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(57)  약

본  스트립  내지  ,  스택 또는 동 한  (2)  클럭 주  하  한 워킹

 컨 어(1)에 한 것 다.   워킹  컨 어는 워킹 (1; 12a, 12b, 12c)  포함하 ,  워킹 

승강 치들(7; 9)에 해 상승  하강  수  뿐 아니라, 어도 하나   동 치에 해  향

 에  안내   수 고, 2개   트 내지  프 (3, 4)  포함하 , 후 하는 워킹

 컨 어  연결 다.

상  워킹  컨 어  한  상  개수가 가함에 라 욱 무거운 량  보 하게 는 

욱 많  개수   들  하  해 가변  가능하게 하는 것에 다.

상   달 하  해, 워킹 (1; 12a, 12b, 12c)  하나   프 (15)만  포함하는  재(14a,

14b, 14c)  식  연결 ,  트(13)는 커플링 재  워킹 (1; 12a, 12b, 12c)  수평 동

뿐 아니라, 수직  수평   재(14a, 14b, 14c)에 달한다.

  도 - 도2
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특허청  

청 항 1 

스트립 내지  ,  스택 또는 동 한  (2)  클럭 주  하  한 워킹  컨 어

(1) , 워킹 (1; 12a, 12b, 12c)  ,  워킹  승강 치들(7; 9)에 해 상승  하강  수

 뿐 아니라, 어도 하나   동 치에 해  향  에  안내   수 고, 2

개   트 내지  프 (3, 4)  포함하 , 후 하는 워킹  컨 어(1)  연결 는, 상  워킹  컨

어에 어 ,

상  워킹 (1; 12a, 12b, 12c)  하나   프 (15)만  포함하는  재(14a, 14b, 14c)  식

 연결 ,  트(13)는 커플링 재  상  워킹 (1; 12a, 12b, 12c)  수평 동뿐 아니라, 수

직  수평  상   재에 달하는 것  특징  하는 워킹  컨 어.

청 항 2 

1항에 어 , 상   재는 어도 하나  승강 치(18, 20)  포함하는 돌리(14a, 14b, 14c)  

는 것  특징  하는 워킹  컨 어.

청 항 3 

1항 또는 2항에 어 , 상   트(13)는 워킹 (12a, 12b, 12c)과 돌리(14a, 14b, 14c) 사 에

개재 고 수평  수직  달하는 트 어링  는 것  특징  하는 워킹  컨 어.

  

 술  야

본 , 스트립 ,  ,  스택(sheet stack) 또는 사한   클럭 주  하[0001]

한 워킹  컨 어에 한 것 다.  본원  워킹  컨 어는 워킹  포함하 ,  워킹  승강 

치들(lifting  devices)에  해  상승   하강  수   뿐  아니라,  어도 하나   동  치(travel

drive)에 해  향  에  안내   수 고, 2개   트 내지  프  하

, 후 하는 워킹  컨 어  연결 다. 

 경  술

앞  한 워킹  컨 어는  향에  연  치 고 상  간에 연결 는 복수  워킹  포[0002]

함하 ,   워킹   DE  601  10  678  T2에  해  공지  것과  동 한  컨 어  식에  는  것과

동 하다.  워킹 들  체  동 치  통해 클럭 주  함께 후  동 다.  개별 컨 어들

각각  연결 드에 해 상  간에 연결 다.  여  워킹  또는 워킹 들  체 승강 치에 해 상승

 하강  수 , 그럼  측  지지 에 안착 고 통상  지칭 는   등  클럭 주

 향에 라 동 거나, 단계별   수 다.

DE 12 94 281 C2  공지  워킹  컨 어  경우, 연  치 는 복수  워킹  공 , 연[0003]

는 워킹 들   동만  달하 , 그 지 않  경우에는 상  간에 독립 어 택  상승 또는

하강  허 하는 커플링들  통해 상  간에 연결 다.  각각  워킹 에 할당 는 승강 치들   프

상에  치 ,    프  트랙  러들  통해   치상에   향  내지   향

동 다.  각각  워킹 에는 2개   액슬  포함하는 어도 2개   프  공 다.

