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청

청  1 

에 지 측 치에  수 는 에 어 , 

에 지 비  생산  는 단계; 

에 지 비  생산  처리 는 단계; 

습  곱 신경망과 귀 신경망  결   러닝  처리   여 통  에 지 비

 생산 에  측값  는 단계;  

상   러닝 에 측값  여  러닝  업 트 는 단계;  포 고, 

에 지 비  생산  처리 는 단계는 상치  누락  처리 는 단계  규  처리

는 단계,   습  스트  는 단계   포 는 

곱 신경망과 귀 신경망   브리드 에 지 비  생산 측 . 

청  2 

삭

청  3 

삭

청  4 

삭

청  5 

1 에 어 , 

상   러닝  곱 신경망  어도 3개 상  CNN과 어도  상  귀 신경망  ESN  포

는 

곱 신경망과 귀 신경망   브리드 에 지 비  생산 측 .

청  6 

5 에 어 , 

상   러닝  사 가 64 고, ReLU 수  activation layer  는 Fully Connected layer  포

는 

곱 신경망과 귀 신경망   브리드 에 지 비  생산 측 .

청  7 

; 

트워크 스;

리;  

상  리에 드(Load) 고, 상  에  실 는 컴퓨  그램  포 ,

상  는,
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에 지 비  생산  는 스트럭 ; 

에 지 비  생산  처리 는 스트럭 ; 

습  곱 신경망과 귀 신경망  결   러닝  처리   여 통  에 지 비

 생산 에  측값  는 스트럭 ;  

상   러닝 에 측값  여  러닝  업 트 는 스트럭 ;  포 여 수 고,

에 지 비  생산  처리 는 스트럭  상치  누락  처리 는 스트럭 과

규  처리 는 스트럭   포 여 수 , 습  스트  는 스트럭

 포 여 수 는 

곱 신경망과 귀 신경망   브리드 에 지 비  생산 측 치.

청  8 

삭

청  9 

삭

청  10 

삭

청  11 

7 에 어 , 

상   러닝  곱 신경망  어도 3개 상  CNN과 어도  상  귀 신경망  ESN  포

는

곱 신경망과 귀 신경망   브리드 에 지 비  생산 측 치.

청  12 

11 에 어 , 

상   러닝  사 가 64 고, ReLU 수  activation layer  는 Fully Connected layer  포

는 

곱 신경망과 귀 신경망   브리드 에 지 비  생산 측 치.

 

 술  야

본  에 지 측 치에  수 는 에 지 비  생산 측   그 치에  것 , 보[0001]

다 체  곱 신경망과 귀 신경망   브리드 에 지 비  생산 측   그 치에

 것 다.

 경  술

재, 에 지 비에 어 지  는 는 지  후 변  에 지 생산  지  가능 에[0002]

 것 다. 매  지  체  에 지 비는 약 2%씩 가 고 , 탄   포   연료

 에 지 양  , 앞  지 는 에 지  도래  가능  매우 다.

러   결  , 재생 에 지  주  에 지 원  사  수 는 결 안  고 다.[0003]
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지열, , 태양  과 같  재생 에 지는 후  연료  체  수 는 가  망  루  각

고 다. 

다만, 러  재생 에 지는 후 변 에  변동   생산양   측  수 없다. 는 재 [0004]

 연료  벽  체 지 못 고 재생 에 지가 보  에 지  미  는 것  야 고 다. 

라 , 재생 에 지  생산량  보다 차  낮게 측 고,  보  에 지 원  아닌 주  에 지[0005]

원  야 는 것에  결 안   실 다. 

술  경 술  가 본  도   보 고 었거 , 본  도  과 에  습득  술[0006]

보 , 드시 본  원 에  공 에게 공지  술 라  수는 없다. 

 내

결 는 과

본   실시  통  결 고  는 과 는 재생 에 지에  생산  비 측  보다 [0007]

     치  공 는 것에 다. 

또 , 본  통  결 고  는 과 는 재생 에 지  생산  비량  측    러닝 알고리[0008]

 는   치  공 는 것에 다. 

본  통  결 고  는 과 는  러닝 알고리  곱 신경망과 귀 신경망   ESN  결[0009]

여 보다 차  낮  에 지 생산  비 측 는   치  공 는 것에 다.

과  결 수단

상  술  과  결  , 본   실시 에  러닝  재생 에 지 비  생산 측[0010]

에 어  에 지 비  생산  는 단계, 에 지 비  생산  처리 는 단계,

습  곱 신경망과 귀 신경망  결   러닝  처리   여 통  에 지 비

 생산 에  측값  는 단계,   러닝 에 측값  여  러닝  업

트 는 단계  포  수 다. 

