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본  가나가 껜 히 츄카시 시노미야 2597 가 시  가 샤 고 쯔 
샤쿠쇼 전  제조 내

노  시

본  가나가 껜 히 츄카시 시노미야 2597 가 시  가 샤 고 쯔 
샤쿠쇼 전  제조 내

야 시다 고 치

본  가나가 껜 히 츄카시 시노미야 2597 가 시  가 샤 고 쯔 
샤쿠쇼 전  제조 내

에다 신

본  가나가 껜 히 츄카시 시노미야 2597 가 시  가 샤 고 쯔 
샤쿠쇼 전  제조 내

(74) , 심

심사  :    주종

(54) 전 제어식 압 동 계  업 동    그 치

약

본  전 제어식 압 동 계  업 동    치에 한 것 다.

상  치는 압 동 계에 치 어 고 압 동 계가 동적  복하여 간단한 적  
업  행하  한다.

본  또한 전 제어식 압 동 계  적  업  동적  할  는   치  
제공하여 적  과적  행할 가 다.
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[  칭]

전 제어식 압 동 계  업 동    그 치

[  상 한 ]

[  야]

본 , 건 계 등  압 동 계에 어, 빈 가 높  단  업  동적  조  복하
고 실행시   는 전 제어식 압 동 계  업 동  과 그  실시하  한 치에 

한 것 다

[  경 ]

근  전  보  압  보에 . 파 어 쇼 빌과 휠-   같  건 계  
압 동 계는 계식 제어 신에, 제1 에 나 낸  같  전  조  전 신  시

,  전 신 에 해 압 동 계  제어하는 식  고 다.

제1 에 어 , 전 에 해 조  조  (1)  조  전 신  하는 전 조 치(2)
 출  신 가 전 제어 트 러(3)에 ,  트 러(3)에  전  조 치(2)  

 신 에 하여 제어 는 전 제어식 압 브(4)에 적합한 신  전 시  산한다.

전 제어식 압 브(4)는  신 에   (7a 또는 7b)  경 하여 압펌프(6)  액튜에
(5)  공 하  어 다.

상과 같   미 한 제어  행할  고, 종  가능했  업  시행하는 것  가능해졌다.

상  제1 에 시한 종  에  미 한 제어가 행해 고, 종  가능했  업  행하는 것
 가능해졌 만, 전 가  조 에 해  실시하는 것에는 함  없고, 특히  들  

압식 휠-  에 한 삭  업에 어 는 제2a 에 시한  같 , 저 압식 휠  
(H)  트(B)  사(E)에 돌 한  게트(B)  개   향하게 하는 조  행하  

계  전 시  트(B)에 사(E)  집어넣는 업과, 제2b 에 시한  같  태  정  
 동하고, 제2c 에 시한  같  트(B)  개  하  향하게하여 사(E)  원하

는 정  에 내 놓고, 그  조  하는 업  행한다.

같  압식 휠-  에 어 는 삭,  조  십  복 조 하  문에, 전  
담과 피  가시 게 었다.

[  개 ]

본  상 한 사정  감안한 것 , 본  적하는 것 , 빈 가 높  단  업  동적
 또한 안전하게 복 조 과 실행  실시할  는 전 제어식 압 동 계  조 동  과 

그  실시하  한 치  제공함에 다.

본  또 하나  적 , 정  에 하여  좋  퍼담는 업  시행하는 것  능하
 한 전 제어식 압 동 계  업 동    그  실시하  한 치  제공함에 

다.

상 한 본  적  달 하  하여, 본  제1실시 에 하 , 전   조  전
신  고,  전 신  아 상   조 에 한 제어신 가 전 제어 트 러  
신 는 것에  압 동 계가 제어 는 전 제어 압 동 계  업 동  에 어 , 
전  특정  조 에 하는 업  업 에 하는 신  신시 는 것과, 그 고  신

 업 드  결정하  한 치 판넬   드 신  아 들  업 동  트 러에 
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가산 연산시 고, 또한 상  전 제어 트 러 전  신  출 하는 것   포함하는 업 동
  제공 다.

상  제  적  달 하  하여, 본  제2실시 에 , 전  조  전 신  
고,  전 신  아 상   조 에 한 제어신 가 전 제어 트 러  신 는 것

에 해  압 동 계가 제어 는 전  제어식 압 동 계  업 동  에 어 , 전
 특정 조 에 하는 업  업 에 하는 신  신시 는 것과,  신   하

는  미  택적  결정하  한 치 판넬   정  신  함께 업 에 
적  사 등  적   측정하는 업 에 치     신  아 들  
업 동  트 러에 가산 연산 시 는 것과,  가산  절  비 하는 것과, 들

 양 가 치할   플  신  출 시  업  복하는 것과, 그 고 상  결과 
가 정  치하  상  플  신  출  정 시 , 업  정 하는 것  각 

 포함하는 업 동   제공 다.