각각  개별 워킹   하  보 하는  개수  과, 그에 라 지   량에 합[0004]

하게 계  문에, 공지  워킹  컨 어  경우  개수가 가하거나, 보다 큰 직경  보 하는,

보다  무거운  들  할  시에,  상  워킹 들  다수가  상  간에  연결 다.   워킹 들  수  연결

(suspension) 내지 커플링 연결  통해 체  (travelling mechanism)  함께  트랙 상에  

향  동 지만,  상  간에 무 하게 상승 거나 하강  수 다.   하여 상승  체 하
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 클럭 주  하  해 는 하게 독립  복수  워킹  무 건 연결해야 한다.  냐하 , 

개수가 가하거나, 개별  량  는 경우 개별 워킹  한 과 동  내지 한  

루질 수 도 , 워킹  개별 컴포 트들  상  간에 합하게  문 다.

여  워킹  실질   재는  다.  각각  워킹 별  개 들  한 2개  액슬[0005]

각각 포함하는 2개   동 치 내지  프  치 다.  여   프 , 상  식

지만 과하여 는 안 는    하 에 합하게 계 다.  가  또는 보다 무거운 

에 한  하  가는   새 운 과 함께 트랙 들  한  시스  변경  할

수도 다.

 내

해결하 는 과

본   에 술한 식  워킹  컨 어에 어  상  욱 가한 개수   [0006]

 하  해 간단하 도 경  가변 는 상  워킹  컨 어  공하는 것에 다.

과  해결 수단

상   본 에 라, 워킹  하나   프 만  포함하는  재  식  연결 ,[0007]

 트는 커플링 재  워킹  수평 동뿐 아니라 수직  수평   재에 달한다.  

경우  재는, 스 워킹 에 가 , 할   내지 들  클럭 주  하  한 2

워킹  능  수행한다.  그러나  재는 2 독립 워킹 과는  별도  동  시퀀스  수행하는

것  아니라, 스 워킹  동  시퀀스  동 다.

또한,  과 하여,  다  치수    과 에 합하게 가변  듈러 식[0008]

 는  재들  , 그럼  하    에  항상  개수  하는 

량에 라 스 워킹 과 안착 는  재가  건  합  수 다.  공 어 거나 

워킹  컨 어 시스 도 어 한 태  변경하거나 개 할 필 가 없 , 특  2개   프  포함하

는 가  워킹  어 리도 필 하지 않다.   트 내지 트 어링  통해  재  연결함

  3개   프  내지   트에도  하고  시스   균   한다(statically

determined).

본  람직한 실시 에 라,  재는 승강 치  포함하는 돌리(dolly)  다.  다시 말하[0009]

 돌리는 수평  동  한 체 동 치  보 하지 않 , 컨  수평 실린 가 하는 스

워킹 과 함께 동 다.   스 워킹 에 해,  돌리-  재는 단독   균  건(statically

indetermined)  래할 수도 다.  람직하게는 수평  수직  달하는 트 어링에 해 스

워킹 과 돌리 내지  재가 식  연결 , 돌리는 하나만   프 에도 하고 체 

 균  건(static determinateness)  달 한다.  그   컨  3개   프  포함하여 연

스  워킹   균  건  래할  수도  다.   돌리  승강  치는  컨  피스 /실린

닛 , 또는 편심 승강 (eccentric lifting mechanism)   수 고, 스 워킹  상승 

하강 동과 동  수 다.   해 컨   프  내에 는 편심 승강 , 트랙 들  

어링  포함하는 편심 , 그리고 편심 들  상  간에 연결하는 커플링 가 공 다.  그에 라  

하여 수직  해 승강 실린 는 측에  편심  편심 치에 연결 고, 타측에 는 스 워킹

내지 돌리  (beam)에 연결 다.

