
(19) 민 특허청(KR)

(12) 등 특허공보(B1)

(45) 공고    2016 06월29

(11) 등    10-1634588

(24) 등    2016 06월23

(51) 특허 (Int. Cl.)

     A61B 8/00 (2006.01)

(52) CPC특허

     A61B 8/42 (2013.01)

     A61B 5/0002 (2013.01)
(21) 원        10-2015-0020812

(22) 원        2015 02월11

     심사청    2015 02월11  

(56) 술 사문헌

JP5529531 B2

JP2005204696 A

(73) 특허

계연 원

역시  가  156 ( 동)

(72) 

역시 달  암남 32  13, 103동 1105
 ( 천동, 월 가아 트)

역시 달  월 11  33, 101동 404
( 천동, 진천역AK그랑폴리스아 트)

우 수

역시 달  도원  46, 615동 604  (도원
동, 별 마 아 트)

(74) 리

민태

체 청  수 :   12   심사  :    승

(54)   원격  진단

(57)  약

원격  진단 는 스 , 동 , 상  , 연결 ,  브, 지   연결

포 다.  상  스  앙에 1 개 가 다.  상  동 는 상  스  상에 고

어 동  생시킨다.  상  상   앙에 2 개 가 , 상  스  상 에

다.  상  연결  상  상   상 에 고 다.  상   브는 상  1 개

통   신체  여  진단 다.  상  지 는 상  2 개  통 여 상  연결 에

고 고, 상   브  지 다.  상  연결 는 상  동  상  상   사 에 연결 어,

상  동  동  달 여 상   브     변경시킨다. 
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청

청  1 

앙에 1 개 가 는 스 ; 

상  스  상에 고 어 동  생시키는 동 ; 

앙에 2 개 가 , 상  스  상 에 는 상  ; 

상  상   상 에 고 는 연결 ; 

상  1 개  통   신체  여  진단 는  브; 

상  2 개  통 여 상  연결 에 고 고, 상   브  지 는 지 ; 

상  동  상  상   사 에 연결 어, 상  동  동  달 여 상   브  

  변경시키는 연결  포 는 원격  진단 . 

청  2 

1 에 어 , 

상  동 는 동  포 , 

상  동  동  상  1 개   상  스 과 평   연 는 것  특징

 는 원격  진단 . 

청  3 

2 에 어 , 

상  연결 는, 상  동 에 연결 어 상  동  에 라 는 드,  상  드  상

 상   연결 는 연 드  포 고, 

상  드  상  연 드,  상  연 드  상  상   볼 트(ball joint)  연결 는 것

 특징  는 원격  진단 . 

청  4 

2 에 어 , 

상  동 는, 상  동   평 게 연 는   1  2 동 들,   3  4 동

들,    5  6 동 들  포 고, 

상  1  2 동 들  앙 , 상  3  4 동 들  앙 , 상  5  6 동 들  앙

는, 상  1 개  심   120도 간격  열 는 것  특징  는 원격  진단 . 

청  5 

4 에 어 , 상  연결 는, 

상  1 내지 6 동 들과 상  상   각각 연결 는 1 내지 6 연결 들  포 는 것  특징

 는 원격  진단 . 

청  6 

5 에 어 , 상  상  , 

상  1  2 연결 들  고 는 1 드 고 ; 
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상  3  4 연결 들  고 는 2 드 고 ; 

상  5  6 연결 들  고 는 3 드 고  포 는 것  특징  는 원격  진단 . 

청  7 

6 에 어 , 

상  1 내지 3 드 고 들  상  1 개  심   120도 간격  열 는 것  특징

 는 원격  진단 . 

청  8 

1 에 어 , 

상  스  상에 고 어   연    포 는 것  특징  는 원격 

 진단 . 

청  9 

1 에 어 , 

상  연결   돌  돌  포 고 상  상  에는 상  돌 가 삽 는 상

 어, 상  상  에 상  연결  고 는 것  특징  는 원격  진단 . 

청  10 

9 에 어 , 

상  지 는 지결  상에 지  고 상  연결  상  지 에 는 연결  

어, 연결나사에  상  지  상  연결  고 는 것  특징  는 원격  진단 . 

청  11 

1 에 어 , 

상  지 는 내 에 수납공간    결 는 1  2 지 닛들  포 여, 상   

브가 상  1  2 지 닛들에  상  수납공간에  지 는 것  특징  는 원격  진단

. 