상  적  달 하  해 , 본  제3 실시 에 하 , 전   조  전 신  
고,  전 신  아 상  조  에 한 전 신 가 전 제어 컨트 러  신 는 것에 

 압 동 계가 제어 는 전 제어식 압 동 계  업 동  치에 어 , 전  특정 
 조 에 하는 업  업 에 하는 신  출 하는 단과, 업 드  택적  결정

하  한 치 판넬과, 그 고 상   조 신  출 단   신  상  치 판넬
 출  신  아  들  가산 연산하고, 또한 상  전 제어 트 러  전 신  출 하는 

업 동  트 러  포함하는 업 동  치가 제공 다.

본  제4실시 에 하 , 상  제3실시 에  전 제어식 압 동 계  업 동  치
에 어 , 상  업 동  트 러  업  퍼담는 양  신  시  하여 업
에 치한 사 등  적   측정  포함하는 업 동  치가 제공 다.

또한, 본  제5실시 에 하 , 상  제3내  제4실시  어느 하나에  전 제어식 압 
동 계  업 동  치에 어 , 상  업 동  트 러가 상   조 에  전 신
 시값  억하는 단  갖고, 또한 업  동  시하는 시 , 상  시값 정 

사  시간  시하는 시 , 상  억 단  억  시간  시 , 정한 업 시간전에 
경보  하는 경보 , 그 고 업  조  복  시하는 시  포함하는 것  특징 하
는 업 동  치가 제공 다.

상  각 실시  갖는 본  다 과 같  과  나 낸다.

(1) 빈 가 높  단  업  조   조 과 치 판넬  업 드 튼  누 는 것만 , 
동적  복 조  실시하  문에, 전  담 나 피  경감시   다.

(2) 사 등  퍼담는 양  정 하게 가산할  고, 전  개  등  한 퍼담는 양  
 없애주는 것  가능하 , 정한 퍼담는 양에 하여  뛰어난 업  실시할  다.

(3) 전  전 가 억시   조  다  전 가 실행할  존  업  동  판단할  
 문에, 안전하게 업  복하여 실행 할  게 다.

(4) 전 가 업 사   알  고, 틀  업 내  게 사   측할   
문에 행 에 좋  료가 다.

(5) 전 가 억 치  억  시간  알고  문에 억조  에 억 치  억  
없어져 억 미 가 생  않  하는  하다.

(6) 업  실행하는 경 에는, 다  동  알   문에 주  업 에게 험  초 하는 
동 에 들어가  초전에 트시  경보  하여 사고  미연에 할  게 다.

(7) 전 에 한 실행 업  복 조  알   문에, 트 1   알  어 
실행 업에 해  행해 는  양  전 가 추정할  다.

상 한  본  적, 태, 점  본  원 에 합치하는 적 가 실시  나 나 
는 하     과 한 에 해 , 당해  에게  해  것

다.

[  간단한 ]

제1 는 종  업 동  치  개 적  나 낸 블 다.

제2a  내  제2c 는 압식 휠-   사  탐고 는 업  다.

제3 는 본  업 동  치  제1  개 적  나 낸 블 다.

제4 는 제3  에  조  플  트 다.

제5 는 본  업 동  치  제2  개 적  나 낸 블 다.

제6 는 제5  에  조  플  트 다.

제7 는 본  업 동  치  제1  개 적  나 낸 블 다.

제8 는 제7  에 사 고 는 업 동  트 러  다.

[ 한  간단한 ]
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하 (제3  내  제8 )  조하여 본  한  한다.

제3 는 본  제1   개 적 나 낸 블 고,  조  프  트가 제4 에 
나 나 다.

 11  조  , 12는 그  조  전 신 (V1)  시  신하는 전 조 치 다.

131  업 동  트 러  업  조  (11)  조 에 하여 신 는 전 신 (V1)  

아  전 제어 트 러(15)  신 (V2)  신한다.

전  제어 트 러(15)는 업 동  트 러(131)  신 (V2)에 하여 전 제어식 압 브(16)  

제어하  한 전 신 (V3)  신한다.

전 제어식 압 브(16)는 압 펌프(16)는 압 펌프(19)에 해  (17a)(17b)  경 하여 
압  또는 압 실  등  액튜에 (18)에 공 하여 액튜에 (18)  동 (18a)  동시
다.

  141  업 드 M1 ... Mn  택적  결정하는 치 판넬 다.

여  동 업  시행하는 경 는 치 판넬(141)에 어 는 누  튼  누 고, 동 업 

드  택한다.

