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(54)  칭  동 카 라

(57)  약

본   동 카 라에  것 , 욱 상 게는  상에  상, , 좌, 우  동  수 

는 카 라 터  상  신 고 카 라  동  제어  수 는 치를   동 카 라

다.

본  카 라  치 가 아닌 역  감시  경우 가  카 라를 치 지 않고 카 라를 상, , 좌,

우   감시  동  가능 , 치가 편리 고 원격에  컴퓨터를 통  /무  터 스  조종  가능

 동 카 라를 제공 는  다.

본   동 카 라에  것 , 동 (20)  결 는 (10)  상  동 (20)를 좌, 우

동  수 게 는 1 동 (20a)  상,  동  수 게 는 2 동 (20b)  고, 상  2 동

(20b)  결  카 라(30)  여  본  과제를 결 다.

본  과는 카 라  동경  상에  동  가능 고  상  신 여 주 시 나 생산

시  내  비나 시  정보를 실시간  상과 수치 터 수집   감시가 가능  과가 다.

  도 - 도2
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특허청  

청  1 

삭제

청  2 

삭제

청  3 

삭제

청  4 

삭제

청  5 

 동 카 라에 어 ,

1 동 (20a) 에 치 는 4개  B 러(23)는, 동 (20)  1 동 (20a)  앙에 치  정/역 

동  가능  스테  터 B(27)  동 과  결 는 동 전달수단과 1 동 (20a) 단에 치  4개

 C 러(24)  4개  D 러(26)에  2 동 (20b)를 상/ (수직) 동 여 카 라(30)를 수직 동  수

는 것  특징  는  동 카 라.

청  6 

제5 에 어 ,

상  B 러(23)는 전운동  C 러(24)에 전달 고 상  C 러(24)는 가 리에  4개  (25)  

통  어(28)  상/  수직운동  D 러(26)에 전달 여 카 라(30)를 상/  동  수 는 것  특징

 는  동 카 라.

청  7 

제6 에 어 ,

상  4개  (25)  통  4개  어(28)는 카 라(30) 상 동시 4곳  지지 여 흔들림  균  

지  수 는 것  특징  는  동 카 라.

청  8 

삭제

  

 술  야

본   동 카 라에  것 , 욱 상 게는  상에  상, , 좌, 우  동  수 [0001]

는 카 라 터  상  신 고 카 라  동  제어  수 는 치를   동 카 라

다.

 경  술

적  주 시 나 생산 시  내  비나 시  고정식 또는 수동식 비  카 라를 비  상감시[0002]

시스템  어 실 고 다. 여 에 적 는 비  카 라는 정  역 내에  상   정보 등

감시 고  수 , 러   정보는 사고 생, 죄 생 또는 정  사  생  경우 
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 수 다.

그러나 러  카 라는 정 역에 고정 는 식  치 어  문에 치 역  상 만  지  수[0003]

에 없는 문제점  었고, 특히 카 라  치 가 아닌 역  감시  경우 가  카 라를 치 야 

는 문제점  다.

그리고 본 원 과 동  원 원  10-2011-0105003 는  동 상 감시 시스템에  것 고[0004]

본   카 라에  것 다.

 내

결 는 과제

본  상  같  종래 상감시시스템에  생 는 제  문제점  결   창안  것 , 카[0005]

라  치 가 아닌 역  감시  경우 가  카 라를 치 지 않고 카 라를 상, , 좌, 우   감시

 동  가능 , 치가 편리 고 원격에  컴퓨터를 통  /무  터 스  조종  가능   

동 카 라를 제공 는  다.

과제  결 수단

본   동 카 라에  것 , 동 (20)  결 는 (10)  상  동 (20)를 좌, 우[0006]

 동  수 게 는 1 동 (20a)  상,  동  수 게 는 2 동 (20b)  고, 상  2 

동 (20b)  결  카 라(30)  여  본  과제를 결 다.

 과

본  카 라  치 가 아닌 역  감시  경우 가  카 라를 치 지 않고 카 라를 상, , 좌,[0007]

우   감시  동  가능 , 치가 편리 고 원격에  컴퓨터를 통  /무  터 스  조종  가능토

  동  상 감시 시스템  제공 는 과가 다.

또 , 본  과는 카 라  동경  상에  동  가능 고  상  신 여 주 시 나[0008]

생산 시  내  비나 시  정보를 실시간  상과 수치 터 수집   감시가 가능  과가 다.

도  간단  

도 1  본 에   동 카 라  전체 사시도.[0009]

도 2는 본 에  (2)  동 (3)  동 는 카 라  정 도.

도 3  본 에  (2)  동 (3)  동 는 카 라  커 를 제거  정 도.

도 4는 본 에  (2)  동 (3)  동 는 카 라  측 도.

도 5는 본 에  (2)  동 (3)  동 는 카 라  커 를 제거  측 도.

도 6  본 에  (2)  동 (3)  동 는 카 라  도.

도 7  본 에  (2)  동 (3)  동 는 카 라  등측도(Isometric).

 실시   체적  내

본   동 카 라에  것 , 욱 상 게는  상에  상, , 좌, 우  동  수 [0010]

는 카 라 터  상  신 고 카 라  동  제어  수 는 치를   동 카 라

다.

도  참조 여 본  상 히 , [0011]

본  동 (20)  결 는 (10)  상  동 (20)를 좌, 우  동  수 게 는 1  동[0012]

(20a)  상,  동  수 게 는 2 동 (20b)  고, 상  2 동 (20b)  결  카 라(30)

다.

상  (10)는 동 (20)  양측  개  A 러(11)  슬라  결 고, 상  동 (20)  상 에 [0013]
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치 는 1 동 (20a) , 상  동 (20)  에 치 는 2 동 (20b) , 상  2 동 (20b)  

어(28)  결 는 카 라(30)  고,

상  어(28)는 카 라(30)  전원공 , 상전 , 제어신 (Pan, Tilt, )를 전  수 게 는 것[0014]

 특징  다.

상  (10) 내  에 치 는 A 러(11)는, 동  1 동 (20a) 상  앙에 치  정/역 [0015]

동  가능  스테  터 A(21)  동 과  결 는 동 전달수단(22)에  동 (20)를 좌/우(직 )

동 고,

상  1 동 (20a) 에 치 는 4개  B 러(23)는, 동 (20)  1 동 (20a)  앙에 치  정/[0016]

역 동  가능  스테  터 B(27)  동 과  결 는 동 전달수단과 1 동 (20a) 단에 치

4개  C 러(24)  4개  D 러(26)에  2 동 (20b)를 상/ (수직) 동 여 카 라(30)를 수직 동

수 다.

상  B 러(23)는 전운동  C 러(24)에 전달 고 상  C 러(24)는 가 리에  4개  (25)  [0017]

통  어(28)  상/  수직운동  D 러(26)에 전달 여 카 라(30)를 상/  동  수 다.

상  4개  (25)  통  4개  어(28)는 카 라(30) 상 동시 4곳  지지 여 흔들림  균  [0018]

지  수 는 것  특징  다.

상  동 전달수단(22)  스테  터 A  과 A 러  전 에 각각 결 는   웜 어 치  [0019]

는 것  특징  다.

 

10.  11. A 러[0020]

20. 동  20a. 1 동

20b. 2 동  21. 스테 터 A

22. 동 전달수단 23. B 러

24. C 러 25. 

26. D 러 27. 스테  터 B

28. 어 30. 카 라
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도

도 1
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도 2
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도 3
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도 4
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도 5
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도 6
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도 7
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