동신호는  플랫  안테나  α와  β의  결합된  출력신호와  플랫  안테나  γ의  출력신호  사이의 
위상차로부터 결정된다.

플랫 안테나 α,β 및 γ로부터의 신호는 RF컨버터(16)로 공급된다. RF컨버터(16)는 RF증폭기
(161,162  및  163)와,  믹서-IF  증폭기(중간  주파수  증폭기)(164,165  및  166),  그리고  유전체 공진기
(167)를  포함한다.  분파기(171,172  및  173)에서  동상(in-phase)결합되거나  간단하게  된  이후, 세개
의 안테나의 출력은 회전 결합 안테나(184)를 통해 외부 튜너로 제공된다.

분파기(171,172  및  173)에서  분할된  이후,  세개의  안테나의  출력은  오차신호  처리회로(50)로 인가되
고,  BS튜너(51,52  및  53)에서  제2중간  주파수(약  403㎒)의  신호로  변환되며,  그리고  오차  신호 검출
회로(50b)로  공급된다.  오차신호  검출회로(50b)는  도달하는  전파로부터의  방향과  BS튜너(51,52  및 
53)의  출력신호의  사용에  의해  애지무쓰  회전면상에  돌출된  안테나  유닛(A)의  방향  사이의  기울기 
각을  나타내는  애지무쓰  오차신호를  발생하고,  그리고  엘러베이션의  방향과  도달하는  전파방향 사이
의  기울기각을  나타내는  엘러베이션  오차신호를  발생한다.  상기  신호들을  엘러베이션  모우터(7)와 
애지무쓰 모우터(14)용의 구동 제어회로(CPU)(60)로 공급된다.

BS튜너(52,53)의  출력신호는  본  발명에  따른  위상  보정회로(55,56)에  결합된다.  위상 보정회로(55)
는  회로내의  배선길이와,  RF증폭기(162)로부터  BS튜너(IF  증폭기(52)로,  그리고 RF증폭기(161)로부
터  BS튜터(IF  증폭기)(51)로  그  사이의  전선  길이에  의해  생겨진  위상차를  보정하기  위해  작동된다. 
구동  제어  회로(60)는  오차를  제거하기  위한  수단으로  안테나  유닛(A)을  구동하기  위해  엘러베이션 
오차신호와  애지무쓰  오차신호에  의하여  애지무쓰  모우터(140와  엘러베이션  모우터(7)의 구동회로
(61,62)를  제어한다.  오차신호  처리회로(50)는  엘러베이션  오차신호  검출기와  애지무쓰  오차신호 검
출기를 포함한다.

오차신호  보정회로(50b)에서  발생된  애지무쓰  오차신호와  앨러베이션  오차신호(sinθ와  cosθ)는 
A/D변환이후  CPU(60)로  인가된다.  CPU(60)는  오차신호에  근거하여  안테나  유닛(A)방향의  보정량을 
표시하는  애지무쓰  오프셋  데이터(Da)와  엘러베이션  오프셋  데이터(De)를  결정하는데,  전자의 데이
터는  애지무쓰  모우터  구동기(61)로  전달되고  후자의  데이터는  엘러베이션  모우터  구동기(62)로 전
달된다.

위상  보정  데이터의  레지스트레이션을  위한  순서를  포함하는  전체  시스템용  위상  조절  동작이  이후 
기술되어진다.  제4도에  도시되어진  바와  같이,  개시(스텝  522)이후에,  위상  보정기의  최적  입력 레
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벨을  갖는  회로  게인은  유지되고,  오차신호  검출회로(50b)에서  발생된  오차신호의  A/D변환치는 
CPU(60)로  도입된다.  이후에,  등산판별  방식,  즉  이전  레벨로  애지무쓰  오차신호의  sin  및 cos성분
의  자승평균으로부터  얻어진  수신된  신호의  레벨  비교에  의해  신호  피이크의  거친  검색  을 실시한다
(스텝  523,524).  다음에,  위상  비교에  의한  정밀  검색을  실시한다.  애지무쓰  방향으로 15°시계방향
으로  회전시킨후  30°의  반시계  방향으로  회전시켜,  30°의  각  범위내에서의  수신  데이터를 샘플링
하고(스텝(525),  애지무쓰  방향의  피이크를  검출한다(스텝  526),  제5도에  도시된  바와  같이, 피이크
치의  70%인  레벨의  두점  A와  B를  결정하여,  신호  피이크가  두점  A와  B의  중간점의  회전각에  조합된 
점에  존재한다고  간주한다.  이것은  잡음에  의해  발생된  소정의  의사  피이크를  실제  피이크로써 간주
하는 것을 방지하기 위한 것이다.

