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여 (潮汐)  실시간 과 동시에, 능동처리 그램  미  동태 경보 (JTWC, Joint Typhoon

Warning Center) 등  태  경보 에 여 태 보  능동  독취 고, 독취  태 보  

 태    능동처리 그램  단 여 동  보에 태 보  가  후,

동  그에  연안 퇴  동   도   것 다.

본  통 여, 태   연안 식 상   에 어    태  복  

 ,  연안 식  고 신   가능 여, 연안 식 경보 과  고   다.
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청

청  1 

  연안 식  에 어 ,

에 연결  컴퓨 에 능동처리 그램, 동   퇴  탑재 고,

능동처리 그램  실  능동처리 그램  태  경보  웹 지에 고 태 보  독취

여 억 에 는 도 단계(S11) ;

동  보   상 역  격 보  지 보   보가 고 건

  상 역  동 보가 , 퇴  보   상 역  격 보 

지 보  는 보  질 보가 는 도 단계(S12) ;

동   상 역  동  여 시    래시각에 는 단 시간 간격

시각별 계산 동 보  산 고 컴퓨  억 에 , 실  시간  경과 에 라 주  래시

각  변경 여 시각별 계산 동 보 산   억   복 는 단계(S20) ;

능동처리 그램  태  경보  웹 지에 여 태 보  독취 고 억 에  태 보

 비 , 러  태 보 독취  비  주  복 는 복 단계(S31) ;

태 보가 변경  경우 능동처리 그램  변경  태 보  컴퓨  억 에 고 독취  태

보  경 보  여 당 태  경  개시 역 첩 여  단 는 첩 단단계(S32) ;

태  경 가 개시 역과 첩 는 경우 능동처리 그램  당 태 보  동  보에 가

고, 동  동 보  단계(S20)에  산  시각별 계산 동 보  당 시  계

산 동 보  는 개시단계(S41) ;

개시단계(S41)에  가  보  동 보   동   상 역  동

 여 시    래시각에 는 단 시간 간격  시각별 동 보  산 고 컴퓨

억 에 는 역 단계(S50) ;

능동처리 그램  역 단계(S50)에  산  동 보  퇴  보에 가 는 동

단계(S61) ;

퇴   상 역  퇴  상  여  상 역  지 별 고가 포 는 퇴

보  는 단계(S62)  루어짐  특징  는 능동  보 집 크립트   

연안 식 동  .

청  2 

청  1에 어 , 

에 연결  컴퓨 에는 능동처리 그램, 동 , 퇴   랑  동  탑재 고,

도 단계(S12)에 는 동  보   상 역  격 보  지 보   

보가 고 건   상 역  동 보가 , 퇴  보  

상 역  격 보  지 보  는 보  질 보가 고, 랑  보  

상 역  격 보  지 보   보가 ;

역 단계(S50)에는 개시단계(S41)에  태 보가 가  보   동   상

역  동  여  시 에  단 시간  간격  후  시각  동 보  산 는  동 단계

(S51) ;

동 단계(S51)에  산  동 보가 상태 보  랑 에 고 랑   상 역

등록특허 10-1568819

- 3 -



 랑 생  여 랑 보  산 는 랑 단계(S52)가 포 고;

상  동 단계(S51)  랑 단계(S52)    래시각에 는 단 시간 간격  시각별  복

, 랑 단계(S52)에  산  랑 보  동 단계(S51)  보가 복 갱신  특징  

는 능동  보 집 크립트    연안 식 동  .

 

   야

본    폭  는 ADCIRC(ADvanced CIRCulation)  등  동 과, 연안 퇴[0001]

 는 Xbeach  등  퇴 과, (Perl) 또는 (Python) 등  크립트   능동처리

그램  여, 태   단  연안 식  동  는 것 , 동  상시 복

가동 여  (潮汐)  실시간  과  동시에,  능동처리  그램  미  동태 경보 (JTWC,  Joint

Typhoon Warning Center) 등  태  경보 에 여 태 보  능동  독취 고, 독취  태 보

  태    능동처리 그램  단 여 동  보에 태 보

가  후, 동  그에  연안 퇴  동   도   것 다.

