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청

청  1 

듈 태  어, 도  사량에 상 는 태   사 동  독립  수 는 다수  SAS

듈;

상  다수  SAS 듈 각각  도  사량 보  생 여 공 는  ;  

상  다수  SAS 듈간  직 , 병 , 또는 직병  식  연결 , 상  다수  SAS 듈과 상   

간  연결 는 치 연결  포 는 차  태   사 시스 .

청  2 

1 에 어 , 상  다수  SAS 듈 각각  

PWM(pulse width modulation) 어 신 에 라  변  결 고, 상   변 에 라  원

 변 여  원  생   는  변 ;

상   원     싱  통보 는 싱 ; 

상  도  사량, 태  지  특 ,  상  싱  싱값에 는 값  생 고, 상  값

과 상  싱  싱값  비 여 상  PWM 어 신  생   는 연산  어 ; 

상   원  상  도  사량  고, 상   원  는 ;  포 는 것  특

징  는 차  태   사 시스 .

청  3 

2 에 어 , 상  연산  어 는 

상  도  사량, 태  지  특 ,  상  싱  싱값에 는 값  생 는 연산 ; 

상  값과 상  싱  싱값  비 여, 상  싱  싱값  상  값  도  보상 어

여 게 트 신  생 는 어 ; 

상  게 트 신   상  PWM 어 신  듀티  는 스 치 어  포 는 것  특징

는 차  태   사 시스 .

청  4 

2 에 어 , 상  다수  SAS 듈 각각  

상   통  가 는 가 원  통  상   변 , 상  싱 ,  상  연산  어  각

각  동  원  생   공 는 귤   포 는 것  특징  는 차  태   사 시

스 .

청  5 

2 에 어 , 상  다수  SAS 듈 각각  

과   과  지 동  수 는 보   포 는 것  특징  는 차  태   사

시스 .

청  6 

1 에 어 , 상   는 

상  다수  SAS 듈  연결   개수에 상 는 가상  태    후, GUI(Graphic User
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Interface)  통  스 여, 사 가 상  가상  태   치  드래그 여  치  강

도   수 도  는 것  특징  는 차  태   사 시스 .

청  7 

6 에 어 , 상   는 

상   치  강도가  가상  태   미지 싱 여, 상  다수  SAS 듈 각각  

사량  산 는 것  특징  는 차  태   사 시스 .

청  8 

1 에 어 , 상   는 

상  다수  SAS 듈 각각에  도  사량 보   개  통신 포트  통   , 상  다

수  SAS 듈 각각  치 식별 보  수집   후, 상  다수  SAS 듈 각각에  도  사

량 보에 삽 여 도  는 것  특징  는 차  태   사 시스 .

청  9 

8 에 어 , 상  다수  SAS 듈 각각  

상     는 도  사량 에  신  치 식별 보가 삽  도  사

량만  택  수신 도  는 것  특징  는 차  태   사 시스 .

청  10 

PWM(pulse width modulation) 어 신 에 라  변  결 고, 상   변 에 라  원

 변 여  원  생   는  변 ;

상   원     싱  통보 는 싱 ; 

도  사량, 태  지  특 ,  상  싱  싱값에 는 값  생 고, 상  값과 상

 싱  싱값  비 여 상  PWM 어 신  생   는 연산  어 ; 

상   원  상  도  사량  고, 상   원  는 ;  포 는 것  특

징  는 SAS(Solar Array Simulator) 듈. 

 

 술  

본  태   사 치에  것 , 특  보다 다  태   시나리   비 과 [0001]

  수 도  는 SAS 듈    차  태   사 시스 에  것 다. 

 경  술

실리 (결 ,비결 ), (CdTe, CIGS), 막, 염료감  등  다  재에  지  [0002]

 , 태     특  매우 다 지고 여러 가지 질  복  택 어 쓰 는 

다. 

  술  각  웨어러블(Wearable) 에  가능   고 , 재질  크  [0003]

도 다 고 다. 에 다  과 새 운 시나리  사 에  태  능 측 또

 지고 다. 

차  태  시스   , 도 1에  같  신개  동  루 -탑(Roof-top) 태   [0004]

었 나, 는 빠  사량변  매우 규칙  복   생 는 특징  다. 

