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(57)  약

본  개  탄  사할  는 사  한 능동  동 치   치  동 어에 한 것

,  상 하게는 고 / 향  2  동  가능한 사 립체   고   어  담당하는 

동 어  어 는 능동 치에 한 것 , 본  개  사 , 상  개  사  폭

향 양측에 비  동 (回動軸)과, 상  양측 동  동가능하게 지지하는 고 (高低)  립체 , 상

고  립체에 비 어 상  양측 동   측에 동 동  공하는 고  , 상  양측 동

 타측에 비 어 동  각  치  검 하는 고 각 , 상  고  립체  우 향

 가능하게 지지하는  립체 , 상   립체에 가상 연직  심  가능하게

비 어 상  고  립체가 연결 는 링 상   링과, 상   립체에 가상 연직  심

 가능하게 비  상  고  립체에 연결 어 상  가상 연직  심  고  립체

각  치  검 하는 각 , 상   립체에 비 어 상   링에 동

 공하는  , 상  고 각   상  각  신  보  근거  상  고  

 상    동  어하는 동 어  루어진다.

  도 - 도1
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특허청  

청 항 1 

체 단  갖는 비상체가   사 도  양단  개  통 상  사 가 향  복 나열

어  개  사 (1) ;

상  개  사  폭 향 양측에 비  동 (回動軸, 5)과;

상  양측 동  동가능하게 지지하는 고 (高低)  립체(2) ;

상  고  립체에 비 어 상  양측 동   측에 연결  링크 재(14)  통해 상  개  사

에 동 동  공하는 고  (12) ;

상  양측 동   타측에 비 어 동  각  치  검 하는 고 각 (13) ;

상  고  립체  우 향  가능하게 지지하는  립체(3) ;

상   립체 상  지지 (19) 앙에 가상 연직  심  가능하게 비 어 상  고

립체가 연결  주 에 평치차가  링 상   링(17)과;

상   립체에 가상 연직  심  가능하게 비  상  고  립체에 연결 어 상

가상 연직  심  고  립체  각  치  검 하는 각 (18) ;

상   립체  에 치 , 그 에 체  어 상   링  평치차에 치합 는

피니언  비하여, 상   링에 동  공하는  (15) ;

상  고 각   상  각  신  보  근거  상  고    상    동

 어하는 동 어 (4);  루어지는 것  특징  하는 능동  개  사 치.

청 항 2 

삭

청 항 3 

1항에 어 ,

상  고  (12)는 그  상  동 과 나 하게 상  고  립체에 체  비 는 동

고, 상  동  과 상  동  상  링크 재(14)  연결 는 것  특징  하는 능동

개  사 치.

청 항 4 

1항에 어 ,

상  고 각 (13)  상  각 (18)는 (resolver)  것  특징  하는 능동  개

 사 치.

청 항 5 

1항에 어 ,

상  고 각 (13)  상  각 (18)는 학식 엔코  또는  엔코  것  특징  하는 능동

 개  사 치.

청 항 6 

1항, 3항 내지 5항  어느 한 항에 어 ,

상  동 어 (4)는  동 과 상  고 각   상  각  산 는 치

차  근거  치 어연산과 어연산  행하여 상  고     어신  신하는 것
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 특징  하는 능동  개  사 치.

  

   야

본  개  탄  사할  는 사  한 능동  동 치   치  동 어에 한[0001]

것 ,  상 하게는 고 / 향  2  동  가능한 사 립체   고   어  담당하는

동 어  어 는 능동  개  사 치에 한 것 다.

 경  

 능동  치에는 연막탄 사 가 주  사 는 , 연막탄  경우 사각도가 해  어 연[0002]

막탄 사 가 착  동체  평고도  고 하여 한  내에  고 각  하  하므 , 고 각

 한 별도  동 단  비 어 지 않고, 단지 우 향  만 가능한 1  동 식 , 

능 에 어 도 각 도는 90도  하는  1.5 가 었 ,  에 한 각 차는 ± 1

도  도  가 다.

것  연막탄 체  역할과 능  한   것 , 근 에는 다양한 능동  단  는[0003]

, 비행 근체  극  무  해 켓 등  신 하게 할 필  에도 그에 한 단

 없는 문  었다.

 내

해결하 는 과

본  러한 문  해결뿐만 아니  근해 는 체,  차미사  또는 켓탄  직  겨냥하여[0004]

시키거나  감쇠시키  한 탄  사할   개  사  신 하고 하게 고 /

향  지향하게 할  는 능동 치  공  그  한다.

과  해결 단

 같   달 하  해 본 , 체 단  갖는 비상체가   사 도  양단  개[0005]

통 상  사 가 향  복 나열 어  개  사 , 상  개  사  폭 향 양측에

비  동 (回動軸)과, 상  양측 동  동가능하게 지지하는 고 (高低)  립체 , 상  고

립체에 비 어 상  양측 동   측에 동 동  공하는 고  , 상  양측 동   타측

에 비 어 동  각  치  검 하는 고 각 , 상  고  립체  우 향  

가능하게 지지하는  립체 , 상   립체에 가상 연직  심  가능하게 비

어 상  고  립체가 연결 는 링 상   링과, 상   립체에 가상 연직  심

가능하게 비  상  고  립체에 연결 어 상  가상 연직  심  고  립체  

각  치  검 하는 각 , 상   립체에 비 어 상   링에 동

공하는  , 상  고 각   상  각  신  보  근거  상  고   

상    동  어하는 동 어  루어진다.