잡음이  존재해도  전체  파형이  좌우  거의  대칭이면  신호  레벨로  자른  경우의  두점간의  중점은  거의 
피이크가  존재하는  각과  일치한다.  상기  조건하에서,  튜너(51,52)의  출력신호는  서로  위상이  어긋나 
있다.  따라서  위상  보정회로(55)는  위상을  시프트하도록  작동된다(스텝  527).  엘리베이션을  따라 회
전함으로써,  피이크는  검출되고(스텝  529),  그리고  상기  위상은  애지무쓰  조정과  동일한  방식으로 
위상  보정회로(56)에  의해  조정되어(스텝  530),  위상  조정이  종료된다.  결과적으로  보정치는  위상 
보정용  데이터로써  위상  시프트량  메모리(61)내에  기억되고(스텝  532),  조정  종료  표시를  하여(스텝 
533), 위상 조정 작업을 종료한다.

상술된  바와  같이,  보정치는  신호가  자동  위상  조정으로  동상이  되는  지점을  발견하도록 CPU(60)에
서  재빨리  변화되므로,  조정  작업을  경감한다.  계속되는  자동  추적  제어해서,  위상  시프트량 메모리
(61)내에  기억된  위상량은  위상  보정  데이터로써  독출되고  D/A컨버터  회로(57)로  공급된다.  따라서, 
계속되는  위상  검출은  회로의  신호  지연량의  차에  의해  발생되는  소정의  위상  편차없이도  가능하게 
된다.

이제  부터,  위상  보정회로(55,56)에  의한  위상  시프팅  방법을  기술할  것이다.  제3도에  도시된  바와 
같이,  위상  보정회로(55,56)는  신호  입력단자(511)과,  sin  신호  성분과  cos신호  성분으로  수신된 신
호  sinωt를  분리하는  0°-90°분파기(또는  0°-90°지연선)(512)과,  CPU(60)에  결합된 D/A컨버터
(57)와,  CPU(60)로부터  공급된  제2보정  cosθ과  sin신호  성분을  곱한  D/A컨버터(57)와 0°-90°분파
기(512)에  결합된  제1곱셈회로(또는  믹서)(515)와,  CPU(60)로부터  공급된  제1보정  sinθ과  cos신호 
성분을  곱한  D/A컨버터(57)와  0°-90°분파기(512)에  결합된  제2곱셈회로(또는  믹서)(516)와, 제2곱
셈회로(516)의  출력부에  제1곱셈회로(515)의  출력을  가산하는  가산회로(또는  합파기)(517),  그리고 
출력단자(518)를  포함한다.  CPU(60)와  D/A컨버터(57)는  제1보정신호  sinθ와  제2보정신호  cosθ를 

발생하는 보정신호 발생 회로로써 동작한다.

위상  보정회로(55,56)에  인가된  수신신호중  하는  0°-90°분파기(512)에서  sin  신호  성분과  cos 신
호  성분으로  분리된다.  CPU(60)를  포함하는  보정신호  발생수단은  입력신호의  위상  편차에  따라 제1
보정신호  sinθ'와  제2보정신호  cosθ'를  발생한다.  sin  신호  성분은  제1곱셈회로(515)에서 제2보정
신호  cosθ'에  의해  곱셈해지고,  cos  신호  성분은  제2곱셈회로(516)에서  제1보정신호  sinθ'  에 의
해 곱해진다. 제1 및 제2곱셈회로의 출력은 각기 sinωt×cosθ'와 cosωt×sinθ' 로써 주어진다.

곱셈회로(515,516)의  출력값은  입력신호로부터  시프트된  위상을  갖는  신호를  생성하기  위해 가산회
로(517)에서 서로 가산된다.