태   특  도 2에  같  주  도  실시간 사량에 라 매우 빠 게 규칙  변 므 ,[0005]

상 복 (repeatibility) 나 재 (reproducibility)  가지  거  가능 다. 

라  태  치  능  다  사 시나리 에  체계  검 는 능  가진 태  사[0006]
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치(Solar Array Simulator,  SAS)가 태   스트에  드시 다.

래  SAS는 주  라 (Solar Farm) 나 주택  태   등 고  태  능  측  [0007]

것 , 는 량 워 라  비(SMPS)에  스  스 컴퓨 (PC)  여  태  

는 특징  가진다.  스 컴퓨 (PC) 는 태   특 곡  드 스크에 순람 (Lookup  Table,

LUT) 태  수 고 , 에 라  가변  원공 치  Serial통신  여 동  지 치

달 , 량 워 라 (SMPS)는 DC/DC컨  또는 AC/DC     직  동 다. 

그러나 러  래  PC  량 SAS는 차  태  시스  능 측에 사 에는 재[0008]

태변경에 연 지 , 사 도가 느리고 능  지 , 가격 또  매우 고가  단  가

진다. 

그리고 드 스크상  순람 에   다  에  곡  생  편 고, 순람 상[0009]

가능 량과 도간 계(trade-off)가 다. 

또  도 3에  같  복 (Complex Shading)  재  수 어  는 , 런  가 어 운[0010]

단 도 다. 특 , 동   경우 에  생 는 사량 매우 빠 게 변 므 ,  경사가 도 4

 같  매우  특징  는 , 래  PC  량 SAS는 런 변  재  어 우 , PC- 비간

통신 시(Latency) 도 다. 

여, 량 워 라  비(SMPS)  사 므  어 도가 느리고  지  다[0011]

  에 에는 가 크고 가격  고가  도 다. 

술 헌

비특허 헌

(비특허 헌 0001)   http://www.bobenterprise.co.kr/bbs/board.php?bo_table=pr06&wr_id=2(공개  :  15[0012]

4월 23 ) 

 내

결 는 과

에 상  같   결   것 , 본  실  태   가지고 어  만들 듯[0013]

직병  연결 고, 연결 개수   수 도  는 SAS 듈  , 보다 다  태   시

나리   비 과   수 도  는 SAS 듈    차  태   사

시스  공 고  다. 

본   상에  언   지 , 언 지  또 다  들  래  재[0014]

 본  는 통상  지식  가진 에게 게  수  것 다.

과  결 수단

상  과  결   수단 , 본   실시 태에 , 듈 태  어, 도  [0015]

사량에 상 는 태   사 동  독립  수 는 다수  SAS(Solar Array Simulator) 듈; 상

다수  SAS 듈 각각  도  사량 보  생 여 공 는  ;  상  다수  SAS 듈

간  직 , 병 , 또는 직병  식  연결 , 상  다수  SAS 듈과 상   간  연결 는

치 연결  포 는 차  태   사 시스  공 다. 

상  다수  SAS 듈 각각  PWM(pulse width modulation) 어 신 에 라  변  결 고, 상  [0016]

 변 에 라  원   변 여  원  생   는  변 ; 상   원  

   싱  통보 는 싱 ; 상  도  사량, 태  지  특 ,  상  싱  싱값에

는 값  생 고, 상  값과 상  싱  싱값  비 여 상  PWM 어 신  생  

는 연산  어 ;  상   원  상  도  사량  고, 상   원  는

;  포 는 것  특징  다. 
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상  연산  어 는 상  도  사량, 태  지  특 ,  상  싱  싱값에 는 값[0017]

생 는 연산 ; 상  값과 상  싱  싱값  비 여, 상  싱  싱값  상  값  

도  보상 어 여 게 트 신  생 는 어 ;  상  게 트 신   상  PWM 어 신

듀티  는 스 치 어  포 는 것  특징  다. 

그리고 상  다수  SAS 듈 각각  상   통  가 는 가 원  통  상   변 , 상[0018]

싱 ,  상  연산  어  각각  동  원  생   공 는 귤   포 는 것  특징

 다. 

