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(54)  칭 슬라 드  공  치

(57)  약

본  슬라 드  공  치에 한 것 다.

 하여, 본  주  상 에 비  공  지지 ; 상  공  지지  전 에 비  아암 지지

; 상  아암 지지 에 상단 가 지  결합  아암과; 상  아암  하 에 비  포트  갖는 1 액츄에

(뒷 에 계 )
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;  상  공  지지 에  직 게  비  캠가 드 ;  상  캠가 드에 하여 아암  동 게 비

캠과; 상  아암  상단 에 고정 , 공  지지  하  연  편에 게 지지 는 아암 실린 ; 

상  아암 지지 에 아암  복귀 격  지하는 쇽업 가 결합 고, 상  캠가 드  하단에 경사가 드편

지  결합 , 프링에 걸 지게  특징  한다.

라 , 본  공 가 는 과정에  아암  정 한  포트가 정 도  하고, 캠가 드  경사각

시  거리  는 가운  하가 감   도  하고, 아울러 아암 지지 에 쇽업 가 비 도

 하여 복귀시 생 는 격  할  도  한 것 다.

(52) CPC특허

     B23Q 3/157 (2013.01)

     B23Q 3/15713 (2013.01)
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청

청 항 1 

주  상 에 비  공  지지 ;

상  공  지지  전 에 비  아암 지지 ;

상  아암 지지 에 상단 가 지  결합  아암;

상  아암  하 에 비  포트  갖는 1 액츄에 ;

상  공  지지 에 직 게 비  캠가 드;

상  캠가 드에 하여 아암  동 게 비  캠;  

상  아암  상단 에 고정 , 공  지지  하  연  편에 게 지지 는 아암 실린 ;  포함

하 , 

상  아암 지지 에 아암  복귀 격  지하는 쇽업 가 결합 고, 

상  캠가 드  하단에 경사가 드편  지  결합 , 프링에 걸 지게 고, 

상  1 액츄에 는 전  양측에 아암  하단 가 각각 결합 , 에 다 개  상  포트가 결합

특징  하는 슬라 드  공  치.

청 항 2 

주  상 에 비  공  지지 ;

상  공  지지  전 에 비  아암 지지 ;

상  아암 지지 에 상단 가 지  결합  아암;

상  아암  하 에 비  포트  갖는 1 액츄에 ;

상  공  지지 에 직 게 비  캠가 드;

상  캠가 드에 하여 아암  동 게 비  캠;  

상  아암  상단 에 고정 , 공  지지  하  연  편에 게 지지 는 아암 실린 ;  포함

하 , 

상  아암 지지 에 아암  복귀 격  지하는 쇽업 가 결합 고, 

상  캠가 드  하단에 경사가 드편  지  결합 , 프링에 걸 지게 고, 

상  캠가 드는 캠가 드  전  하 에 제1경사 가 , 상  제1경사  하단 에  상

향하는 도 가 고, 상  제1경사  평행한 제2경사 가 캠가 드  전  하단 에 

특징  하는 슬라 드  공  치.

청 항 3 

제1항 또는 제2항에 어 ,

상  지 는 지  양단  동지지 에 하여 동 게 지지 고, 상  지  양측 단 에 각각 아암

 상단 가 결합  특징  하는 슬라 드  공  치.

청 항 4 

삭제
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청 항 5 

제1항 또는 제2항에 어 ,

상  캠  캠가 드편  측 단 에 아암  측  맞 어져 고정 고, 상  캠가 드편  타측단 에 캠 울

러가 결합  특징  하는 슬라 드  공  치.

 

   야

본  슬라 드  공  치에 한 것 , 특  포트에 비  공 가 는 과정에  아암[0001]

정 한  포트가 정 도  하고, 캠가 드  경사각  시  거리  는 가운  하가 감  

도  하고, 아울러 아암 지지 에 쇽업 가 비 도  하여 복귀시 생 는 격  할  도

한 것 다.

 경  

적  시닝 (machining center)는 본체  다 개  공  절삭조건에 맞게 동  꾸어주는 [0002]

동 공 치(automatic tool changer:ATC)  NC 치  어 , 한   다공정 가공

가능하므  다 종 량  가공 공정 동 에 주  많  사 다.

시닝 는 가공 프 그램에 라 공  매거진에  공  하  연 적  공 물  가공  실[0003]

행하는 것  미 여러 가지 태  알 져 다.