 경  

태평양 에  생 는 열  압  태  연간 30개 내 가 생 어  10%내 가 도에 직[0002]

  미 다.

태   지역에 걸  강  우  압변  께 17m/s 상  강  키 , 그에 라 태[0003]

 내 에도 심  동  생 는 , 특  태 에 여 는 단  연안 식  안지

역에 심각   야 다.

태   안 지역 단  식 상  사  에 어 , 규 ,    등  연안 식 특[0004]

태 에 여 는 태 (颱風海溢) 등  동 상에 여 결 , 러  동 상

지 는 주  는 규 , 강도  경  등 태  상  과, 태  통과 지역  지   안지

과, 당 역   들  다.

라 , 태   단  연안 식  실질   는 들 주  에  보  신 고[0005]

체계  집 고, 집  보  게  가 는 , 여타  상 상과 같  태  또  그 

에 어   보  집  처리가  뿐 아니라 처리과 상 다양  실  상 는 , 

과 신  겸비   결과  도  지난 다.

에 산처리   태  등  고  는 시도가 루어지고 ,  래 는 특허[0006]

756265  들  다.

 내

결 는 과

특허 756265  비  래  산처리  태   물리 상에    결과에 라[0007]

태  특  는 것  아니라, 간  결과 등   가  시나리  도 는 

계 (推計學的) 에 주안  어진 것 , 태  특  결 는 다양   체계  

여 실  물리 상    것 라   없 , 단지 집  보   당 태  

별  고,   립  태  별 태  사 에 여  규  는 것 다.

라  실  태  생 지   시  고 그에 라 당 지역   경감    등  [0008]

 취    도   거    없  뿐 아니라, 특  특허 756265  비  래  산

처리  태   고 에 주안   것  동에  퇴  상에  고 는

무  문  었다.
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에, 태  비  동  물  연안지   퇴   물리 상  식   지[0009]

식  산 (離散化) 고  컴퓨  그램  계산 여 는  는 안  고

 나,  통  태  실시간  내지 에는  가동에   보

 ,  결과  도     간    시시각각 변 는 상 상  각  

 므 ,  운 에 는 많  애  차 라도 태  실질    

 가동  체에도  시간  는  ,   실  여 는  신  보가  난망  문

었다.

또 ,   같 , 태   단  연안 식  특  규 , 강도  경  등 태  체  상[0010]

에도, 태  통과 지역  지   안지 과, 당 역   등 동 상태에 여 결 는

,  단  가동 는 러  다양  특      없 , 라  실  상에 근

 연안 식  근본  가능  문  었다.

과  결 단

본   문  감안 여 창안  것 ,   연안 식  에 어 , [0011]