청  12 

1 에 어 , 

상  동 는 원격  어 어 동  생 어, 상   브    가 원격  어 는

것  특징  는 원격  진단 . 

 

 술  야

본  원격  진단 에  것 , 욱 상 게는 문 료  원격  어 여 에 [0001]

  진단  수  수 는 다 도  갖는 원격  진단 에  것 다.

 경  술

 상태에  진단   나   진단  경우,  문 지식  가지  동   상[0002]

에   가능  사 등  문 료  수 여야 므 , 드시  진단  에 문 료

 어야 다. 

그러나, 지역 나  진단    등에 매  문 료  어  진단  수[0003]

는 어 우 , 에 라 원격지에  문 료  통   진단  내지  진단   
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시스   가 고 다. 

특 ,  진단  경우, 여타  상 진단 보다   가능 므 , 상  지역 나 [0004]

 진단    등에 가 가능 고, 에 라 원격지에  문 료  통  원격 어

 원격 진단  가능 다 , 보다 많  지역 또는 다양  상 에  에   진단  가능 게 다.

러  원격  진단  여, 미  특허공개 2014-0135611 는 원격  브   [0005]

 4 도  갖는 슬 브  매니퓰 (manipulator)에  술  개시 고 다.  

그러나,  브가   연 고 어 체   안    어가 어 운 문 가[0006]

, 특   브  동시키  , 어 결  통  동  달 매커니  고 어 어

도가 거나 도가 어  어가 어 운 문 가 다.  

 내

결 는 과

에, 본  술  과 는 러  에  착안  것  본   보다 다양  도  고[0007]

과  어가 가능 고, 가 가능 여 원격 진료가 가능  원격  진단 에  것 다. 

과  결 수단

상  본   실    실시 에  원격  진단 는 스 , 동 , 상[0008]

 , 연결 ,  브, 지   연결  포 다.  상  스  앙에 1 개

가 다.  상  동 는 상  스  상에 고 어 동  생시킨다.  상  상  

 앙에 2 개 가 , 상  스  상 에 다.  상  연결  상  상  

 상 에 고 다.  상   브는 상  1 개  통   신체  여  진단

다.  상  지 는 상  2 개  통 여 상  연결 에 고 고, 상   브  지

다.  상  연결 는 상  동  상  상   사 에 연결 어, 상  동  동  달 여 상  

 브     변경시킨다. 

 실시 에 , 상  동 는 동  포 , 상  동  동  상  1 개   상[0009]

스 과 평   연  수 다. 

 실시 에 , 상  연결 는, 상  동 에 연결 어 상  동  에 라 는 드,  상[0010]

 드  상  상   연결 는 연 드  포 고, 상  드  상  연 드,  상  연

드  상  상   볼 트(ball joint)  연결  수 다. 

 실시 에 , 상  동 는, 상  동   평 게 연 는   1  2 동 들,  [0011]

3  4 동 들,    5  6 동 들  포 고, 상  1  2 동 들  앙 , 상

3  4 동 들  앙 , 상  5  6 동 들  앙 는, 상  1 개  심  

120도 간격  열  수 다. 

 실시 에 , 상  연결 는, 상  1 내지 6 동 들과 상  상   각각 연결 는 1 내지 6[0012]

연결 들  포  수 다. 

 실시 에 , 상  상  , 상  1  2 연결 들  고 는 1 드 고 , 상  3  4[0013]

연결 들  고 는 2 드 고 ,  상  5  6 연결 들  고 는 3 드 고  포  수

다. 

 실시 에 , 상  1 내지 3 드 고 들  상  1 개  심   120도 간격  열[0014]

 수 다. 

 실시 에 , 상  스  상에 고 어   연    포  수 다. [0015]

 실시 에 , 상  연결   돌  돌  포 고 상  상  에는 상  돌[0016]

가 삽 는 상  어, 상  상  에 상  연결  고  수 다. 

 실시 에 , 상  지 는 지결  상에 지  고 상  연결  상  지 에 는[0017]
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연결  어, 연결나사에  상  지  상  연결  고  수 다. 

 실시 에 , 상  지 는 내 에 수납공간    결 는 1  2 지 닛들  포 여,[0018]

상   브가 상  1  2 지 닛들에  상  수납공간에  지  수 다. 

 실시 에 , 상  동 는 원격  어 어 동  생 어, 상   브    가 원[0019]

격  어  수 다.  