또  상  다수  SAS 듈 각각  과   과  지 동  수 는 보   포 는 것  특징[0019]

 다. 

상   는 상  다수  SAS 듈  연결   개수에 상 는 가상  태   [0020]

후, GUI(Graphic User Interface)  통  스 여, 사 가 상  가상  태   치  드래그

여  치  강도   수 도  는 것  특징  다. 

 상   는 상   치  강도가  가상  태   미지 싱 여,[0021]

상  다수  SAS 듈 각각  사량  산 는 것  특징  다. 

여, 상   는 상  다수  SAS 듈 각각에  도  사량 보   개  통신 포[0022]

트  통   , 상  다수  SAS 듈 각각  치 식별 보  수집   후, 상  다수  SAS

듈 각각에  도  사량 보에 삽 여 도  는 것  특징  다. 

그리고 상  다수  SAS 듈 각각  상     는 도  사량 에  신[0023]

치 식별 보가 삽  도  사량만  택  수신 도  는 것  특징  다. 

상  과  결   수단 , 본   실시 태에 , PWM(pulse width modulation) 어[0024]

신 에 라  변  결 고, 상   변 에 라  원   변 여  원  생

 는  변 ; 상   원     싱  통보 는 싱 ; 도  사량, 태

지  특 ,  상  싱  싱값에 는 값  생 고, 상  값과 상  싱  싱값

비 여 상  PWM 어 신  생   는 연산  어 ;  상   원  상  도  사량

 고,  상   원  는  ;  포 는  것  특징  는  SAS(Solar  Array

Simulator) 듈  공 다.  

 [0025]

 과

본  SAS 듈    차  태   사 시스  듈 태  어, 도  사량[0026]

에 상 는 태   사 동  독립  수 는 SAS 듈  새  다. 

에 본 에 는 SAS 듈  실  태   가지고 어  만들 듯 직병  연결 , 연결 개수 또[0027]

 게 , 보다 다  태   시나리   비 과   수 도

다. 

또  SAS 듈별   상  도  사량 건   수 도  , 복 (Complex Shadin[0028]

g)  보다 쉽고 과  재  수 도  다. 

뿐 만 니라 수  고리    또는  값  생  수 도   보다 빠  답[0029]

 보  수 , SAS 듈 단  태   사 동  수  보다 상  능  가질 수

도  다. , 도  사량 변 에 상 는  어가 가능 도  , 시스  체  능  가

도  다. 

도  간단  

도 1  차  태  시스   도시  도 다. [0030]

도 2는 차  태  시스  태   특    도 다.
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도 3는 차  태  시스 에  생 가능  복   도시  도 다. 

도 4는 차  태  시스 에 는 사량 변    도시  도 다. 

도 5는 본   실시 에  차  태   사 시스  체 도 다. 

도 6는 본   실시 에  차  태   사 시스  SAS 듈 연결    도

다. 

도 7  본   실시 에  차  태   사 시스    사량  

  도 다. 

도 8  본   실시 에  SAS 듈  상  도 다. 

도 9는 본   실시 에  SAS 듈  도 다. 

도 10  본   실시 에   변    도시 도 다. 

 실시   체  내

본 에  사 는 술  어는 단지 특  실시    사  것 , 본  [0031]

는 도가 님   다. 또 , 본 에  사 는 술  어는 본 에  특별  다  미

지 는 , 본  는 술 에  통상  지식  가진 에   는 미

어  , 과도 게 포  미  거나, 과도 게  미  지  다. 또 ,

본 에  사 는 술  어가 본  사상  게 지 못 는 못  술  어  에

는, 당업 가 게  수 는 술  어  체 어 어   것 다. 또 , 본 에  사

는  어는 사 에 어 는 에 라, 또는 후 맥상에 라 어  , 과도 게

 미  지  다.

또 , 본 에  사 는 단수   맥상 게 다 게 뜻 지 는  복수   포 다.[0032]

본 에 , " 다" 또는 "포 다" 등  어는 에 재  여러  들, 또는 여러 단계  

드시  포 는 것  지  , 그    들 또는  단계들  포 지 

수도 고, 또는 가    또는 단계들   포  수 는 것  어  다.