에 연결  컴퓨 에 능동처리 그램, 동   퇴  탑재 고, 능동처리 그램  실

 능동처리 그램  태  경보  웹 지에 고 태 보  독취 여 억 에 는 도

단계(S11) ,  동  보   상 역  격 보  지 보   보가

고 건   상 역  동 보가 , 퇴  보   상 

역  격 보  지 보  는 보  질 보가 는 도 단계(S12) , 동

 상 역  동  여 시    래시각에 는 단 시간 간격  시각별 계산

동 보  산 고 컴퓨  억 에 , 실  시간  경과 에 라 주  래시각  변경 여

시각별 계산 동 보 산   억   복 는 단계(S20) , 능동처리 그램  태  경

보  웹 지에 여 태 보  독취 고 억 에  태 보  비 , 러  태 보

독취  비  주  복 는 복 단계(S31) , 태 보가 변경  경우 능동처리 그램  변경

 태 보  컴퓨  억 에 고 독취  태 보  경 보  여 당 태  경  개시

역 첩 여  단 는 첩 단단계(S32) , 태  경 가 개시 역과 첩 는 경우 능동처리 그램

당 태 보  동  보에 가 고, 동  동 보  단계(S20)에

 산  시각별 계산 동 보  당 시  계산 동 보  는 개시단계(S41) , 개시단계

(S41)에  가  보  동 보   동   상 역  동  여

시    래시각에 는 단 시간 간격  시각별 동 보  산 고 컴퓨  억 에

는 역 단계(S50) , 능동처리 그램  역 단계(S50)에  산  동 보  퇴

 보에 가 는 동 단계(S61) , 퇴   상 역  퇴  상  여  

상 역  지 별 고가 포 는 퇴 보  는 단계(S62)  루어짐  특징  는 능

동  보 집 크립트    연안 식 동  다.

또 ,  에  연결  컴퓨 에는  능동처리  그램,  동 ,  퇴   랑  동[0012]

탑재 고, 상  도 단계(S12)에 는 동  보   상 역  격 보  지 보

  보가 고 건   상 역  동 보가 , 퇴  

보   상 역  격 보  지 보  는 보  질 보가 고, 랑  

보   상 역  격 보  지 보   보가 , 역 단계(S50)에는 

개시단계(S41)에  태 보가 가  보   동   상 역  동  

여 시 에  단 시간 간격 후 시각  동 보  산 는 동 단계(S51) , 동 단계(S5

1)에  산  동 보가 상태 보  랑 에 고 랑   상 역  랑 생

여  랑 보  산 는  랑 단계(S52)가  포 고,  상  동 단계(S51)   랑 단계

(S52)    래시각에 는 단 시간 간격  시각별  복 , 랑 단계(S52)에  산  

랑 보  동 단계(S51)  보가 복 갱신  특징  는 능동  보 집 크립트  

  연안 식 동  다.
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 과

본  통 여, 태   연안 식 상   에 어    태  복  [0013]

 ,  연안 식  고 신   가능 여, 연안 식 경보 과  고   다.

특 , 보 집, 보  갱신, 가동 건 변경 등  운   크립트  능동처리 [0014]

그램  통 여 , 연안 식 경보  동  달    뿐 아니라, 경보  신   

 또  상시킬  어, 연안 식 경보  실  고 고, 연안 식에   경감 는 과

얻   다.

또 , 동  가동에 어 , 태 보   여  계없  에  실시간 동 [0015]

 상시 여, 상  게  동 상태  고  태 보가 는 

개시시 건  , 동  도(精度)   상시킬  ,  연

안 식   또  상시킬  다.

도  간단  

도 1  본  도[0016]

도 2는 태  경보  웹 지 시도

도 3  본  동   격 망 시도

도 4는 본  동  역 지 보 시도

도 5는 본  개시 역 도

도 6  본  퇴   역  차  격 망 시도

도 7  본  퇴   역  격 망  지 보 시도

도 8  본  보 시도

도 9는 본  랑  복  실시  도

도 10  본  랑  복  실시 에  결과 도

 실시   체  내

본  상    과  첨  도  통 여  다 과 같다.[0017]

본  과 연결  컴퓨 에 탑재  능동처리 그램, 동   퇴 에 여 [0018]

는 것 , 본  과   도시  도  도 1에 도시   같 , 능동처리 그램  실

고 능동처리 그램  태  경보  웹 지에 , 태 보  독취 여 억 에 는 

도 단계(S11)  개시 다.

(Perl) 또는 (Python) 등  크립트  는 능동처리 그램  태  경보 에  태 보[0019]

 공개   운 는 웹 지에 여 태 보  집 고, 집  태 보  컴퓨  억

에 ,  태 보   후  동  료  립 고, 동  료

  후  퇴  료  립 는 능  다.