 과

본  실시 들에 , 동  어  통   브가 어도 6 도  가지도    [0020]

 변 시킬 수 므 ,   진단시 간  등    브    가 지

않아, 보다 과    진단  가능 다.  

특 , 상  동 는 원격  어가 가능 므 , 문 료   격  에 도 상  동  [0021]

어  통  에   진단  수  수 다.  에 라, 상  원격  진단 는  또는

가  상태에 도  시간  약없    진단  수  수 다. 

 경우, 상  스  상에 가 연 므 , 사 는  고 상  스  진[0022]

단   에 고 시킨 상태에 ,   진단  가능 므 ,   진단   상

다. 

또 , 동  동 는  개가   동   연 는 동  포 , 상    [0023]

동 에   상  연 는   연결 들  연결 , 상    연결 들  상  

나  드 고 에 고 어, 6개  동 들  6개  연결 들  2개씩    120도  간격

지 도  열 다.  그리 여, 상  상   고  상   브는 든  6

도  가지  균 게 움직  수 , 특  상   브가 연 는   상   

브  시킬 수도 어, 진단     상 고, 진단과 에  상  연결 들  간 에  

 브  동   수 다. 

또 , 상   브는 상  지 에  지 고, 상  지 는 상  연결 과 착탈  가능 므[0024]

, 결  상   브    수리가 보다 다.  나아가,  상태 등  고 여 다양  

태   브   수 어  진단   상 다. 

도  간단  

도 1  본   실시 에  원격  진단  도시  사시도 다. [0025]

도 2는 도 1  원격  진단  도시  도 다. 

도 3  도 1  원격  진단  도시  평 도 다. 

도 4는 도 1  연결 과 지  결  상태  도시  사시도 다. 

도 5는 도 1  상  과 연결  결  상태  도시  사시도 다. 

도 6a는 도 5  'A'   사시도 고, 도 6b는 도 5  'B'   사시도 다. 

 실시   체  내

본  다양  변경  가  수 고 여러 가지 태  가질 수 는 , 실시 들  본문에 상 게 [0026]

고  다. 그러나 는 본  특  개시 태에  는 것  아니 , 본  사상  술

에 포 는 든 변경, 균등물 내지 체물  포 는 것  어야 다. 각 도   

사  참  사  에  사 다. 1, 2 등  어는 다양  들  는

사  수 지만, 상  들  상  어들에  어 는 안 다. 

상  어들  나   다   별 는 만 사 다. 본 원에  사  [0027]

어는 단지 특  실시    사  것 , 본  는 도가 아니다. 단수  

문맥상 게 다 게 뜻 지 않는 , 복수   포 다. 

본  원에 ,  "포 다"  또는  " 루어진다"  등  어는  상에  재  특징,  숫 ,  단계,  동 ,[0028]
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,  또는 들   것  재  지 는 것 지, 나 또는 그 상  다  특징들 나

숫 , 단계, 동 , ,  또는 들   것들  재 또는 가 가능  미리 지 않는

것  어야 다. 

다 게 지 않는 , 술 거나 과  어  포  여  사 는 든 어들  본 [0029]

는 술 야에  통상  지식  가진 에   는 것과 동  미  가지고 다. 

 사 는 사 에 어 는 것과 같  어들   술  문맥 상 가지는 미  는 

미  가지는 것  어야 , 본 원에  게 지 않는 , 상 거나 과도 게 식

 미  지 않는다.

, 첨  도 들  참 여, 본  람직  실시  보다 상 게 고  다.[0030]

도 1  본   실시 에  원격  진단  도시  사시도 다.  도 2는 도 1  원격 [0031]

진단  도시  도 다.  도 3  도 1  원격  진단  도시  평 도 다. 

도 1, 도 2  도 3  참 , 본 실시 에  원격  진단 (10)는 스 (100), [0032]

(200), 동 (300), 연결 (400), 상  (500), 연결 (600), 지 (700)   브(800)

 포 다. 

상  스 (100)  앙에 1 개 (101)가  트(plate) 상 , 도 2에 도시  [0033]

같 ,  체  앙  개  원  트  상  갖   원주가 내   상  가질 수

다. 

 달리, 상  스 (100)  앙에 상  1 개 (101)가  것  고 다양  트[0034]

상  가지도   수 다. 