 들  M1  삭 업, M2는 업과 같  빈 가 높  업  행하는 신  생시 다.

그 고, 업  조  (11)  누  튼(11a)  누 는 것에  치 판넬(141)에 어 는 

누  튼  누  튼  누 는 업  동적  행해 다.

동적  행해 고 는 업  정할 필 가 는 경 에는 업  조 (11)  조 한다.

업  조  (11)  조 함  신 는 전 신 가 가산 연산 어 출 다.

다 에 본  압 동 계  업 동  치  조 에 하여 제4  플  트 조하여 
한다.

(SO1)에  트하여 (SO2)에  업 드  치 판넬(141)  드 튼(M1 ... Mn)내에  

택한다.

(SO3)에  업  조  (11)  노  튼(11a)  눌러 동 업  시 한다.

(SO4)에  동 업  정하  한 업  조  (11)  조 하 ,   조 에 해  

신 는 전 신  동 업  행하고 는 신 가 (SO5)에  가산 연산 다.

다 에 본  제2  제5   제6 에  한다.

한편, 전  제1  동  능  갖는 는 동   나 냈 , 복  피하  해 
들  생 한다.

제5 에  어 ,    20  전 제어식 압 동식 삭  계,  21  그  트 ,   삭 
계(20)는 시한 제2  전 제어 치에  제어  어 다.

또한, 상  트(21)에는 트  퍼 는  측정하는 (22)가 어 다.

제2 에 어 , 제1  다 점  다 과 같다.

다시 말하 , 업 동  트 러(132)는  양  미  정하는 복 개  양 치 튼(14a)
과   시 (14b)  갖고 는 치 판넬(142)에 전 적  접 하고 고, 정  양 

치 튼(14a)  전 가 누 는 것에  정   양  업 동  트 러(132)   

역에 다.

또한, 업  동  컨트 러(132)에는, 트(21)에 치  (22)  업  측정 가 1

 업시 다 실제 한  양  어 축적  어 다.

업 동  트 러(132)에는 프 그 에 한 (22)     가산하고, 정 

 비 하여,  양 가 치할  플  신  전 제어 트 러(15)에 출 시 고, 에 
 전 제어식 압 브(16)  하여 압 액튜에 (18)가 복 동 고, 업  복 행 다.

업 동  트 러(132)에 하여 정  결과 가 치하게 , 플  신  출

 정 어 복 업  정 과 동시에, 시 (14b)에 치   출 시  에 시 다.

 13a는 업 동  트 러(132)  시동 치 다.

러한  플  트  시하 , 제6 에 시한  같  다.

제2 에 하 , 종  전 가 감   하는  양  하여 단 것 , 실하게 뛰어
난  하는  양  하는 것  가능하  어 다.
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제7 는 본  제3   개 적  나 낸 블 다.

높  빈  복 는 업  동 함에 어  고  과제는 다 과 같다.

 다시 말하

(1) 억  업  제3  실행하 고 할 , 어  태  업  해할  없다  매  험하고,

(2) 업 싸  시간  알  해 는 계측할 필 가 ,

(3) 업 내 에  억 치  억  시간보다 새  억시 는 시간  게 어 업 내  
전히 억시 는 것  가능하여 억 미 가  가 ,

(4) 업 내 에  근접한 에게 험한 동  가하는 경 , 경고  할 필 가 고,

(5) 실행 업  조  복  업 가 억하고  필 가 다.

다 에 하는 제3 는 상 한 과제  해결하  한 업 동  치에 한 것 다.

제3 에 어 , 전 한 제1 에  고 는 것과 동  능  초 하는 각 는 동  
 나 냈고, 복  피하  해  들   생 하  한다.

 제3 에 시한 제1  다 점 , 업 동  트 러(133)에는 전  조 치(12)  

 신 (V1) 에, 다 얼(14c)  갖고 는 다 얼식 치 판넬(143)과, 경고 치(30), 그 고 다

얼(31a)  갖고 는 다 얼식 시 절  판넬(31)   각 전 신 가 는 것 다.

또한, 조  32  시   시 가 비 어 다.

제8 는 제3 에 사  업 동  트 러(133)  내   개 적  나 나 다.

다 얼(14c)  T 치  트시  업  조  (11)  조 하 , 조 에  전 신 (V1)가 전

 조 치(12)  업  동 트 러(133)에 A/D  해 어, RAM 에 억 과 동시

에,  전 신 (V2)가  전 제어  트 러(15)에  신 어,  전 트 러(15)  전 제어식 

압 브(16)  제어하는 전 신 (V3)가 신 어 상 한  같  동 (18a)  동시  다.

여  업  조  (11)  조 하고 는 경 , 경고 치(30)  튼(30a)  누  경고 신
가 업 동  트 러(133)  억 다.