 실시 에 어 , 에 지 비  생산  처리 는 단계는 상치  누락  처리[0011]

는 단계   포  수 다. 

 실시 에 어 , 에 지 비  생산  처리 는 단계는  규  처리 는 단계  [0012]

포  수 다. 

 실시 에 어 , 에 지 비  생산  처리 는 단계는  습  스트 [0013]

 는 단계   포  수 다. 

 실시 에 어 ,  러닝  곱 신경망  어도 3개 상  CNN과 어도  상  귀 신경[0014]

망  ESN  포  수 다. 

 실시  에  어 ,   러닝   사 가  64 고,  ReLU  수  activation  layer  는  Fully[0015]

Connected layer  포  수 다.  

 과

술  본  과  결 수단에 , 에 지 생산  비 에    강  변동  [0016]

어 고,   보다  측   곱신경망   귀신경망   알고리   공  수

다. 

또 , 본  과  결 수단에 , ESN  여  곱신경망  CNN만 여  알고리[0017]

 보다 비  매  습  수 는 과가 다. 

또 , 본  과  결 수단에 ,   보다  크게 감  러닝 알고리   공[0018]

여 재생 에 지  포  에 지 생산  비 측  크게 상시  스마트 그리드 산업 야에  극

  수 다. 
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도  간단  

도 1  본 개시   실시 에  에 지 측 치가  수 는 시  경  도시 다. [0019]

도 2는 본 개시   실시 에 라 에 지 측 치에  수  수 는 에 지 생산  비 측 

타내는 순 도 다. 

도 3  에 지 비  생산  처리에  체  순 도 다. 

도 4는 본   러닝  아키 쳐에  시도 다. 

도 5는 ESN(Echo State Network)    시도 다. 

도  6는  본  개시  다양  실시 에   치  /또는  시스   수  는  시  컴퓨  치

도 다. 

 실시   체  내

, 첨  도  참 여 본 개시  람직  실시 들  상   다. 본 개시    특징, 그[0020]

리고 그것들  달 는  첨 는 도 과 께 상 게 후술 어 는 실시 들  참  질

것 다. 그러  본 개시  술  사상   실시 들에 는 것  아니라  다  다양  태

 수 , 단지  실시 들  본 개시  술  사상  도  고, 본 개시가 는 술

야에  통상  지식  가진 에게 본 개시  주  게 알 주   공 는 것 , 본 개시  

술  사 상  청  주에   뿐 다.

각 도   들에 참  가 에 어 , 동   들에 는 비  다  도 상에 [0021]

시 라도 가능   동   가 지도  고 에 야 다. 또 , 본 개시  에 어,

 공지  또는 능에  체   본 개시  지  릴 수 다고 단 는 경우에는 그

상   생략 다.

다  가 없다 , 본 에  사 는 든 어( 술  과  어  포 )는 본 개시가 는 [0022]

술 야에  통상  지식  가진 에게 공통   수 는 미  사  수 다. 또  사

는 사 에 어 는 어들  게 특별  어 지 않는  상  또는 과도 게 

지 않는다. 본 에  사  어는 실시 들    것  본 개시  고  는 것  아

니다. 본 에 , 단수   에  특별  언 지 않는  복수 도 포 다.

또 , 본 개시    는  어 , 1, 2, A, B, (a), (b) 등  어  사  수 다. [0023]

러  어는 그   다    별   것  뿐, 그 어에  당   본질

 차  또는 순  등  지 않는다. 어   가 다   에 "연결", "결 " 또는 " "

다고 재  경우, 그  는 그 다   에 직  연결 거  또는  수 지만, 각 

  사 에 또 다    가 "연결", "결 " 또는 " "  수도 다고 어야  것 다.

에  사 는 "포 다(comprises)" /또는 "포 는 (comprising)"  언   , 단계, 동[0024]

/또는 는  상  다   , 단계, 동  /또는  재 또는 가  지 않는다.

, 본 개시  다양  실시 들에 여 첨  도 에 라 상 게 다.[0025]

또 , 본    는  어 ,  1,  2, A, B, (a), (b) 등  어  사  수 다.[0026]

러  어는 그   다    별   것  뿐, 그 어에  당   본

질  차  또는 순  등  지 않는다.  체에 , 어   어   '포 ', ' 비'

다고  , 는 특별  는 재가 없는  다   는 것  아니라 다  

 포  수 는 것  미 다. 또 , 에 재  ' ', ' 듈' 등  어는 어도  능

동  처리 는 단  미 , 는 드웨어  트웨어 또는 드웨어  트웨어  결  

 수 다.