상  스 (100)  (102)는  신체 에 는 , 상  (102)가 신체 [0035]

에  상태에 , 상  1 개 (101)  통  후술 는  브(800)   진단 게 다. 

, 상  스 (100)   신체 에 여 고  상태  게 다. [0036]

상  (200)는 상  스 (100)  상 에 고 ,     고 다.  에 [0037]

라, 사 는 상  (200)  양  고 상  스 (100)   신체 에 착시킨

상태  지  수 게 다. 

상  (200)는 체 , 상  스 (100) 상 에 고 는  고 (210), 상  [0038]

고 (210)  상  스 (100)    연   연 (220),  상   연

(220)  연결 어 사 가 는 (230)  포 다. 

상  동 (300)는 상  스 (100)  상 에 고 어, 동  공 다.   경우, 상  동[0039]

(300)는 원격  어 어 동  생 , 러  원격 어   별도  무  트워크 수단(미도

시)  비  수 다. 

본 실시 에 , 상  동 (300)는 1 내지 6 동 들(310, 320, 330, 340, 350, 360)  포 , 상[0040]

1 내지 6 동 들  각각 1 내지 6 동 들(311, 321, 331, 341, 351, 361), 1 내지 6 

고 들(312, 322, 332, 342, 352, 362), 1 내지 6 동 들(313, 123, 333, 343, 353, 363)  포 다. 

, 상  1 내지 6 동 들  열    고는  동  태  가지 , 동  능[0041]

비 다. 

본 실시 에 는, 상  1  2 동 들(310, 320)    동   , 상  3  4[0042]

동 들(330, 340),  상  5  6 동 들(350, 360)도 각각   동   다. 

, 상  1  2 동 들(310, 320)   게 , 상  1  2 동 들(313, 323)  상[0043]

 1 개 (101)    평   연 다.   경우, 상  1  2 동 들(313,

323)  상  스 (100)  연 과도 평 게 연 다. 

마찬가지 , 상  3  4 동 들(330, 340)도  게 , 상  3  4 동 들(333,[0044]

343)  상  1 개 (101)    평  , 상  스 (100)  연 과도 평

게 연 다. 
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또 , 상  5  6 동 들(350, 360)도  게 , 상  5  6 동 들(353, 363)[0045]

상  1 개 (101)    평  , 상  스 (100)  연 과도 평 게 연

다. 

또 , 상  1  2 동 들(310, 320)  앙  1 앙 (A), 상  3  4 동 들(330, 340)  [0046]

앙  2 앙 (B),  상  5  6 동 들(350, 360)  앙  3 앙 (C)는 삼각   꼭지

 , 상  1 개 (101)  앙 (O)   각각 120도  각  루도  다. 

, 상    1  2 동 들(310, 320), 상    3  4 동 들(330, 340),  상  [0047]

 5  6 동 들(350, 360)  상  앙 (O)   삼각  꼭지 에 는 에 체

 120도  각  루   다. 

상  연결 (400)는 상  1 내지 6 동 들(310, 320, 330, 340, 350, 360)에 각각 연결 는 1 내지 [0048]

6 연결 들(410, 420, 430, 440, 450, 460)  포 다. 

상  1 내지 6 연결 들(410, 420, 430, 440, 450, 460) 각각  상  1 내지 6 동 들(313, 323,[0049]

333, 343, 353, 363)에 각각 연결 어 상  1 내지 6 동 들  에 라 는 1 내지 6 

드들(411, 421, 431, 441, 451, 461), 상  1 내지 6 드들(411, 421, 431, 441, 451, 461)과 상

상  (500) 사 에 연결 는 1 내지 6 연 드들(413, 423, 433, 443, 453, 463),  상  1 내

지 6 드들과 상  1 내지 6 연 드들  연결 는 1 내지 6 연결 닛들(412, 422, 432, 442,

452, 462)  포 다. 

 경우, 상  1 내지 6 연결 닛들(412, 422, 432, 442, 452, 462) ,  들어, 볼 트(ball join[0050]

t)  수 , 에 라 상  1 내지 6 드들(411, 421, 431, 441, 451, 461)과 상  1 내지 

6 연 드들(413, 423, 433, 443, 453, 463)  다양  상 각  지   연결  수 다. 

상  1 내지 6 드들(411, 421, 431, 441, 451, 461) 각각   끝단  상  1 내지 6 동 들[0051]

(313, 323, 333, 343, 353, 363)에 고 어, 상  1 내지 6 동 들  에 라 1 거리(상  1

내지 6 드들 각각  , 는  동 )  경  다.  