는 공 매거진  업  격  측 단에 업  동 한  치하여 공  시에는 주[0004]

헤드가 공 매거진  치한 측 단 지 동하도  어 다.

러한 공 매거진에는 치  상  상 한 탭, 드릴  리  등 각종 공 가 어 , 공  타[0005]

  공 매거진  빈 곳에 공  저 하고, 체  공  한 후 주 헤드에  공

 체 삽 함  공 가 동  체 었다.

공 가 체  후에는 다시 업  주 헤드가 어 업  루어지는 , 는  공정  다[0006]

공정에  행에 시간  단  많  함  물 , 공  체지연  한 전체 가공  체지연  한

전체 가 공  저하시키는 문제점  었다.

문제점들  해 하  해 특허등 공보 제10-968575 (2010.6.30)  시닝  동 공 치가 제안[0007]

었고, 제안  동 공 치는 시닝  공  시 핀들  적  업 차점  동함과 동시에

양측  개  매거진  평 향  동함  신 하게 공  체가 루어지도  하  동  치

치가 가능할 뿐만 아니라 지그 상에 공 물    할  해가 지 않도  하 , 공  체 과

정에  동 는 캠과 간 상  생 어 적  는 또 다  문제점  었다.

러한 문제점  존  해 라  타  동 공 치에 도 생하는 원  었고,  해 복귀시[0008]

격  생 는 원  하여 정 한 포트  정  어 운 또 다  문제점  었다.

행 문헌

특허문헌

(특허문헌 0001) 특허등 공보 제10-968575 (2010.6.30) [0009]

 내

해결하 는 과제

본  포트에 비  공 가 는 과정에  아암 실린  편에 하여 아암  정 한  포트가[0010]

정 도  하는 가운  아암 지지 에 쇽업 가 비 도  하여 복귀시 생 는 격  할  도
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 하고, 아울러 캠가 드  경사각  시  거리  는 가운  하가 감   도  한 것 다.

과제  해결 단

본  주  상 에 비  공  지지 , 상  공  지지  전 에 비  아암 지지 , 상  아[0011]

암 지지 에 상단 가 지  결합  아암과, 상  아암  하 에 비  포트  갖는 1 액츄에 , 상

 공  지지 에 직 게 비  캠가 드 , 상  캠가 드에 하여 아암  동 게 비  캠  상  아

암  상단 에 고정 , 공  지지  하  연  편에 게 지지 는 아암 실린  포함하 , 상

 아암 지지 에 아암  복귀 격  지하는 쇽업 가 결합 고, 상  캠가 드  하단에 경사가 드편

지  결합 , 프링에 걸 지게 고, 상  1 액츄에 는 전  양측에 아암  하단 가 각각 결합

, 에 다 개  상  포트가 결합  특징  한다. 

또한, 본  주  상 에 비  공  지지 , 상  공  지지  전 에 비  아암 지지 , 상[0012]

 아암 지지 에 상단 가 지  결합  아암과, 상  아암  하 에 비  포트  갖는 1 액츄에

, 상  공  지지 에 직 게 비  캠가 드 , 상  캠가 드에 하여 아암  동 게 비  캠 

상  아암  상단 에 고정 , 공  지지  하  연  편에 게 지지 는 아암 실린  포함하

, 상  아암 지지 에 아암  복귀 격  지하는 쇽업 가 결합 고, 상  캠가 드  하단에 경사가 드

편  지  결합 , 프링에 걸 지게 고, 상  캠가 드는 캠가 드  전  하 에 제1경사 가

, 상  제1경사  하단 에  상  향하는 도 가 고, 상  제1경사  평행한 제2

경사 가 캠가 드  전  하단 에  특징  한다. 

또한, 상  지 는 지  양단  동지지 에 하여 동 게 지지 고, 상  지  양측 단 에 각

각 아암  상단 가 결합  특징  한다.

삭제[0013]

삭제[0014]

그리고 상  캠  캠가 드편  측 단 에 아암  측  맞 어져 고정 고, 상  캠가 드편  타측단 에[0015]

캠 울러가 결합  특징  한다.

 과

본  포트  갖는 액츄에 가 아암 지지 에 결합  상태에  캠가 드에 하여 캠  리  아암[0016]

 동시키도  함 , 포트에 비  공 가 는 과정에  아암 실린  편에 하여 아암

정 한  포트가 정 도  한 과  얻   다.

또한, 캠가 드  경사각  시킴 , 거리  는 가운  하  감 시킬  는 과  얻[0017]

 다.