도 1  본 개시   실시 에  에 지 측 치가  수 는 시  경  도시 다. 도 1에[0027]

도시   치(100)  에 지 측 치(200)가 포  시스  통  재생 에 지 생산량  비량

측  수 다.  통  재생 에 지  균   수 , 재생 에 지 생산량  비량에

  계  울 수 다. 재생 에 지 생산량  비량  측값  수 , 에 지 측 치(20
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0)   다고 단  수 다. 

에 는 상술  시스  통  공 는 에 지 측 동 과  도 1에 도시   들  동 들에[0028]

 보다 체   다. 

도 1   치(100)  에 지 측 치(200)가 트워크  통  연결   도시 고 , 는 [0029]

 편  공   것  뿐 고, 트워크에 연결  수 는 치  개수는 얼마든지 달라질 수 다. 

편, 도 1  본 개시   달   람직  실시  도시 고  뿐 , 에 라  [0030]

 가 가 거  삭  수 다. , 도 1에 도시   들에  보다 체  

다.

에 지 측 치(200)는  치(100)에  생 는 에 지 생산량  비량에  다양  보  수[0031]

집   수 다. 여  에 지 측 치(200)는 수집   다양  보들  가공  수 다. 

 치(100)는 상생 에   에 지  사 는  수 다. 보다 체 ,  통[0032]

 에 지  비 는 치   에 지  생산 는 치  수 ,  들어  에 지  비 는

치는  에어컨(Air  Conditioner),  TV(Television),  컴퓨 (Computer),  (light),  워크스

(Workstation), 랩탑(Laptop) 등   수 다. 또 다  ,  에 지  생산 는 치는 태양열 에 지

 생산 는 태양열 집  등   수 다. 

 에 지는 재생 가능  에 지  미  수 , 재생 가능  에 지는 태양열 에 지, 수  에 지, [0033]

 에 지 등  포  수 고, 통상  지식  가진 술 가  수 는  재생 에 지는  포

 수 , 상술   에 어 지 아니 다. 

에 지 측 치(200)는 수집  다양  보들    러닝 알고리  여 에 지 생산  비량[0034]

 측  수 다. 

복    , 에 지 측 치(200)가 수 는 다양  동 들에 는 후 도 2 [0035]

도  참 여 보다 상  도  다. 

편, 에 지 측 치(200)는  상  컴퓨  치   수 다.  들어, 에 지 측 치(20[0036]

0)  든 능  단  컴퓨  치에   수 다. 다  , 에 지 측 치(200)  1 능  

1 컴퓨   치에  고, 2 능  2 컴퓨  치에   수도 다. 여 , 컴퓨  치는, 

트 , 스크톱(desktop), 랩탑(laptop) 등   수 , 에 는 것  아니  컴퓨  능  비

든  치  포  수 다. 다만, 에 지 측 치(200)는 고 능   컴퓨  치  는

것  람직  수 다. 컴퓨  치  에 는 도 6  참 여  다.

 실시 에 , 에 지 측 치(200)가  경에 포   들  트워크  통  통신  수 [0037]

다. 상  트워크는 근거리 통신망 (Local Area Network; LAN), 역 통신망(Wide Area Network; WAN), 동

통신망 (mobile radio communication network), Wibro(Wireless Broadband Internet) 등과 같  든 

/  트워크   수 다.

편, 도 1에 도시  경   치(100)  에 지 측 치 (200)  경 여 트워크  통  연결[0038]

것  도시 고 , 본 개시  가 에 는 것  아니고,  치(100)들  P2P(Peer  to

Peer)  연결  수도  야 다. 

지 지 도 1  참 여, 본 개시   실시 에  에 지 측 치(200)가  수 는 시[0039]

경  다. , 도 2  도 들  참 여, 본 개시  다양  실시 에  들에 여

상 게  다.

후술  들  각 단계는 컴퓨  치에  수  수 다. 다시 말 , 들  각 단계는 컴퓨  치[0040]

 에  실 는   상  스트럭 들   수 다. 러  들에 포 는 든 단

계는  리  컴퓨  치에 여 실  수도  것 ,  1 단계들  1 컴퓨  치에

여 수 고,  2 단계들  2 컴퓨  치에  여 수  수도 다.