 과

처럼 단 하나   트 내지  프 ,  그에 라 마찬가지   균   는 돌리  [0010]

식 결합과, 워킹  컨 어   재  합  해, 워킹  어 리에  경우처럼  집약  

2  나, 그  컨 어 시스 에 한 개  치는 지 않게 다.

본  가 특징  상  내  도 에    과 함께 개략  도시  본 [0011]

실시 들에 한 다  과 청 항들  지시 다.

도  간단한 
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도 1  5개    하는 통상  워킹  컨 어  도시한 측 도 다.[0012]

도 2는 워킹  컨 어 체에 식  연결 어 보  능  수행하는  재 내지 돌리가 

워킹  컨 어에 어 , 워킹  컨 어에 해 3개   , 그리고 돌리에 해 는 2개  

 는, 상  워킹  컨 어  도시한 측 도 다.

도 3  워킹  컨 어 체에 식  연결 어 보  능  수행하는  재 내지 돌리가 

워킹  컨 어에 어 , 워킹  컨 어에 해 4개   , 그리고 돌리에 해 는 2개  

 는, 상  워킹  컨 어  도시한 측 도 다.

도 4는 워킹  컨 어 치에 식  연결 어 보  능  수행하는  재 내지 돌리가 

워킹  컨 어에 어 , 워킹  컨 어에 해 3개   , 그리고 돌리에 해 도 마찬가지

3개    는, 상   워킹  컨 어  도시한 측 도 다.

 실시하  한 체  내

도 1  본원에 는 5개    내지 (2)  클럭 주  하  한 컨 어 라  통상  워킹[0013]

(1)  도시하고 다.

워킹 (1) 라고 하 , 첩 어 루어지는 수직  수평 동  통해 지  격 간격  들(2)  각[0014]

각  치만큼 가  동시키는 연  컨 어 다.

워킹 (1)   는 2개   프 (3, 4)  고,   프 들  각각 액슬(5)과  액슬[0015]

에 체결  트랙 들(6)  하고 다.  트랙 들(6)  워킹 (1)  수평 동 내지  동 시에 컨

어 치 내 에 공 는  시스  (여 는 미도시 ) 가 드 들 상에  안내 다.

  프 (3, 4) 상에는 (2)  운 하는 (8)  상승  하강  한 각각  승강 치(7)가 치[0016]

거나, 또는 그 신, 그  해 택에 라 (실시 에 는  가지  동시에 나란하게 도시 어 ) 수

직 동   프 들(3, 4) 내에 는 편심 승강 에 해 야  수 다.   해  프

(4)  승강 실린 (9)  포함하고,  승강 실린 (9)는 측에  편심 어 각각  트랙 (6)  어링  포함

하는  편심  에  연결 고,  타측에 는 (8)  지지 (10)에  연결 다.   편심  들  드  링키지(11)(rod

linkage)  통해 동에 라 상  간에 연결 다.  승강 실린 (9)  에 해 는 편심   운동

야 , 런  운동  편심  트랙  어링  통해 동시에 수직 동  야 한다.  워킹 (1)  (여

는 미도시 )수평  동 치는 컨  공지  실린  동 치 또는  동 치에 해 실시 다.

워킹 (1)  클럭 주  후  뿐 아니라, 그에 상 하게 상승  하강 , (8) 상에 안착  

들(2)  클럭 주  원하는  향  다.

도 2는 앞  워킹 (1)에 한  동 한  보 하는 워킹 (12a)  도시하고 다.   워킹 [0017]

(12a)에는 트 어링    트(13)에 해 돌리 내지  재(14a)가 연결 다.  돌리

(14a)는 트 어링(13)  격  체 단 에 하나   프  내지  트(15)만 , 다시 말하

 체에 체결  트랙 들(17)  한 액슬(16)만  필  한다.   프 (15) 상 에는 (2)  운

하는 (19)  상승  하강  한 승강 치(18)가 치  수 다.  본 실시 에 도 재차 택에 라 앞

 도 1  경우에 해 미 한 것과 같  편심 승강 가 공  수  알 수 다.   해 

 프 (15)에는 지지 (21)  통해 (19)  상승  하강 동  야 하는 승강 실린 (20)가 치 다.