또한, 상   는 그 에 피니언  결합 고, 상   링   에는 상  피니언과 치합[0006]

하는 치차가 비 다.

또한, 상  고  는 보(servo) 다.[0007]

또한, 상  고  는 그  상  동 과 나 하게 상  고  립체에 체  비 는 동[0008]

고, 상  동  과 상  동  링크 재  연결 다.

또한,  상  고 각    상  각  는  (resolver)    학식  엔코  또는  [0009]

엔코 다.

또한, 상  동 어 는  동 과 상  고 각   상  각  산 는 [0010]
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치 차  근거  치 어연산과 어연산  행하여 고     어신  신한다.

또한, 상  고 각   각  탄 감지  사 하여 상  복  개  사  에 [0011]

탄  착  ,  착   탄 무에    차  상  탄 감지 

에 해 검 하고  근거  상  동 어 가 에 가하는 압  결 함  동 도  

치 차  가 가능하다.

 과

본   능동  개  사 치는 개  사체  고 / 향  동에  동[0012]

 비하고 어, 다양한 개  사체  능동 치에 할  다.

그리고, 어  능 에 도 한, 우 향  각 도  90도 하는  0.15  하  [0013]

고 고 향  각 도가 60도 하는  0.15  하  ,  에 한 동 차는 ± 0.28도

하  도  갖는  는  다  치에 비해 5~10  능차  보 는 것 다.

그리고, 본  능동 치는 고  비행 근체   감지하여 하는 단과 연계 어 신[0014]

한 동 어체계  에 큰 도움    다.

도  간단한 

도 1  본  직하게  실시  개  사  능동 치  나타내는 사시도 다.[0015]

도 2는 본  직하게  실시  고  립체  칭 치하여 나타내는 사시도 다.

도 3  본  직하게  실시   립체  나타내는 사시도 다.

도 4는 본  직하게  실시  동 어 에  보처리과  하는 도 다.

 실시하  한 체  내

하, 본  직하게  실시 에 해 도  참  상  한다.[0016]

도 1  본  직하게  실시  능동  개  사 치  나타내는 사시도 다.[0017]

본 실시  치는, 도 1에 도시   같 , 개  사 (1), 고  립체(2), 립체(3), 그[0018]

리고 동 어 (4)  다.

상  개  사 (1)에 착 는 탄  케 블  통해  사신  달 아 사 는 , 상[0019]

탄 는 체 단  비하여 비행  가능한 켓미사 나 격포탄  다. , 상  개

사 (1)는 탄  진 향  후  양측  개  통  태  갖는다.

그리고, 본 실시 에 는 상  개  사 (1)가 개  통  비  경우  나타내고 지만, 에 한[0020]

지 않고, 통  직경 향  통  향  나 하게 복  비할  , 처럼 나열하는

것  개  사 (1)  후  폐쇄  경우보다 경량 므 , 향 (또는 폭 향 ) 어느 도 게 

하여도  립체(3) 상에  고  립체(2)가 고  하 도  향  무시할 

 도  다.

그리고, 1단  향  복 개 나열한 것에 무 지 않고  복  단  층하여 다연 식  비[0021]

 , 또한 본  에 한다. 

도 2는 본  직하게  실시  고  립체  나타내는 사시도 다.[0022]

상  개  사 (1)  폭 향 양측에,  하게는 개  사 (1)  향  양측 무게 심에[0023]

동 (回動軸, 5)  비 고,  양측  동 , 프  루는 고 (高低)  립체(2)  양측벽에 

 착 에 동가능하게 끼워지게 다. 그리고, 동 과 착  사 에는 어링  비하는 것  

직하다.

상  양측 동   측에는 동 에 직 향  크랭크  연 치 고, 상  개  사 (1) 아 에[0024]

 상  동 과 나 하게 치  고  (12)(본 실시 에 는 동  사 함)  에 직 향

 연 치  크랭크 과, 상  동  크랭크  링크 재(14)에 해 연결 다.

등록특허 10-1067721

- 4 -



그리고,  상  양측  동   타측에는  고 각  (13)가  비 어  동  각   치[0025]

검 하는 , 본 실시 에 는 상  고 각 (13)   사 한다.

 는 각과 치  검    사 는 것 ,  는 동  치 보[0026]

 아날 그 신  변 하여 동 어 (4)에 달한다. 

 는 (Stator), (Rotor), 트  3  는 ,   사하고 진[0027]

동, 격 등에 한 내 경  우 하고 사 도 가 , 특  경량 고 어  야  합하

다.