또 , 능동처리 그램  당 컴퓨  운 체계 에  동 는  그램 , 당 운 체계[0020]

또는 컴퓨  리얼타 클럭(real time clock)  실  시각  독취 거나,   같  본 

과 연결  컴퓨 에 여 므  다양  실시간 공 에 여 실  시각  득   

, 듯 능동처리 그램  상시 실시간  가동 , 태     

 체는 물  산 는 보  실시간  처리   다.

특 , 러  실시간  능동처리 그램  통 여, 태  경보  웹 지  태 보  집 고[0021]

컴퓨  억 에 는  과  에 어 , 태  경보  웹 지에 주  

여 태 보  집 고 집  태 보에 경시 (經時性)  여 여, 컴퓨  억 에 태 보  시
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계열 보  체계    다.

웹 지  통 여  태 보  공 는  태  경보  는  민  상청과  미  동태 경보[0022]

(JTWC, Joint Typhoon Warning Center) 등  들  , 들 태  경보  상 , 상 

 지상 시  등  집  상 보  탕  당 시  태 보  후 시  태 보  

여 웹 지에 게재 다.

민  상청 또는 미  동태 경보  등  태  경보   태 보   태 보  게재[0023]

는 웹 지는 그 URL(uniform resource locator)  물 , 웹 지에 는 태 보  식 역시 

게 지 , 라 , 능동처리 그램  시  상 웹 지  집 상 보 식  , 별

도  사   없 도 능동처리 그램  당 웹 지에 동    ,  보 역시 

동  독취   다.

도  2는  러  태 보  게재  웹 지 ,  미  동태 경보  웹 지   췌 여  시[0024]

것 , 동 도 에  같 , 1 에는 당 보  게재 시가 재 어 고, 5 에는 태    

당 보   재 어 , 11 에는 당 시 에  태  가 재 어 고, 16  내지 29

에는 당 시 에    4 원 경  재 어 고, 33  후에는 후 는 태  , 

  4 원 경  재 어 다.

도 2에 시   같  미  동태 경보  웹 지에 어 , 태  심 는 동 도  11 에[0025]

시   같 , 동경132.2도, 17.9도    , 당 시 에  4 원 경  각각  64

트(kt), 50 트  34 트 지  동 , 남동 , 남    경  리(nm) 단  공 고 

   다.

듯 본  능동처리 그램  태  경보  웹 지에 주  여 태 보  집[0026]

는 도 단계(S11)가 는 편, 도 1에  같 , 동  보   상 역  격

보  지 보   보가 고 건   상 역  동 보가 ,

퇴  보   상 역  격 보  지 보   보  안   지

립 (土粒子) 경 포(粒徑分布) 등  질 보가 는 도 단계(S12)가 다.

여 , 동   상 역과 퇴   상 역   는 없는 , 동[0027]

는   태   고 고 실  상에 는 결과  도  여 비   

역에 여 실시  가 는 , 퇴  상  는 안 지역에 집 어 실시 는 것  산 원

    도 보에 리 므  상  지   상 역  가능 다.

동  (潮汐)  태  등 상 상 상에  동  는 , ADCIRC[0028]

(ADvanced  CIRCulation  model  for  oceanic,  coastal  and  estuarine  water)   FVCOM (Finite-Volume

Coastal Ocean Model) 등  들  다.

각각   체  ADCIRC   FVCOM  천 식(shallow water equations)  산[0029]

여    료  식상 미차가 나, 공간 산  별 심   마

찰계 , 개 경계  상  태 보 등  상 보 , 태  심 , ,  단계에 

4 원 경  압  어   상 상 상에  동  게 , 상  별  

 등  산 게 다.

도 3  동  ADCIRC   경우 는  격 망  시  것 , 도 4는 동 실[0030]

시 에  는  지  등심 (等深線) 태  도시  것 다.

ADCIRC  등 동  가동에 어 , 물리  거동에  미 는 안   지  등   [0031]

상 역 보는 격 망    태가 포 는 격 보  상  격 망  별 심  포 는 지

보  다.