, 첨  도  참 여 본 에  람직  실시  상  , 도  에 계없  동[0033]

거나 사   는 동  참   여 고 에  복   생략  다.

또 , 본  에 어   공지 술에  체   본  지  릴 수 다고[0034]

단 는 경우 그 상   생략 다. 또 , 첨  도  본  사상  쉽게  수 도  

 것  뿐, 첨  도 에  본  사상  는 것  어 는 니   다.

도 5는 본   실시 에  차  태   사 시스  체 도 다. [0035]

도 5에 도시   같 , 본  차  태   사 시스  다수  SAS 듈(100), 치 연결[0036]

(200),   (300) 등  포 다. 

SAS 듈(100) 각각  도  사량 변 량에 상 는 태   사 동  독립  수  수 도[0037]

 듈  치 다. 

치 연결 (200)는 다수   통  다수  SAS 듈(100)간  리  연결 고, 나  통신  통[0038]

 다수  SAS 듈(100)  나   (300)  연결 도  다. 

 (300)는 도  사량  생  수 는 수 생  비 고,  통  는 상[0039]

건에 상 는 도  사량 보  생 여 SAS 듈(100)에 공 다. 

 같 , 본  SAS 듈(100)  듈  치  , 실  태   가지고 어  만[0040]

들 듯 다수  SAS 듈(100)  연결   수 도  다. 

 들어, 도 6  (a) 내지 (c)에 도시   같 , 다수  SAS 듈(100)  직 , 병 , 또는 직병  식[0041]

등  다 게 연결  수 , SAS 듈  연결 개수 또  쉽게  수 다. , 본  다수

SAS 듈(100)  연결   개수  여 다  태   시나리   비 과  쉽게
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 수 도  다. 

그리고 SAS 듈 단  태   사 동  수 , 보다 상  답 도  능  가질 수 [0042]

도  다. 

여, 본  SAS 듈(100)별  도  사량 보  달리  수 도  , 태  [0043]

복   상태 지도 사  수 도  다. 

 , 본   (300)는 도 7에  같  SAS 듈(100)  연결   개수에 상 는[0044]

가상  태   여 GUI(Graphic User Interface)  통  가상  태    시  후, 사

 값에 라 가상  태  상에   치  도   수 도  다. , 사  

값  치 스처, 드래그 스처, 뉴 택값 등  수 ,  들어,   뉴  클릭 여 

 동  시킨 후, 가상  태  상에 가락  치  드래그   역   수

다. 그리고  료  역 역에 가락  치  후 치  또는 치시간 등  여  강도

가  수  것 다.  같   치  강도가  료 , 가상  태   미지 

싱 여 SAS 듈별  치  도   후,   SAS 듈(100) 각각  사량  산  

공 도  다. 

다만, 본   (300)는 다수  통신 포트  통  SAS 듈(100) 각각에 보  공 는 것[0045]

니라, SAS 듈(100)  보  나  통신 포트  통   는 식  채택 다. , SAS 듈

(100)  도  사량 보는 나  통신 포트에 는  개  통신  통   도  

다.  

  각 SAS 듈(100)  통신   연결  후, 들  나가  (300)  통신 포트[0046]

연결 도  다. 그리고 SAS 듈(100) 각각  신  치 식별 보   (300)에 통보 도

,  (300)가 SAS 듈(100) 각각  통보  치 식별 보  지 보  SAS 듈

(100) 각각에  보에 삽 도  다. 그러  SAS 듈(100) 각각에  보는 SAS 듈(100) 

 경 여 , SAS 듈(100) 각각   (300)가   보 에  신  치 식

별 보가 삽  보만  택  수신 도  다. 

에 라, 본   통신라  통   (300)가 SAS 듈(100) 각각   는 [0047]

도  사량 보  개별  공  수 게 다. 

도 8  본   실시 에  SAS 듈  상  도 고, 도 9는 본   실시 에  SAS 듈[0048]

 도 다. 

도 8  도 9  참고 , 본  SAS 듈(100)   변 (110), 싱 (120), 연산  어 (130),[0049]

귤 (140),  (151~154) 등  나  PCB 보드에 체 어 비 , 듈   

수 다. 