가산회로(517)의  출력값은  sinωt×cosθ'  +  cosωt×sinθ'  로써  주어진다.  삼각  함수의 덧셈정리
에 따라, 출력값은

sinωt×cosθ' + cosωt×sinθ'  = sin(ωt+θ' )(1)

로써  재정리되는데,  여기서  계산은  단위원에서  실시된다.  만일  입력  신호가  위상차  θ에  의한  다른 
입력  신호와  위상이  어긋난다면,  입력신호의  sin신호  성분과  cos  신호  성분은  각기  sin(ωt+θ  )과 
cos(ωt+θ )로써 주어진다. 따라서, 방정식(1)은 다음과 같이 나타내어진다.

sin(ωt+θ )×cosθ'+cos(ωt+θ )×sinθ' = sin{(ωt+θ )+θ'}(2)

제1보정신호 sinθ'와 제2보정신호 cosθ'의 회전각 θ'을 

회전각 θ' = -위상차θ(3)

라 할때, 위상차 θ가 없는 신호는 위상 시프팅 수단의 출력에서 얻어진다

위상차  θ의  절대치가  미리  측정되어지는  경우에,  제1보정신호  sinθ'와  제2보정신호  cosθ'의 회전
각  θ'은  비록  회전각  θ'이  -위상차  θ에  접근하기  위해  점차  증가  또는  감소될지라도, -위상차θ
와 동일하게 즉시 출력되어진다. 후자의 방법은 본 발명의 실시예에 의해 채택되어진다.

상기  방식으로,  두개의  안테나로부터  위상  검출수단으로의  입력  신호는  동상이  되고,  위성으로부터 
떨어져 있는 그  차이로 인한 위상차만이 검출되어,  그에 의해 위성 위치의 보정 검출을 가능하게 한
다.

본  발명의  동작은  제6A도와  6B도에  보다  상세히  설명되어져  있다.  수신신호의  백터  방향을  제6A도에 
도시된  POINT로  가정하자.  만일   상기  신호가  반시계  방향으로  회전된  위상에  의해  제어  기준으로써 
sin  성분의  제로의  위치로  이동된다면,  제6B도의  POINT'로  표시된  위상  위치의  신호가  부가된다. 제
6B도의  회전각  θ',  sinθ'  및  cosθ'  사이의  관계는  회전각  θ에  따라  결정되는  보정신호를 참조하
여,  테이블에  기억된다.  상기  신호는  16비트  디지탈  보정신호와  같은  D/A컨버터로  인가된다.  상기 
테이블은  45/256도(1회전  360°를  2048로  분할하여  얻어진)를  1단위로써  기술한  데이타를  기억하고 
있다.

이제부터,  제7도에  도시된  플로우챠트를  참조하여  위상  조정시에  위상  시프트의  양을  결정하는 동작
에  대한  설명을  할  것이다.  먼저,  수신된  신호는  sin신호  성분과  cos신호  성분으로  분리되고, 수신

7-4

특1997-0008295



된  신호의  벡터  위치는  sin  신호  성분과  cos  신호  성분의  표시와  값으로부터  결정되어,  그에  의해 
제어의  방향을  결정한다(스텝  701).  수신된  신호가  중심  부근에  있지  않은  경우에,  보정신호는 제어
량의  4단위마다  증감되고,  반면  수신된  신호가  중심  부근에  있다면,  정밀  제어가  매  단위마다 보정
신호를 변화시킴으로써 실행되어진다.

제6도에  있어서,  POINT는  4사분면에  위치한다.  POINT를  중심으로  회전시키기  위하여,  보정신호 sin
θ'과  cosθ'은  테이블로부터  읽어낸  값으로  산술된  4×45/256도의  증분각  θ'으로  설정되고(스텝 
702,704),  제1  및  제2곱셈회로(또는  믹서)(515,516)로  인가된다(스텝  703,705).  이때,  위상 보정회
로(55)의  출력값은  변화한다(스텝  706).  상기  동작은  위상차가  제로가  될때까지  제로  근방으로 들어
간후  증분각  45/256도로  되돌아  간다.  위상차가  제로가  될때,  D/A컨버터(57)에  공급된  위상 시프트
량 데이터는 위상 시프트량 메모리(61)에 기억된다(스텝 107).

이상과  같이  본  실시예에서는  수신신호의  피이크가  서로  일치하도록  자동조정을  행하므로  조정이 용
이하다.

이상  상세히  설명한  바와  같이,  본  발명에  의하면  회로의  신호지연량의  차에  의해  발생하는 위상차
를 간단하게 조정할 수 있는 자동추적식 위성방송 수신 안테나 장치를 제공하는 것이 가능하다.