도 단계(S12)에 는 상  보  께  상 역  동 보가 는 , 여  동[0032]

보란  개시 는 시   상 역 동상태  미 는 것 , 격 망 별    

  다.

또 , 동 보에는 상    에도 랑 등에 여 는  포   , [0033]

동  동 보  랑에 여 는 여 (radiation stress) 등  격 망  각 
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별    는 , 러  여   후  랑  복  실시 에  동   랑

간 보   양  복  운  매개 는 역  다.

편, 도 단계(S12)에 는 도 3에   도시   같  양 (大洋側) 개  개 경계 건도[0034]

는 , 러  개 경계 건 는 지 (全地球)  MAREE OCEANIQUE FES2004   주

 8  진폭과 상각    다.

도 단계(S12)가 료 , 도 1에  같 , 동   상 역  동  여 시[0035]

   래시각(tn)에 는 단 시간(δt) 간격  시각(t)별 계산 동 보  산 고 컴퓨  억

에 , 실  시간(tr)  경과 에 라 주  래시각  변경 여 시각별 계산 동 보 산  

억   복 는 단계(S20)가 다.

(基底) 단계(S20)는 그 사  미에  같 , 특  사상(事象)에 는 가 아니라, 평상시[0036]

 동 상태  지  는 것 , 태  내습  상 어 당 태 보   그 

 는 것  아니라, 태  등 상 상   상태에  에  동  지  는

것  미 다.

, 단계(S20)에  동   도 단계(S12)에  립  보  동 보[0037]

여  , 단 태 보는  상태에  에  동만  지  고,

그 결과  주  컴퓨  억 에 는 것 다.

러  단계(S20)  동  , 는 도 1에  같 , 시    래시각[0038]

(tn)에 는 단 시간(δt) 간격  시각(t)별 동 상태 ,    산 는 것 , 산  

동 상태는 계산 동 보  컴퓨  억 에 다.

도 단계(S12)  비 여 동  실  동 는 단계(S20) 등 본  는 [0039]

산처리는 능동처리 그램에 여 어 ,   같 , 능동처리 그램  운 체게, 컴퓨

리얼타 클럭 또는  연결  실시간 공  실  시각  득   므 , 능동처리

그램  실  시간(tr)  경과에 라 단계(S20)에   계  료시  래시각(tn)  능동

 변경 ,  간  래  상   계산 동 보  지  립 여 게 다.

 들어, 단계(S20)에  래시각(tn)  7  후  고, 단 시간(δt)  1시간  ,[0040]

당  개시 는 시각(ti)  매    경우  상 , 도 1에  같 , 매  가 도래

능동처리 그램  어에 라 동  당  7  후 시 지   여 별 

  등  산 고 1시간 간격     7  컴퓨  억 에 게 ,  가

도래  상  동  식  7 간    복 게 는 , 후 7 간   에  

별    등 계산 동 보가 상시 비 다.

 같 , 후 7 간   가 매  복 에 라, 당  7 간  계산 동 보는 래시각(tn)[0041]

는 7  단  갱신 는 것  아니라, 매  갱신 는 ,   계산 동 보  산  가능 다.

단계(S20)에  상시 비 는 시 에    래시각(tn)에 는 단 시간별 계산 동 보는 후[0042]

 개시단계(S41)에  실  태 보가 가  에 동 보  ,   같 , 

후  시각에  계산 동 보  사 에 산 고,  실  태  고   에 각 

,  민 고  가 가능 다.

듯, 단계(S20)가 지  실 는 편, 능동처리 그램에  태 보  집   역[0043]

시 지  , 도 1에  같 , 태 보  집,   태 보  동   여  

단 는 능동처리 그램   과  도 단계(S11) 후 복 는 복 단계(S31)  

첩 단단계(S32)  다.

