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그림 3. 동역학 해석을 위한 3 차원 모델 

의 틸트여유 안에 위치하게 된다. 따라서 부미러

의 돌출구조가 래치에 맞물리면서 회전속도를 줄
여 부미러의 바운드에 의한 진동을 빠른 시간내로 
줄일 수 있다.  

3. 다물체 동역학 해석 구축 

 주미러와 부미러의 해석을 위해 다물체 동역학 

해석에 쓰이는 ADAMS 를 이용하여 해석하였다. 

슬롯과 래치는 그림 3 와 같이 주미러의 돌출구조

에 위치하여 있고 선형 용수철을 연결하여 전하중

을 부가하였으며, 고정좌표계의 회전 조인트로 구

속시켰다. 부미러는 주미러에 회전조인트로 구속

시켰고 부미러과 부미러 멈추개와의 접촉강성, 침

투한계, 감쇠는 튜닝변수로 남겨두었다. 

4. 테스트베드 구축 및 성능 평가 

제진 성능 평가를 위해 테스트베드를 구축하여 

부미러의 응답을 확인하였다. 테스트베드는 그림 

4 와 같이 고정 지그를 이용하여 미러박스 섀시를 

고정하고, 2 개의 2 축 스테이지를 설치하고 슬롯

과 래치를 스테이지에 부착하여 위치이동이 가능

하도록 하였다. 성능평가 시, 연사속도는 초당 10

연사를 기준으로 하였고, 부미러가 틸트여유 안으

로 위치하는 대기시간이 가장 짧을 때에 래치의 

위치를 고정하여 성능을 평가하였다. 그림 5(a)는 

래치를 설치하지 않은 모델의 부미러의 응답이고 

그림 5(b)는 부미러와 멈추개가 충돌했을 때의 가

속도 응답이다. 가속도 응답을 기준으로 부미러와 

멈추개의 충돌 시점을 확인하였다. 래치를 설치하

지 않았을 때의 응답은 부미러가 자동초점 장치의 

틸트여유 안으로 위치하지 못하였다. 래치구조를 

설치했을 때의 부미러의 응답은 그림 6 과 같이 

17.41ms 에서 부미러가 틸트여유 안에 위치하는 

것을 확인하였다. 

 
그림 4. 테스트베드 

 
그림 5. 래치를 설치 전 부미러 응답 

 
그림 6. 래치를 설치 후 부미러 응답 

결  론 

미러박스 내에 고속 회전 운동을 하는 미러 운

동에 대해 연구하였다. 연사속도을 높일 수 있는 
미러 메커니즘을 설계하고 성능평가 하였다. 
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