(57) 청구의 범위

청구항 1 

이동체  본체에  부착된,  위성으로부터  방사되는  신호를  수신하기  위한  자동추적식  위성방송  수신 안
테나  장치에  있어서,  상기  이동체  본체에  부착된,  상기  위성으로부터  방사되는  상기  신호를 수신하
기  위한  제1  및  제2안테나(α,β)를  갖는  안테나  유닛(A)과,  상기  제1안테나에  의해서  수신된  상기 
신호를  제1수신신호로  변환하기  위한  제1튜너수단(51또는  52)과,  상기  제2안테나에  의해서  수신된 
상기  신호를  제2수신신호로  변환하기  위한  제2튜너수단(52  또는  51)과,  상기  제1수신신호와  상기 제
2수신신호의  사이의  위상차를  검출하여  애지무쓰  오차신호를  발생시키기  위한  오차신호 검출수단
(50b  AZ)으로서,  상기  애지무쓰  오차신호가,  sin성분과  cos성분을  가짐과  동시에,  상기  신호의 도래
방향과  상기  안테나  유닛의  지향방향  사이의  편각을  나타내는,  상기  오차신호  검출수단과,  상기 제1
수신신호의  위상을  시프트하기  위한  이상수단(55)과,  상기  애지무쓰  오차신호의  상기  sin및  cos 성
분의  자승평균을  계산하고,  상기  자승평균의  최대치에  있어서의  상기  제1수신신호와  상기 제2수신신
호  사이의  위상차를  검출하고,  상기  위상차에  의거하여  위상  시프트량을  얻는  제어수단(60)과,  상기 
위상  시프트량을  격납하는  메모리  수단(61)을  포함하고,  상기  이상수단이,  상기  제1수신신호의 위상
을  상기  위상  시프트량만큼  시프트하는  것을  특징으로  하는  자동추적식  위성  방송  수신  안테나 
장치.

청구항 2 

제1항에  있어서,  상기  위상  시프트량이,  상기  제1안테나로부터  상기  오차신호  검출수단까지의 사이
에  발생하는  제1신호지연과  상기  제2안테나로부터  상기  오차신호검출수단까지의  사이에  발생하는 제
1의  신호  지연의  차로부터  발생하는  위상차량에  대응하는  것을  특징으로  하는  자동추적식  위성방송 
수신 안테나 장치.

청구항 3 

제2항에  있어서,  상기  이상수단이,  상기  제1수신신호를  수신함과  동시에,  상기  제1수신신호를  sin 
성분  및  cos  성분으로  분리하는  0°-90°분파기(512)와,  상기  위상차량  θ및  임의의  진폭  A에 대하
여,  제1보정신호  A·cosθ와  제2보정신호  A·sinθ를  발생하는  보정신호  발생수단(60)과,  상기 sin
성분과  상기  제1보정신호를  곱하여  제1의  곱을  생성하는  제1곱셈수단(515)과,  상기  cos성분과  상기 
제2보정신호를  곱하여  제2의  곱을  생성하는  제2곱셈수단(516)과,  상기  제1의  곱과  제2의곱을 가산하
는 가산수단(517)을 포함하는 것을 특징으로 하는 자동추적식 위성방송 수신 안테나 장치.

청구항 4 

제1항,  제2항  또는  제3항에  있어서,  상기  제1튜너수단(51  또는  52)이  상기  이상수단(55)의  입력 레
벨을 최적화하는 가변이득수단을 갖는 것을 특징으로 하는 자동추적식 위성방송 수신 안테나 장치.