우 , 능동처리 그램  태  경보  웹 지에 여 태 보  독취 고 억 에  태[0044]

보  비 , 러  태 보 독취  비  주  복 는 복 단계(S31)가 다.

복 단계(S31)  에 어  능동처리 그램  실  시각   도 2에  같  태  경보[0045]

 웹 지에 주  여 게재  태 보  독취 는 , 동 도 에 도시   같 , 태  경
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보  웹 지에는 게재 시각 또는  등 당 태 보  식별   는 보가 포 어 므

,  여 태 보  갱신 여    다.

, 태  경보  웹 지  통 여 공 는 태 보는 태  생 후 지 는 료  료[0046]

 누 에 라 지  갱신 는 , 태  경보  갱신  태 보  웹 지에 게재 에 어 ,

게재 시각  고   여 , 당 태 보  에 미 게재  태 보  별  

도  는 것 다.

도 2에 시  태 보 게재 웹 지는 1 에 당 태 보  게재 시각  시 고 고, 5  말미에[0047]

당 태 보 게재물   시 고 , 라  본  능동처리 그램  러  게재 시각

  독취 여  시  독취 어 컴퓨  억 에  시각   비

, 당 태 보가 갱신  보 지 여    다.

듯, 능동처리 그램  태 보 독취  비  주  복 는 복 단계(S31)  통 여, 간헐[0048]

 단  게재 는 태 보에 경시 (經時性)  여 여, 시계열 보  체계    다.

러  복 단계(S31)  과 께, 태 보가 변경  경우 능동처리 그램  변경  태 보  컴[0049]

퓨  억 에 고 독취  태 보  경 보  여 당 태  경  개시 역 첩 여

단 는 첩 단단계(S32)가 다.

, 복 단계(S31)에  집  태 보가  시 집  태 보  상 (相異)  경우, 능동처리 [0050]

그램  태 보  후 는 태  심  경 보  고,    개시 역과 비

여 첩 여  단 는 것 다.

  같 , 태  경보  웹 지에 게재 는 태 보에는 당 시 에  태   뿐 아니라,[0051]

후 태  동에   변  여 공 고 는 , 도 2에 도시  태  경보  웹 지에

는 33  12시간 후  태 보  , 24시간, 36시간, 48시간, 72시간  96시간 후  태 보

 게재 고 , 러  태 보   심   태   진  경  악

 는 , 도 5에  같 , 태   진  경 가 도 상  도시  개시 역과 라도 첩 ,

태  에   동상태   변 가 는 것  간주 어, 후  개시단계(S41) 내지

경보 단계(S55)가 개시 다.

개시 역  도 5에   시   같 ,  상 역에 는 가상  역 , 동 도 에 [0052]

시  실시 에 는 도 상 평 과 경사   경계  태  , 러  개시 역   과거

당 역  통과  태  지 별 태   빈도 등  고 여   다.

러  첩 단단계(S32)  에 어 , 태  경  개시 역  첩 란 단   태 보상 태  [0053]

가 개시 역내 재 는 것  미 는 것  아니라, 도 5에  같 ,  태 보  는  시각

별 태  심  연결 여  태  경  립 고,  경   라도 개시 역내 는 경우 

태  경  개시 역  첩  단 는 것 다.

, 도 5   도 에  같 ,  태 보  태  심 가 도 상  시  개시 역에 직[0054]

 진 는 경우는 물 , 도 5  우  도 에  같 , 비   태 보  태  심 는 개시 역과

첩 지 않 라도 태  심  연결  경 가 개시 역과 라도 첩 는 경우, 첩  단 는

것 다.

첩 단단계(S32)에 어  는 태 보는   같  태  경보  공  [0055]

, 특  첩 단단계(S32)는 후  태  과가 고  실   착 는 과  므 , 실  태

보가 아닌  태 보가  뿐 아니라,  태 보 에 도 비  시간 후 시  가

  에 없 므 , 단  태    개시 역  비 는 것  아니라  태  경  립

고,  개시 역과 비 , 태  동 경  실 에 비 고 차    착  시

 실  지   다.