 도 2에 는, 들  각 단계가 도 1에 시  에 지 측 치(200)에  수 는 것  가 여 [0041]

 어가도  다. 다만,  편 상, 들에 포 는 각 단계  동  주체는 그 재가 생략  수도

다.
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도 2는 본 개시   실시 에 라 에 지 측 치에  수  수 는 에 지 생산  비 측 [0043]

타내는 순 도 다.

단계 S100에 , 에 지 측 치(200)는 에 지 비  생산   수 다. [0044]

여  에 지 비  생산 는 도 1에  상술   같 ,  치  트워크  통  통신[0045]

  수 다. 러   식  어  포맷  지 아니  당연 다.  들어, 에

지 비  생산 는 가 비 는 단  간 동안  에 지 비량, 또는 에 지 생산 가 단

간 동안  생산 는 에 지 생산량  수 다.

단계 S200에 , 에 지 측 치(200)는 에 지 비  생산  처리  수 다. 상  과  도 3[0046]

통  보다 체  상술 도  다. 

도 3  에 지 비  생산  처리에  체  순 도 다.[0048]

단계 S210에 , 에 지 측 치(200)는 상치  누락  처리  수 다. [0049]

에 지 비  생산 에  상값, 누락값, 복값 등  비 상  거 는 과  포  수 [0050]

다. 러  비 상 는 도 1에  도시   치 내  고 , 단락 등    수 다.

또 , 에 지 생산  측 에  비 상 는  치  에 지 생산 치  경우, 측  수 없

 상 변    수 다.

단계 S220에 , 에 지 측 치(200)는  규  처리  수 다. 에 지 측 치(200)는 에 지 [0051]

비  생산   값들   상   치    단  , 규  과  수

 수 다. 

에 지 측 치(200)는 단계 S210과 단계 S220에  처리 과 들  순차  진  수도 고, 동[0052]

 병 어 진  수도 다.

단계 S230에 , 에 지 측 치(200)는  습  스트   수 다. 단계 S210[0053]

과 S220에  처리    비  습  생 고,  비  스트  생  수

다. 보다 체 , 에 지 측 치(200) 습  생  비  70%, 스트 는 20&  상

수 , 는  에 당  뿐 에 어 는 것  아니 , 러  비  얼마든지 달라질 수

다.

라 , 에 지 측 치(200)는 처리   습  스트   수 다. 여[0054]

습 는 에  상술  러닝  습   습 , 스트 는 러닝 

차  별   다. 

다시 도 2  돌아 , 단계 S300에 , 에 지 측 치(200)는 습  러닝  통  에 지 비  생산[0055]

에  측값   수 다. 

습  러닝  에 지 비량  생산량  측  수 , 는  러닝  처리  가[0056]

, 그에  시계열   통  그 측값   여, 에 지 비량  생산량  측  수

다. 

본  러닝  곱 신경망   CNN과 귀신경망   ESN  결  브리드 [0057]

수 다. 

 러닝  곱 신경망  CNN(Convolutional Neural Network)  Convolutional layer, pooling layer,[0058]

fully connected layer, activating function layer  포  수 다.

Convolutional layer는 어도  상  Filter  포 고 , 어도  상  Filter는 각각 특[0059]

양에  특징  갖  수 다.  들어, 체  곽  알아내   edge Filter  경우 미지  커

 수 는 과 같  특  양에  특징  갖  수 다. edge Filter  미지에 시키는 경우, edge

Filter에 는 특징 보  얻  수 다. Convolutional layer에 포  어도  상  Filter  통

 특징 맵   수 다. 

Pooling layer는 Convolutional layer  사  사 에  치  수 다. 또는 복수  Convolutional[0060]

layer가 계층  치  후, Pooling layer가 치  수도 다. Pooling layer는 Convolutional layer
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통   특징 맵에  특  역에  특  값  는 능  수 다. Pooling layer는 여러 가지

 가지고 ,  는 Max Pooling layer, Median Pooling layer 등   수 다. 

Fully Connected Layer는 어도  상  Convolutional Layer  Pooling Layer  통   특징 맵에[0061]

 미지  능  수  수 다.   Fully Connected Layer는 특징 맵   태  치

후 hidden layer  거쳐 미지   수 다. 

Activation Function layer는  수 층  특징 맵에  수 다. Activation Function layer는[0062]

Fully Connected Layer 후 량  값에 , 특징 보  포 고 는 여 에  결과  꿔 주는 능

 수  수 다.