상  1 내지 6 연 드들(413, 423, 433, 443, 453, 463) 각각   끝단  상  1 내지 6 드[0052]

들  다  끝단에 연결 , 상  1 내지 6 드들  에 라, 상  동 여 상  상

(500)  상  1 내지 6 연 드들  연결   상  동시킨다. 

 경우, 상  상  (500)  에는 1 내지 3 드 고 들(501, 502, 503)  고 , 상  1[0053]

드  고 (501)에는  상  1   2  연 드들(413,  423)  다  끝단들  각각  볼  트  통

연결 고, 상  2 드 고 (502)에는 상  3  4 연 드들(433, 443)  다  끝단들  각각 볼 

트  통  연결 , 상  3 드 고 (503)에는 상  5  6 연 드들(453, 463)  다  끝단들

각각 볼 트  통  연결 다. 

,   1  2 연 드들(413, 423)  상    1  2 동 들(310, 320)  각각 달[0054]

 동  상  1 드 고 (501)  통  상  상  (500)  에 달 고,   3 

4 연 드들(433, 443)  상    3  4 동 들(330, 340)  각각 달  동  상

2 드 고 (502)  통  상  상  (500)  에 달 ,   5  6 연 드들(453,

463)  상    5  6 동 들(350, 360)  각각 달  동  상  3 드 고 (50

3)  통  상  상  (500)  에 달 다. 

 경우, 상  1 내지 6 연 드들(413, 423, 433, 443, 453, 463)  연결  상  1 내지 3 드 고[0055]

들(501, 502, 503)  상  동시키므 , 상  상  트(500)는 상  1 내지 3 드 고

들(501, 502, 503)  고  에  상  동 게 다.  

특 , 상  1 내지 3 드 고 들(501, 502, 503)  상  1 개 (101)  앙 (O)   120도[0056]

 간격  삼각   꼭지  에 므 , 상  상  트(500)는 상  1 내지 3 드

고 들(501, 502, 503)  상  동량에 라 다양  평 각   수 게 다. 

에 라, 상  상  트(500)에 고 어  연 도  는 후술 는  브(800)도[0057]

상  상  트(500)가 는 다양  평 각에 라 다양     취  수 게 ,  
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경우, 상   브(800)는 어도 6 도 상  도  갖게 다. 

, 본 실시 에 는 상  1 내지 6 동 들  동 들  에   상  1 내지 6 연결[0058]

들에  상  동   고, 에 라 상  상  (500)  는 평  평

각  다양 게 변  수 고, 결과  상   브(800)가 6 도 상  도  가지  

 가 변  수 다. 

특 , 상  1 내지 6 동 들  상  스 (100) 상에 고  상태 므 , 상  스 [0059]

(100)  신체  에 고 는   상   브(800)  도  보  수 도  

므 , 신체   상 나  무 게  진단    도  보가 가능 게 다. 

도 4는 도 1  연결 과 지  결  상태  도시  사시도 다.  도 5는 도 1  상  과 연결 [0060]

 결  상태  도시  사시도 다.  도 6a는 도 5  'A'   사시도 고, 도 6b는 도 5  'B'

  사시도 다. 

도 5  도 6b  가  참 , 상  상  (500)  앞    같  에 상  1 내지 3[0061]

드 고 들(501, 502, 503)  , 앙에는 2 개 (501)가 다.  에 라 상  상  

(500)  앙  개  원  트 상  가진다. 

또 , 상  상  (500) 상에는 1 (521)  2 (522)  포 는 상 (520)  다.  [0062]

경우, 상  1 (521)  상  2 (522)는  연결 , 상  1 (521)   크 가 상  2

(522)   크 보다 크다. 

도 4, 도 5  도 6a  가  참 , 상  연결 (600)  상  상  (500)  상 (510)에 [0063]

착  결 고, 상  연결 (600)    돌  돌 (620)  포 다. 

상  돌 (620)는 상  연결 (600)  에 고  1 돌 (621), 상  1 돌 (621)  [0064]

 연  2 돌 (622),  상  2 돌 (622)   연  3 돌 (623)  포 다. 

상  돌 (620)는 상  상 (520)과 마주 도  , 상  3 돌 (623)  크 가 상  2 돌[0065]

(622)  크 보다 크도  다.  