돌리(14a)  승강  편심  시   드(22)  통해 워킹 (12a)  드 링키지(11)  동에 [0018]

라 연결 다.  다시 말하 , 돌리(14a)는 워킹 (12a)과 무 한 상승  하강 동  실행하는 것  아니라,

하게 워킹 (12a)과 동 한 동  동 시퀀스  수행한다.

트 어링(13)  통해 워킹 (12a)과 식  연결 는 돌리(14a)  , 독립  워킹  어 리[0019]

(1 또는 12a)에 해 (상  돌리가 하  상  탕  2 워킹  필 할 수도 다고 할 ) 단 하

나   프 (15) 내지 액슬(16)만 도 능  수행한다는 에 다.  워킹 (12a)과  식 연결

통해 돌리(14a)는, 2개   프 (3, 4) 상에  안내 는 워킹 (12a)  여하  마찬가지  보 하는 것과

같   결  달 한다.

도 2에  알 수 듯 , 도 1에 해 욱 무거운 들(2)  보다 나  량 포  해 도 1에  워킹 [0020]

(1)에 해  5개  (2)  돌리(14a)  포함하는 워킹 (12a)에  3(워킹 ; 12a)  2(돌리; 14
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a)   다.

도 3에  실시 에 는 워킹 (12b)에 4개  (2)  재 고 돌리(14b)에는 2개  (2)  재 다.[0021]

여  워킹 (12b)  돌리(14b)에 해 상  욱    보 한다.  런 워킹 (12b)에 는

4개  (2)  재함   개수뿐 아니라  량과 하여 그 워킹   수  량  달

다.  런 경우 가  들(2)  클럭 주  하는 것과 하여 2개  (2)  하 에 합하

게 계  돌리(14b)가 식  연결 다.

돌리(14c)가 어 도 4에 도시  워킹 (12c)  경우,  워킹 (12c)  돌리(14c)에 해 상  [0022]

욱 짧    보 한다.  여  워킹 (12c)   건에  수  량  3개  (2)  재

통해 달 , 그럼  3개  가 (2)   해 식  연결  돌리(14c)도 그에 하는

  보 하고,   측 뿐 아니라 승강 술과 하여 상  보다  하  수 에 합

하게 계 다.

도 2 내지 도 4에  실시 들에  알 수 듯 , 가  다 고, 그리고/또는  다  수  하[0023]

수 에 합하게 는  돌리들(14a, 14b, 14c)  식 결합에 해, 매우 가변  워킹  시스

 달 , 그럼에도 런 워킹  시스  개  치 없   컨 어 라 에 간단하게 통합 , 그

리고 하    에 도 항시  량   개수 내지 해야 하는  과 에 라 워킹  

돌리들   건  합  수 다.

 

1: 워킹  컨 어 / 스 워킹 [0024]

2:  / , 내지  

3:  프

4:  프

5: 액슬

6: 트랙 

7: 승강 치 / 수직 (vertical travel)

8: 

9: 승강 실린  / 수직 

10: 지지

11: 드 링키지(rod linkage) / 커플링 

12a: 워킹 

12b: 워킹 

12c: 워킹 

13: 트 어링 /  트

14a:  재 / 돌리(dolly)

14b:  재 / 돌리

14c:  재 / 돌리

15;  프 (  트)

16; 액슬

17: 트랙 

18: 승강 치 / 수직 

공개특허 10-2010-0093011

- 5 -



19: 

20: 승강 실린  / 수직 

21: 지지

22: 시-  드 / 커플링 

도

도 1

도 2

도 3
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도 4
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