에 는 도 4  여 러닝  아키 쳐  보다 체  도  다. [0063]

도 4는 본   러닝  아키 쳐에  시도 다.[0065]

본 개시에 , 에 지 측 치   러닝  1개  ESN과 3개  CNN, 1개  Fully Connected Layer  포[0066]

 수 다. 

여 , ESN  닛 16,  수는 tanh function  수 다. 또 , 러닝  첫 째 CNN   사[0067]

는 16, kernel size는 1,  수는 ReLU 수  수 다. 또 , 째 CNN   사 가 32 고,

kernel size는 3,  수는 ReLU 수  수 다. 또  째 CNN  사 가 64, kernel size는 5, 

 수는 ReLU 수  수 다. 

또 , 본 개시  Fully Connected Layer  사 가 64,  수는 ReLU 수  수 다. [0068]

라  본  러닝  CNN과 ESN  결  아키 쳐  가지 ,  에 지 생산  비 에[0069]

 시간  공간 특징   수 , 러  시간  공간 특징  습  수 다. 

도 2  돌아 , 단계 S400에 , 에 지 측 치(200)는 러닝 에 측값  여 러닝  업[0070]

트  수 다. 

여  에 지 측 치(200)는 러닝  능  단  수 다. 보다 체 , 습  러닝 [0071]

 능  단   앞  상술  스트   수 다. 

에 지  측  치는  스트   실 값과  러닝   통  측  측값  차값  산  수[0072]

, 러  차값과 미리  계값 간  차  단  수 다. 

단계 S400에 , 에 지 측 치(200)는 차값  미리  계값 보다  경우, 습  러닝 [0073]

  생  수 다. 상    생  습 과  지 고, 지  시 에  생  러

닝    생 는 것  미  수 다. 

에 , 차값  미리  계값보다 , 러닝  습  계  수  수 다.  통 , [0074]

러닝  능  상시키   과  계  수  수 다. 미리  계값에 체  수치는 특

수치에 지 아니 , 어  수치도  수  당연 다. 

또 , 미리  계값   경에 라 달라질 수 는 값 다. 보다 체   경  도 1에[0075]

도시   치에 라 변 는  경  수도 고, 상 경에 라 변 는  경  수도

다.  들어, 미리  계값   경 건에 라 재생 에 지 치가 단 간   그

편차가   상  경우에, 상  계값   수 다. 러    경 건 변  큰 편

차   본  러닝  능  여  경 변 에 보다   수 는 러닝 

생  수도 다. 

앞  상술 , 계값    경 변  편차가 클수  계값  낮게  수도 고,   크[0076]

게  수도 다. 

앞  상술  스트  실 값  에 지 비량  생산량  수 , 러  스트 는 앞  생[0077]

 스트  수 다. 

러닝   능  단   차값   들 ,  MSE(Mean  Absolute  Error)  값,  RMSE(Root  Mean[0078]

Square Error) 값  수 , 에 어 는 것  아니다. 에 는 귀신경망   ESN
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도  다. 

도 5는 ESN(Echo State Network)    시도 다. [0080]

ESN (Echo State Network)는 귀 신경망  , 독특  근  통  귀 신경 망  고질  가[0081]

치 습  결  수 는 러닝 알고리   다. 도 5  참 , ESN  보통  Artificial

Neural Network과 같  (input), 닉(hidden),  (output) 뉴런  루어  , 그 순  

보  달  수 다. ESN에  - 닉, 닉- 닉 가 치는   수 , 직 닉-  가

치만 감독 습(supervised learning)  업 트  수 다. 신  , 에 비  아주 많

 수  닉 뉴런  사  수 다. 

ESN  경우, 닉 뉴런 연결 가 치  습  어 지 않 므  습 알고리 과 게 연결  [0082]

 수 다.

본 개시에 , 에 지 측 치(200)  러닝  ESN  16개  단   포 고, tanh function[0083]

 수 다.  통 , 러닝  시계열   여, 시퀀스 보  습  수 다.

에 는 도 6  통  본   수 는 컴퓨  치  상술 도  다. [0084]

도  6  본  개시  다양  실시 에   치  /또는  시스   수  는  시  컴퓨  치[0086]

도 다. 

컴퓨  치(1500)는  상  (1510), 스(1550), 통 신 스(1570), (1510)에 [0087]

여 수 는 컴퓨  그램(1591)  드(load) 는 리(1530) , 컴퓨  그램(1591)  는 스

리지 (1590)  포  수 다. 다만, 도 6에는 본 개시  실시   는  들 만  도시 어 

다. 라 , 본 개시가  술 야  통상  술 라  도 6에 도시   들 에 다   

 들   포  수  알 수 다.