또한, 아암 지지 에 쇽업 가 비 도  함 , 복귀시 생 는 격  할  는 과  얻[0018]

 다.

그리고  통해 전체적  량  는 가운  정 도  향상시킬  도  하고, 아울러   연[0019]

시킬  는 과  얻   다.

도  간단한 

도1  본 에  슬라 드  공  치  사시도.[0020]

도2는 본 에  슬라 드  공  치  측 도.

도3a 내지 도3g는 본 에  슬라 드  공  치  동 상태  도시한 측 도.

 실시하  한 체적  내

본  실시  첨  도  참조하여 하  다 과 같다.[0021]
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도1  본 에  슬라 드  공  치  사시도 고, 도2는 본 에  슬라 드  공  [0022]

치  측 도 고, 도3a 내지 도3g는 본 에  슬라 드  공  치  동 상태  도시한 측 도

다.

슬라 드  공  치가  사 는  시닝  는  본적  동  ,  주 ,  드,  새들,  블,[0023]

컬럼, 동공  치 ATC(Automatic Tool Changer), 강전 제어 , 조 , 보  등  비 어 차

 새 운 가공 에 해 필 한 공  동적  치하여 절삭(切削), 천공, , 연마 등 각종

업   한  계  할  게 다.

동공  치는 주 에 고정 어 는 공  다  가공에 사  공  동  하는 것  계[0024]

 크 에 라 식  다  것  ( 릿 , 저  등), 착할  는 공  도 여러 개에  십

개 지 다.

릿 (turret type)  여러 개  공  공 에 직접 치하고 공  전시킨 후 직 적  동하여[0025]

필 한 공  업 치  동시키는   시간  짧  공 리  간  피하  해 한 간

격  지해야 하 , 공  저  개 가 제한적 다.

 저 (magazine type)  주  어진 치에 여러 개  공  저 하는 공  보  매거진  [0026]

고,  매거진에 내 어 는 공   치 지 동시   암 등  사 해 주 에 는 사 하  공

 하는 식 다.  식  시닝  다양한 종   가공하  해 많  공  필  하

는 공 계에 많  고 다. 공   식   공   하여 할  는 랜  

식과 열  주 에 착하는 차  식  다.

본 에  슬라 드  공  치는 포트에 비  공 가 는 과정에  정 한  포트  정[0027]

 루어지도  하여 정 도  향상시킬  도  하는 가운   포트  거리  는 가운   

하여 하가 감   도  하고, 아울러 공   후 복귀 과정에  생 는 격  시킬  도

 한 것  공  지지 (10), 아암 지지 (20), 아암(30), 1 액츄에 (40), 캠가 드(50), 캠(60), 아암

실린 (70)  쇽업 (80)  경사가 드편(90)  어 다.

상  공  지지 (10)는 주 (S)  상 에 안정 게 지지   게 비 어 고, 상  주 (S)는 내 에[0028]

주   리(pulley)가 V 트  연결 어 주  전시키 , 주    어 어 공

클램핑(clamping)했   주  심과 공  심  정  치 도  어 다.

상  공  지지 (10)  전 에는 아암 지지 (20)가 결합 어 고, 상  아암 지지 (20)에는 아암(30)  상[0029]

단 가 지 (31)  결합 어 동 가능하게 비 어 다.

상  지 (31)는 아암(30)  아암(30)  하단 에 비  1 엑츄에 (40)가 안정 게 동할  도[0030]

한 것  지 (311)  양단  동지지 (312)에 하여 동 게 지지 고, 상  지 (311)  양측 단

에 각각 아암(30)  상단 가 결합 어 다.

상  1 액츄에 (40)는 내측  다 개  포트(41)가 비  것  상  아암(30)  하 에 안정 게 지[0031]

지   게 비 , 상  1 엑츄에 (40)는 전  양측에 아암(30)  하단 가 각각 결합 , 에 다

개  상  포트(41)가 결합  상태가 지   게 비 어 다. , 액츄에  복 치 정 도

는 50um 하  갖도  하 , 량    도  하는 것  욱 람직하고,  해  갯 도

존  7개에  10개   가시  업  하게 루어질  게 다.

상  캠가 드(50)는 공  지지 (10)에 직 게 비 어 , 캠가 드(50)에 하여 아암(30)  동 가[0032]

능하게 한 캠(60)  어 동시킬  게 비 어 다.