청구항 5 

이동체  본체에  부착된,  위성으로부터  방사되는  신호를  수신하기  위한  자동추적식  위성방송  수신 안
테나  장치에  있어서,  상기  이동체  본체에  부착된  ,  상기  위성으로부터  방사되는  신호를  수신하기 위
한  제1,  제2및  제3안테나(α,β,γ)를  갖는  안테나  유닛(A)으로서,  상기  제1안테나(α  또는  β)는 
제1평면에  부착됨과  동시에  제1비임방향을  가지며,  상기  제2안테나(β  또는  α)는  상기  제1의 평면
에  부착됨과  동시에  제2비임방향을  가지며,  상기  제3안테나(γ)는  제2의  평면에  부착됨과  동시에 제
3비임방향을  갖는  상기  안테나  유닛과,  상기  제1의  안테나에  의해서  수신된  상기  신호를 제1수신신
호로  변환하기  위한  제1튜너수단(51  또는  52)과,  상기  제2의  안테나에  의해서  수신된  상기  신호를 
제2수신신호를  변환하기  위한  제2튜너수단(52  또는  51)과,  상기  제3의  안테나에  의해서  수신된  상기 
신호를  제3수신신호로  변환하기  위한  제3튜너수단(53)과,  상기  제1수신신호와  상기  제2수신신호를 
합성하여  합성수신신호를  발생하는  합성수단과,  상기  제1수신호와  상기  제2수신신호의  사이의 위상
차를  검출하여  애지무쓰  오차신호를  발생시키기  위한  애지무쓰  오차신호  검출수단(50b  AZ)으로서, 
상기  애지무쓰  오차신호가  sin성분과  cos성분을  가짐과  동시에,  상기  신호의  도래방향과  상기 제1비
임  방향  사이의  애지무쓰  편각을  나타내는,  상기  애지무쓰  오차신호  검출수단과,  상기 합성수신신호
와  상기  제3수신신호  사이의  위상차를  검출하여  엘러베이션  오차신호를  발생시키기  위한  엘러베이션 
오차신호  검출수단(50b  EL)으로서,  상기  엘러베이션  오차신호가,  sin성분과  cos  성분을  가짐과 동시
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에,  상기  신호의  상기  도래방향과  상기  제3비임방향의  사이의  엘러베이션  편각을  나타내는,  상기 엘
러베이션  오차신호  검출수단과,  상기  제1수신신호의  위상을  시프트하기  위한  제1이상수단(55)과, 상
기  제3수신신호의  위상을  시프트하기  위한  제2이상수단(56)과,  제어수단(60)과,  메모리  수단(61)을 
포함하고,  상기  제어수단이,  상기  애지무쓰  오차신호의  상기  sin  및  cos  성분의  제1의  자승평균을 
계산하고,  상기  제1의  자승평균의  최대치에  있어서의  상기  제1수신신호와  상기  제2수신신호  사이의 
제1위상차를  검출하고,  상기  제1위상차에  의거하여  제1위상  시프트량을  얻고,  상기  메모리  수단이, 
상기  제1위상  시프트량을  격납하고,  상기  제1이상수단이,  상기  제1수신신호의  위상을  상기  제1위상 
시프트량만큼  시프트하고,  그후,  상기  제어수단이,  상기  엘러베이션  오차신호의  상기  sin  및  cos 성
분의  제2자승평균을  계산하고,  상기  제2자승평균의  최대치에  있어서의  상기  합성수지신호와  상기 제
3수신신호  사이의  제2위상차를  검출하고,  상기  제2위상차에  의거하여  제2위상  시프트량을  얻고, 상
기  메모리  수단이,  상기  제2위상  시프트량을  격납하고,  상기  제2이상수단이,  상기  제3수신신호의 위
상을  상기  제2위상  시프트량만큼  시프트하는  것을  특징으로  하는  것을  특징으로  하는  자동  추적식 
위성방송 수신 안테나 장치.

청구항 6 

제5항에  있어서,  상기  제1및  제2이상수단이,  상기  제1수신신호를  수신함과  동시에,  상기  수신신호를 
sin  성분  및  cos  성분으로  분리하는  0°-90°분파기(52)와,  상기  위상차량  θ및  임의의  진폭  A에 대
하여,  제1보정신호  A·cosθ와  제2보정신호  A·sinθ를  발생하는  보정신호  발생수단(60)과,  상기 
sin  성분과  상기  제1보정신호를  곱하여  제1의  곱을  생성하는  제1곱셈수단(515)과,  상기  cos  성분과 
상기  제2보정신호를  곱하여  제2의  곱을  생성하는제1곱셈수단(516)과,  상기  제1의  곱과  제2의  곱을 
가산하는 가산수단(517)을 포함하는 것을 특징으로 하는 자동추적식 위성방송 수신 안테나 장치.

청구항 7 

제5항  또는  제6항에  있어서,  상기  제1튜너수단(51  또는  52)이,  상기  제1이상수단(55)의  입력레벨을 
최적화하는  제1의  가변이득수단을  가지며,  상기  제3튜너수단(53)이,  상기  제2이상수단(56)의 입력레
벨을  최적화하는  제2가변이득수단을  갖는  것을  특징으로  하는  자동추적식  위성방송  수신  안테나 장
치.
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