(1510)는 컴퓨  치(1500)  각   동  어 다. (1510)는 CPU(Central[0088]

Processing Unit), MPU(Micro Processor Unit), MCU(Micro Controller Unit), GPU(Graphic Processing Unit)

또는 본 개시  술 야에  알 진  태   포 여  수 다. 또 , 

(1510)는 본 개시  실시 들에   실   어도  애 리  또는 그램에 

연산  수  수 다. 컴퓨  치 (1500)는  상   비  수 다.

리(1530)는 각  ,  /또는 보  다.  리(1530)는 본 개시  실시 들에  [0089]

 실  여 스 리지(1590)   상  그램(1591)  드  수 다. 리(1530)는 RAM

과 같   리   수  것 , 본 개시  술  가 에 는 것  아니다.

스(1550)는 컴퓨  치(1500)    간 통신 능  공 다. 스(1550)는 주  스(Address Bus),[0090]

 스(Data Bus)  어 스 (Control Bus) 등 다양  태  스   수 다.

통신 스(1570)는 컴퓨  치(1500)    통신  지원 다. 또 , 통신 스(1570)는[0091]

 통신  다양  통신 식  지원  수도 다.  , 통신 스(1570)는 본 개시  술

야에  알 진 통신 듈  포 여  수 다.

 실시 들에 , 통신 스(1570)는 생략  수도 다.[0092]

스 리지(1590)는 상   상  그램(1591)과 각   비 시   수 다.[0093]

스 리지(1590)는 ROM(Read Only Memory), EPROM(Erasable Programmable ROM), EEPROM(Electrically Erasable[0094]

Programmable ROM), 래시  리 등과 같  비  리, 드 스크, 착탈  스크, 또는 본 개시가

 는 술 야에   알 진  태  컴퓨   수 는  매체  포 여  수 다.

컴퓨  그램(1591)  리(1530)에 드   (1510)  여  본 개시  다양  실시 에 [0095]

/동  수 도  는  상  스트럭 들  포  수 다. , (1510)는 상   

상  스트럭 들  실 , 본 개시  다양  실시 에  /동 들  수  수 다.

지 지 도 1 내지 도 6  참 여 본 개시  다양  실시 들  그 실시 들에  과들  언 다.[0096]

본 개시  술  사상에  과 들  상에  언  과들  지 않 , 언 지 않  또 다

과들   재  통상  술 에게 게  수  것 다.
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지 지 도 1 내지 도 6  참 여  본 개시  술  사상  컴퓨 가  수 는 매체 상에 컴퓨[0097]

가  수 는 드   수 다. 상  컴퓨   수 는  매체는,  들어 동   매

체(CD, DVD, 블루  스크, USB  치, 동식 드 스크) 거 , 고 식  매체(ROM, RAM, 컴퓨

비  드 스크)  수 다. 상  컴퓨   수 는  매체에  상  컴퓨  그램  

 등  트워크  통 여 다  컴퓨  치에 어 상  다  컴퓨  치에 치  수 고, 

상  다  컴퓨  치에  사  수 다.

상에 , 본 개시  실시  는 든  들   결 거  결 어 동 는 것  [0098]

었다고 , 본 개시  술  사상  드시 러  실시 에 는 것  아니다. , 본 개시  

 안에 라 , 그 든  들   상  택  결 여 동  수도 다.

도 에  동 들  특  순  도시 어 지만, 드시 동 들  도시  특  순  또는 순차  순[0099]

실 어야만 거  또는 든 도시  동 들  실 어야만 원 는 결과  얻  수 는 것  어

는 안 다. 특  상 에 는, 티태스킹  병  처리가 리  수도 다. 욱 , 에  실시 들에

 다양  들  리는 그러  리가 드시  것  어 는 안 고,  그램 컴포

트들  시스 들   단  트웨어  께 통 거  다수  트웨어  키

지  수  여야 다.

상 첨  도  참 여 본 개시  실시 들  지만, 본 개시가 는 술 야에  통상  지식[0100]

 가진 는 그 술  사상  수  특징  변경 지 않고  본 개시가 다  체  태 도 실시

수 다는 것   수 다. 그러므  상에  술  실시 들  든 에  시  것  

것  아닌 것  야만 다. 본 개시  보  는 아래  청 에 여 어야 , 그

동등   내에 는 든 술 사상  본 개시에  는 술  사상  리 에 포 는 것

어야  것 다.
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