그런 , 고 각 (13)   만 한 지 않고,  다 드  슬릿  크가 내[0028]

 학식 엔코 나, 드럼과 항 가 내   엔코  사 하여 동  치 보  지  신

 변 하여 동 어 (4)에 달하는 것도 가능한 , 러한 학식 엔코 나  엔코 도 내 경  뛰어

나 야  비  합하다.

본 실시 에 는 상과 같  상  동  양측에 각각 동   고 각 (13)  비하고 지만, 상[0029]

 동 에 직  보(servo)  체  착하 , 크랭크 나 링크 재(14)  생략할  어  간

단하게 할  , 향상  어가 가능하다.

러한 보 는 빈 하게 변 하는 치나 도  ( 치)에 해  신 하고, 하게 할  [0030]

도  계 는 것  직하 , 큰 가 도에 해  동하거나 지하는 능  갖 고 어야 하므  

(Torque, 크)  크고, (Rotor)  트가  것  직하다.

아울러 능동 치에 는 보 는 원당시   경량, , 치  , 고 , [0031]

한 어 , 지보   등  특징들  갖 도  하여 야  합하게 할  므   

체   생략한다.

도 3  본  직하게  실시   립체  나타내는 사시도 다.[0032]

본 실시 에 는 상  고  립체(2)  그 하  우 향  가능하게 지지하는  립[0033]

체(3)가 비 는 , 상   립체(3)  고  립체(2)  연결하  해,  립체(3) 상

 지지 (19) 앙에 그 가상 연직  심  가능하도  링 상  갖는  링(17)  비 다.

그리고, 본 실시 에 는  링(17)  에 평치차  비하고,  평치차  치합하는 피니언  그[0034]

에 체  비한  (15)   립체(3) 에 치한다.

본 실시 에 는 상   (15)  동  하고 지만, 에 한 지 않고, 상 한  같 ,[0035]

상  지지 (19) 에 고  보  에 상  고  립체(2)   연결함 , 치차 치합

생략하여  간략한  할  , 또한 본  에 포함 다.

한편, 상   링(17)  심에는 각 (18)가 치하여 상  고  립체(2)  심에[0036]

착 다. 본 실시 에 는 상  각 (18)    사 하여 고  립체(2)  가상 연직

 심  한 각  치  검 하여 그 아날 그 신  동 어 (4)에 신하도  하 나,

상 한  같 , 학식 엔코 나  엔코  사 할   물 다.

도 4는 본  직하게  실시  동 어 에  보처리과  하는 도 다.[0037]

본 실시 에 는 상  고 (12)  (15)는  연동식  동 (PMSM: Permanent[0038]

Magnetic  Synchronous  Machine)    동 어 (4)에  하여  공간 어 (SVPWM:  Space

Vector Pulse Width Modulation)  어 다.

그리고, 상  동 어 (4)는 탄  사 후, 탄  무에  량변 , 그리고 물 상[0039]

 비 (하  편 )  감안하여 한 동 도  치 도  할 것  다.

상  각 (12, 15)에는 원  프(OFF)  상태에 는  고 도  브 크가 착 어 고,[0040]

각각  브 크는 동 어 (4)에 하여 / 프 다.

고  립체(2)  역에 포함하는 개  사 (1)는 탄 사에  동 격에도 상동[0041]

보 하도  계 는 것  물 , 동에  격 또는 사에  동에 해, 개  사 (1)  치가

뀌 도  식간에 보 할  도  하는 , 러한 에 해 아  같  한다.
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동 어 (4)  원  켜  동 어 (4)에 내  체 검 차에  시  는 , 우  상[0042]

 각 (12, 15)에 비  브 크가 해 어 동가능상태가  원 동하여 고    각도가 

 0도에 맞 어진다(101).

후 각도변경   , 치   치  동하게 는 , 치  재 치가 다[0043]

경우 치 차가 생하게 는 , 러한 치 차값  특 하고(102), 어  치 차값  치 어 알고리

 값  사 어 치 어량  연산하게 다(103). 

그리고, 어  치 어량에  어 연산(103)  행하고,  ,  동  고 압  연결  상태[0044]

,  통해 상  각 (12, 14)가 하게 고(105), 사 에 하여 탄  사한다(106).

본  개  사  능동 치는 한편  능동  도    , 짧 시간에 [0045]

체  무 시키  한 체  시   할  다.

본  능동 치는 개  사 (1)가 물에 겨냥하 지 루는 동시간  크게 단 는 , [0046]

물 겨냥 료 지 는 시간  0.15 하  도  하고 그러  어각도가 ± 0.28도 내  치

도  달 할  다.

본  능동 치는 능동 시   비 어 갑차  차   한 지상 무 체계 뿐[0047]

만 아니  해상무 체계  주 시 에 하드킬(Hard-Kill)  하는 경우  미사 에 한 단

(Countermeasure)    가능하다.

 

1: 개  사[0048]

2: 고  립체

3:  립체

4: 동 어

5: 동

12: 고  

13: 고 각 

14: 링크 재

15:  

16: 피니언

17:  링

18: 각 

19: 지지
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도

도 1

도 2
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도 3
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도 4
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