다 에 억  업  (11)  조  실행 하  전에 시 절  판넬(31)  다 얼(31a)  업 
 치  트시  시 (14b)에 업  동  시 다.

경 에 는, 시 (1b)에 시 는 업  동  2   시하는 것  가능하고, 또한 
치 판넬(143)  다 얼(14c)  T  치  트시 는 것에  업  (11)  조  정주  

시간  업 동  트 러 (133)  RAM 에  어  문에, 얼(14c)  프 또는 P  

치  트      카 트하고, 카 트한 값  주  시간  합  계산하여 업
 한 사  시간  하고,  시간  시 절  판넬(31)  다 얼(31a)  사  시간  치에 

트시 , 시 (14b)에 나 낸다.

다 에 치 판넬(143)  다 얼(14c)  P 치  트시  업  조 (11)  누  튼(11a)  

누  업 동  트 러(133)  노 드(33)가 전 어 접점(34,35)  접 에 . RAM 에 

억 어 는 신 (V1)는 D/A 에  어 전  트 러(15)  전 신 (V2)가 신 다.

전 제어 트 러(15)  전 제어식 압 브(16)  제어하는 전 신 (V3)가 신 어, 전 한 

 같  동 한 태  동 (18a)  동시 게 다.

 경 , 전 한 경고 치(30)  튼(30a)  누 는 업  하 전에,  시 (32)에 하여 
 들  저 경보가 하  어 다.

다  전에 억  업  조  (11)  조 과 다  조  억시 는 경 , 업 동  
트 러(133)  RAM  시간  알아보  하여 시 전 판넬(31)  다 얼(31a)  억  시간 

치  트시 , RAM  억  미 억 사  양  감하는 것에  억  시간  
산출하여 그 값  시 (14b)에 나 낸다.

또한 억  시간  적어 게  프  점  주  빨 하 가  저 등에 해 경보  하
게 다.

또한, 업  동  컨트 러(133)에 카  치하여 실행  실시한 업  카 트할  시 

절  판넬(31)  다 얼(31a)  복 조 에 트시 , 실행  한 업 가 시 (14b)에 시
다.

 같  하  업 는 트  과 시 (14b)에 시 는 에  실행 업에 하여 
행해   양  추정할  게 다.

(57)  
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항 1 

전   조  전  신  고,  전 신  아 상   조 에 한 제어신 가 
전 제어 트 러  신 는 것에 해  압 동 계  제어하는 전 제어식 압 동 계  
업 동  : 전 에 한 제어  특정한 조 에 하여 상  압 동 계  업 가 

정한 업  하  하는 제1신  신시 는 단계 : a) 상  제1신 , b)  하는  미
 택적  결정하  한 치 판넬   신  정  신   c)상  업 에 

치 어 업 에 적  사 등  적 물  측정하는    신  아 들  
업 동  트 러에 가산 연산시  결과  신하는 단계 ;  결과  정 

 비 하는 단계 ; 상  결과  상  정   치할 , 상  업 가 동 한 
업  복하  상  업 에 플  신  신하는 단계 ; 그 고 상  결과 가 정 

 치하 , 상  플  신  출  정 시 , 상  업  동 한 적  복  동
 정 시 는 단계  포함하는 전 제어식 압 동 계  업 동  .

항 2 

압 동 계 전   조  전 신  고,  전 신  아 상   조 에 
한 제어신 가 전 제어 트 러  신 는 것에 해  압 동 계  제어하는 전 제어식 
압 동 계  치가; 전 에 한 제어  특정한 조 에 하여 상  압 동 계  업

가 정한 업  하  하는 제어  신  신시 는 제어  신  신 단과; 적  
업 드  택적  결정하여 드 신  신시 는 치 판넬과; 그 고 상  제어  신
 상  업 드 신  신하고, 그 결과치   신 들  합  상  적  업에 경  

가하고, 시값  제공하는 제어  신  저 하는 억하는 단과, 상  업  동  
시하는 시  상  시값 정 사  시간  시하는 정 싸  시간 시 , 상  

억 단내에  여 시간 또는 여 억 역  시하는 여 시간 시  상  정한 업전에 경
보  하는 경보 , 그 고 계  복 는 업  조  복  시하는 복 조  시  

루어  업 동  트 러  포함하는 전 제어식 압 동 계  업 동  치.

항 3 

제2항에 어 , 상  업 에 치 고, 상  압 동 계에 치  상  업 에 적  적 물 
 측정하여 에 상 하는 적    신  상  업 동  트 러에 신하는 적 물 

 측정   포함하는 전 제어식 압 동 계  업 동  치.

    1

    2a
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    2b

    2c

    3
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    4

    5

    6
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    8
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