그리 여, 상  3 돌 (623)가 상  1 (521)에 삽  상태에  상  2 돌 (622)가 상  2 [0066]

(522)에 삽 도  상  연결 (600)  각도 시키 , 상  연결 (600)  상  상  

(500)에 착  결   고 다. 

편, 상  연결 (600)  원  트 상  연결 (610)  포 , 상  연결 (610)에는 복수[0067]

연결 들(630)  다. 

상  지 (700)는 상   브(800)  지 , 상  연결 (600)에 고 다. [0068]

체 ,  상  지 (700)는   마주 여  결  내 에  수납공간(701)  고,  상  수납공간[0069]

(701)  통  상   브(800)  지 는 1  2 지 닛들(710, 720)  포 고, 상  1 

2 지 닛들(710, 720)  상 에는 지결 (730)  다.  상  지결 (730)에는 복수  지

들(731)  상  복수  연결 들(630)과 도  고, 도시 지는 않았 나, 상  연결 들(630)  상

 지 들(731)  통 여 연결나사가 결 어 상  연결 (600)과 상  지 (700)가  고 다. 

편, 상   브(800)는 상  수납공간(701)에  수납 ,  경우, 상  1  2 지 닛들[0070]

(710, 720)  게 탈 착  가능 므  상   브(800)도 게 상  수납공간(701)

탈 착  가능 여 상   브(800)    수리가 다. 

나아가, 상  수납공간(701)에  지 는 상   브(800)  지 (801) 상  동 게 지[0071]

다 , 상   브(800)  끝단  다양  상  변  수 , 에 라  신체  또는

진단 에 라 다양  태   브(800)   사  수도 다. 

 같   고  상  지 (700)  상  연결 (600)  상  지 (700)에  지  상  [0072]

 브(800)는 상  2 개 (501)  통  상  상  (500)  상  스 (100) 사

고, 상  상  (500)과 상  연결 (600)   고 어 상  원격  진단 (10)가

립 다. 
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그리 여, 상   브(800)는 상  1 개 (101)  상 에  상태에 , 상  상  (50[0073]

0)    가 변경 에 라 동시에   가 변경 고, 상  스 (100)  신체에 착

 상태에  상  1 개 (101)  통   신체에 직  여  검진  수 다. 

상  같  본  실시 들에 , 동  어  통   브가 어도 6 도  가지도[0074]

   변 시킬 수 므 ,   진단시 간  등    브    

가 지 않아, 보다 과    진단  가능 다.  

특 , 상  동 는 원격  어가 가능 므 , 문 료   격  에 도 상  동  [0075]

어  통  에   진단  수  수 다.  에 라, 상  원격  진단 는  또는

가  상태에 도  시간  약없    진단  수  수 다. 

 경우, 상  스  상에 가 연 므 , 사 는  고 상  스  진[0076]

단   에 고 시킨 상태에 ,   진단  가능 므 ,   진단   상

다. 

또 , 동  동 는  개가   동   연 는 동  포 , 상    [0077]

동 에   상  연 는   연결 들  연결 , 상    연결 들  상  

나  드 고 에 고 어, 6개  동 들  6개  연결 들  2개씩    120도  간격

지 도  열 다.  그리 여, 상  상   고  상   브는 든  6

도  가지  균 게 움직  수 , 특  상   브가 연 는   상   

브  시킬 수도 어, 진단     상 고, 진단과 에  상  연결 들  간 에  

 브  동   수 다. 

또 , 상   브는 상  지 에  지 고, 상  지 는 상  연결 과 착탈  가능 므[0078]

, 결  상   브    수리가 보다 다.  나아가,  상태 등  고 여 다양  

태   브   수 어  진단   상 다. 

상 에 는 본  람직  실시  참 여 지만, 당 술 야  숙  당업 는  특[0079]

허 청  에 재  본  사상  역  어나지 않는  내에  본  다양 게 수

 변경시킬 수   수  것 다.

산업상 가능

본 에  원격  진단 는 원격   진료  수 는  진단  같  료  [0080]

사  수 는 산업상  가능  갖는다. 

 

10 : 원격  진단 100 : 스 [0081]

200 : 300 : 동

400 : 연결 500 : 상  

600 : 연결 700 : 지

등록특허 10-1634588

- 10 -



도

도 1

도 2

등록특허 10-1634588

- 11 -



도 3

도 4
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도 5

도 6a
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