상  캠가 드(50)는 캠가 드 (51)  전  하 에 제1경사 (511)가 , 상  제1경사 (511)  하단[0033]

에  상  향하는 도 (512)가 고, 상  제1경사 (511)  평행한 제2경사 (513)가 캠가 드

(51)  전  하단 에 도  비 어 다.

는 캠 가 드  경사각   도  하는 가운  공  시 2단 캠 식  통한 Z ( 직) 거리 감[0034]

시키고, 아울러 캠 경사각  도  하여 하가 감 도  할  다.

상  캠(60)  캠가 드편(61)  측  단  아암(30)  측 에  맞 어져  사  볼트  등  하여[0035]

고정 고, 상  캠가 드편(61)  타측단 에 캠 울러(62)가 결합 어 캠가 드 (51)  동 는 과정에
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마찰  생 는 것  지할  게 다.

상  아암 실린 (70)는 아암(30)  상단 에 고정 , 공  지지 (10)  하  연  편(71)에 하여[0036]

게 에 라 동 과정에  직 치  정 도  극도  여 정 도가  아질  게 다. 는 

계적  접  통해 포트  치  고정할  게 다.

상  쇽업 (80)는 공   루어진 후 아암(30)  아암 지지 (20)  향하여 복귀 는 과정에  생[0037]

는 복귀 격    게 비 어 다.

상  경사가 드편(90)  캠가 드편(61)  원 하  안정 게 동 도  하는 것  상  캠가 드(50)  하[0038]

단에 지(92)  결합 , 캠가 드(50)  단  항상 아암(30)   또는 타측  향하여 도 는 태

 갖  해 프링(93)에 걸 진 상태가 지 게 비 어 다.

도3a 내지 도3g는 본 에  슬라 드  공  치  동 상태  도시한 측 도 다.[0039]

러한 슬라 드  공  치에 하여 공 가 는 과정  저, 공 물  절삭 는 과정에 는 도3a[0040]

에 도시   같 , 아암 실린 (70)   실린  드가 편(71)에 하여  지 어 아암

(30)과 아암(30)  하단에 비  포트(41)  갖는 1 엑츄에 (40)가 어진 상태가 지 다. , 쇽업

(70)는 울어진 상태  아암(30) 측  가압시킨 상태 , 맞닿  상태가 지 다.

다 , 공  하고  할 경우, 아암 실린 (70)   실린  드가 역 향  에 라 [0041]

는  만큼 에 하여 아암(30)  지 (311)  심  시계 향  동하여 도3b에 도시

 같 , 캠가 드편(61)에  캠 울러(62)가 캠가 (50)에  도 (512)  직하  치

상태 , 아암(30)  캠가 (50)  전 과 평행한 상태가 지 다.

다 , 캠가 (50)가 하  동하여 , 캠 울러(62)가 캠가 (50)에  도 (512)에 삽  상태[0042]

(도3c)  역 향  캠 울러(62)가 도 (512)에   상태(도3d)에  공   루어진다.

다 , 공  루어진 상태에 는 캠 울러(62)가 도3d에 도시   같 , 경사가 드편(90)  하단 [0043]

측에 맞닿  상태가 지 , 어 캠가 (50)가 하  동 과 동시에 캠 울러(62)는 경사가 드편(90)

 경사  라 도3e에 도시   같  동하게  캠가 (50)  평행한 상태  지하고 는 아암

(30)  경사지게 어지  복귀가 시 다.

다 , 도3f에 도시   같  캠 울러(62)가 경사가 드편(90)  상 측  가압시킴과 동시에 프링(93)[0044]

 경사가 드편(90)  상 측  캠가 드 (51)  제1경사 (511)에 맞 어진 후 캠 울러(6

2)가 경사가 드편(90)  캠가 드 (50)  전  동 과 동시에 복귀가 마무리 다(도3g). ,

아암(30)에 가해지는 격  쇽업 (80)에 하여 어들게 , 제1경사 (511)  경사 에 경사가 드편

(90)  경사가 합쳐진 상태 , 경사각  어들어 그 만큼  격 도 어 들  게 다.

 

10:공  지지         20:아암 지지[0045]

30:아암               40:1 액츄에

41: 포트             50:캠가 드

60:캠                 70:아암 실린

71: 편             80:쇽업

90:경사가 드편       92: 지

93: 프링
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도

도 1

도 2
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도 3a

도 3b
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도 3c

도 3d

등록특허 10-1660184

- 10 -



도 3e

도 3f
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도 3g
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