 변 (110)는 PWM(Pulse Width Modulation) 어 신 에 라  변  결 고, 결   변[0050]

에 라  원   변 ( , 승  또는 강 ) 여 는 값  가지는  원(Vpv, Ipv)  생

 도  다. 

본   변 (110)는 DC-DC 컨    수 , 보다 체 는 도 10에  같 ,[0051]

PWM 어 신 에 라 ,  시간  는 스 치(Q), 스 치(Q)   평 는 (L)  커

시 (C), 스 치(Q)가  에 (L)에 는 가 단 지 고 연   수 는 경

공 는 다 드(D) 등  포 여  수 다. 

싱 (120)는  변 (110)   단에 연결     변 (110)   단  어느 [0052]

나에 연결    비 고, 들  통   원  값  값  날 그 싱  후 지

변 여, 연산  어 (130)에 공 도  다. 

연산  어 (130)는 도  사량, 태  지  특 ,  싱 (120)  싱 값에 는  값[0053]

 생 고, 싱 (120)  싱 값(Vsen,Isen)과  값(Iref)  비 여 PWM 어 신  듀티  가변

도  다. 

러  연산  어 (130)는 다시 연산 (131), 어 (132)  스 치 어 (133) 등  포 여  수[0054]
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다. 

연산 (131)는 PV  라미   고리  비 고,  통   (300)가 공 는 도[0055]

 사량에 상 는  특  가지는 가상  PV  다. 그리고 가상  PV   

-  특  곡  연산  후, 싱 (120)  싱 값에 는  값(Iref)(또는  값(Vref))

 득  공 도  다. 

특 , 본  연산 (131)는  가 닌 수  고리  여 상  연산 동  수 도[0056]

, 보다 빠  답  보  수 다. 

어 (132)는 연산 (131)가 공 는  값과 싱 (120)  싱값  비 여, 싱 (120)  싱값[0057]

  값  도  보상 어 여 게 트 신 (gate)  생 도  다. 

스 치 어 (133)는 게 트 신 (gate)  , PWM 어 신 (PWM)  듀티  도  다. [0058]

본  연산  어 (130)는 나  ,  마 크  컨트 러 등   수 나,  경[0059]

우  능  별도  칩  리  수도 도  다.  들어, 스 치 어 (133)는 별도  칩

리  수도 도  다. 

귤 (140)는  워  라 (미도시)  등과  같   치가  공 는  가  원  통   변[0060]

(110), 싱 (120),  연산  어 (130)  동에  동  원  생   공 도  다. 

(151~154)는 다수  통신 포트  비 고, 들  통   원  거나, 가 원  [0061]

거나, 도  사량 보  거나, 연산  어 (130)  업 트 보  거나,  원  

 수 도  다. 

여 본  SAS 듈(100)  보 (160)   비 여,  통  과   과  지 동  수[0062]

, SAS 듈(100)  동   보 도  다. 

보다 상 게는, 본  보 (160)는 과   과  생시, 싱 (120)  거친 값  지  빠지[0063]

게 여  연산  어 (130)  보 , 그  여 어 (132)  는 게 트 값  0  고,

 스 치 어 (133)에  나 는 PWM값  0  도  다. 그러 , 스 치(Q)  통  변

(110)가 개  (open circuit)  변 어, 체  드웨어가 보 도  다. 

상술  실시 에  특징, , 과 등  본  어도 나  실시 에 포 , 드시 나  실[0064]

시 에만 는 것  니다. 나 가, 각 실시 에  시  특징, , 과 등  실시 들  는 

 통상  지식  가지는 에 여 다  실시 들에 도  또는 변 어 실시 가능 다.

라  러  과 변 에 계  내 들  본  에 포 는 것  어   것 다. 또 ,[0065]

상에  실시 들  심  나 는 단지 시  뿐 본  는 것  니 , 본 

는  통상  지식  가진 라  본 실시  본질  특  어나지 는 에  상에 시

지  여러 가지  변 과  가능   수  것 다.  들어, 실시 들에 체  나타난 각

 는 변 여 실시  수 는 것 다. 그리고 러  변 과 에 계  차 들  첨  청  

에  규 는 본  에 포 는 것  어   것 다.
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