듯, 첩 단단계(S32)에  태  경 가 개시 역과 첩 는 경우, 능동처리 그램  당 태 보[0056]

동  보에 가 고, 동  동 보  단계(S20)에  산  시각별

계산 동 보  당 시  계산 동 보  는 개시단계(S41)가 다.

, 도 1에  같 , 능동처리 그램  동  보에 태  심 , , 각각 [0057]
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64 트, 50 트  34 트 지  동 , 남동 , 남    경, 주변 압  심 압  포

태 보  가 고,  단계(S20)에  산  시각별 계산 동 보  개시단계(S41)  개시

시 에 당 는 시각  계산 동 보  췌 여 후 진   동 에 어  동 보  

는 것 다.

듯 실  태   고   동    동  료  립 는 개[0058]

시단계(S41)가 , 가  보  동 보   동   상 역  

동  여 시    래시각(tn)에 는 단 시간(δt) 간격  시각(t)별 동 보  산

고 컴퓨  억 에 는 역 단계(S50)가 다.

ADCIRC  등 양 동 에  는 보는 별 , , 압  , 도 1에  같 , [0059]

역 단계(S50)   양 동  실 에 어  단 시간(δt) 간격  시각(t)별  산  상   내지

 등  결과 는 태 보  께 후 계산 시각(t+δt)에   다.

역 단계(S50)가 료  능동처리 그램  역 단계(S50)에  산  동 보  퇴[0060]

 보에 가 는 동 단계(S61)가 다.

  같 , 동   상 역에 비 여 퇴   상 역  퇴  상에 [0061]

   특  지 에 여    는 , 도 6에  같  동  역에

비 여 지극   지역에 여   다.

도 6  Xbeach   경우  상  퇴   역 격 망  도시 고 , 러  퇴[0062]

는 Xbeach  에도 ECOMsed  등  들  는 , 동 도  통 여   는  같 , Xbeach

 차  ,  도 3  실시 에  같  동    ADCIRC

 는 경우 격 망  공   없다.

또 , 동   격 망  퇴   역  췌  도 7  상  도 에  같 , 동[0063]

 격 망과  퇴  격 망  상  지  않 므  별  보   단  

가능 , 라  동  통 여 산  별 동 보 ,    보는 동

격 망 과 퇴  격 망  공간상  고 여 보간 는 등  식  가공 어 퇴

격 망  별  다.

편,  도 단계(S12)에 어  퇴  보  지 보  에 어 도 도 7  [0064]

 도 에  같  동 에 는 지 보  췌 여 보간  후 퇴  격 망 별  

  다.

동 단계(S61)가 료 , 퇴   상 역  퇴  상  여  상 역  지[0065]

별 고가 포 는 퇴 보  는 단계(S62)가 , 러  퇴 보는 고  그

래  또는 등고  등  변 는 후처리(postprocessing) 과  거쳐 도 8에  같    다.

도 8에 시  퇴 보  통 여 퇴   상 역  2개 지 에 1m 상  격  식  생  [0066]

  ,  단  연안 식에  험지역  신 게 악   다.

듯, 단계(S62)  통 여 태  고  연안 식 가 료 , 능동처리 그램  산[0067]

 퇴 보  여  과 는 식  생 여  사 에 악 여 경보   는 , 러

경보는 능동처리 그램  실 는 컴퓨   통 여    물 ,   같 ,

본  에 연결  컴퓨  통 여 는 , 상에  웹 지  통 여 여 특

 다  사 가 당 경보 보  열람 도   도 다.

편, 도 9는   같  ADCIRC  등  양 동 과 께 랑  복 여 태  에 [0068]

,   가 가능 도   랑  복  실시  도 , 태 에  동

에  어 ,  비  주  태  는  양 동 과  상  단주  가  가능

unSWAN(unstructured Simulation WAves Near shore)  등  랑  보  보  상  

는 식  복  가동 다.

, 도 10에  같 , 도 상 쇄  시   주  승강    는 양 동[0069]

 도 상 가상   실  시  단주  랑    는 랑   복  
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,  고 실  상에 는 결과  도   도   것 다.

특 , 랑  양 동 는 가 가능  월 (越波) 등  랑 거동    , 러[0070]

월  등  상  단  연안 식 에 어    미   므 , 랑  복   통

여 본  연안 식  실  고   다.

본   랑  복  실시 에  는  랑 는 unSWAN  또는  STWAVE(STeady  State  spectral[0071]

WAVE)  등  들   는 ,  들  랑   료  식상  미차가  나  랑  평 식(wave

action balance equation)에    등 양 동 보가 어 당 역  랑 상

 , 지 별 고  랑에 여 는 여 (radiation stress) 등  산 는 공통

가진다.

다만, unSWAN  공간상 비  격 망     , STWAVE는 차[0072]

  같  본 에 는 양 동  ADCIRC  등  비  격 망   감안  ,

공간 격 망  공   는 unSWAN  는 것  리 다.

러  본  랑  복  실시 는   같  에 연결 고 능동처리 그램, 동[0073]

  퇴  탑재  컴퓨 에 랑  동  탑재 어 , 도 7에  같 , 도 단계

(S12)에 는 동  보   상 역  격 보  지 보   보가 

고 건   상 역  동 보가 , 퇴  보  보  질 보

가 는 편, 역시 도 단계(S12)에  랑  보   상 역  격 보  지

보   보가 다.

  같 , 랑   unSWAN   경우, 각각 도 3  도 4에 도시  [0074]

 같  격 보  지 보  동  ADCIRC 과 공   므 , 공간상 별 보 달

신 고 게   ,  산 원 사  가능 다.

본  랑  복  실시 에 어 , 랑  태   고   동 가 개시  [0075]

 동 과 동  가동 는 것  , 본  체 과   역 단계(S50)가 는 과 에

 동  산  별   등  동 보가  랑  어  랑

가동 다.

, 도 1  도 9에  같 , 역 단계(S50)에, 개시단계(S41)에  태 보가 가  보  [0076]

 동   상 역  동  여 시 에  단 시간 간격 후 시각  동

보  산 는 동 단계(S51) , 동 단계(S51)에  산  동 보가 상태 보  랑 에

고 랑   상 역  랑 생  여 랑 보  산 는 랑 단계(S52)가 포

는 것 , 들 동 단계(S51)  랑 단계(S52)    래시각(tn)에 는 단 시간(δt)

간격  시각(t)별  복 , 랑 단계(S52)에  산  랑 보  동 단계(S51)  보가

복 갱신 는 것 다.

러  랑  복  실시  동 단계(S51)  랑 단계(S52)  에 어  는 단 시간[0077]

(δt)   도 1 실시  역 단계(S50)에   단 시간(δt)과 동 게  는 없 ,

동 과 랑 간 민  보 달   도(精度)  보  여 단 시간    도

다.

동 과 랑 간  보  동 단계(S51)에  동 에 여 산  별[0078]

  가 랑 단계(S52)에  랑 에 고, 랑 단계(S52)에  랑 에 여 산

별 , 여   고가 후 계산단계에  동 단계(S51)에 어  동 에 는

식  루어지 ,  도 10에 도시   같  실  상에 는    가능 게 다.

 

S11 : 도 단계[0079]

S12 : 도 단계
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S20 : 단계

S31 : 복 단계

S32 : 첩 단단계

S41 : 개시단계

S50 : 역 단계

S51 : 동 단계

S52 : 랑 단계

S55 : 경보 단계

도

도 1

등록특허 10-1568819

- 12 -



도 2
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도 3
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도 4

도 5
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도 6
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도 7
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도 8
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도 9
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도 10
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