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화력 발전소의 기동 시퀀스 진행 모니터링을 위한 자료구조 개발

(Development of a Data Structure for Effective Monitoring of 

Power Plant Start-up Sequences)
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요    약

화력발전소를 기동하기 위해서는 수많은 기기조작들이 수동 및 자동으로 또한 순차적 및 병렬로 정확하게 진행

되어야 한다. 따라서 발전소의 기동 중 긴박하게 이루어지는 수많은 기기 조작들이 모두 제대로 진행되고 있는지의

여부를 실시간으로 감시하는 일은 매우 복잡하고 긴장을 요하는 임무(task)이다. 본 논문에서는 화력 발전소의 기

동시퀀스의 정상 진행 여부를 효과적으로 감시하기 위하여 Event Sequence Monitoring Graph(ESMG)라는 자료구

조(Data Structure)를 제안하고 그 구현 기법에 대하여 논하고자 한다. 제안하된 ESMG는 용량 500MW 급의 국내

전형적인 표준형 화력발전소의 주 급수펌프 시스템의 기동 시퀀스의 진행 감시에 적용하기 위한 예를 들었으며 향

후 유용하게 활용될 수 있는 가능성을 보였다.

Abstract

Power plant start-up is a complicate process involving hundreds of operations that should be performed

either automatically or manually. Several major operations should be proceeded in parallel and each major

operation is again broken down into detailed operations that must be carried out in a strict sequence. Even

though most of the operations are automated, still substantial portions of the operations are carried out

manually and the operational status should be monitored by the crew members, which are quite stressful tasks

to be performed in real time. In this paper, a data structure called an Event Sequence Monitoring Graph(ESMG)

is proposed for monitoring a sequence of events involved in the power plant start-up process. The ESMG is

currently being applied to a thermal power plant with a rated output of 500MW. An application example is

shown with the boiler feed water pump system start-up process, which exhibits a good potential for future

applications.
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그림 1. 화력발전소의 급수 및 주증기 계통
Fig. 1. Functional flow diagram of thermal power plant

1. 서  론

화력발전소를 기동하기 위해서는 수많은 기기조

작들이 수동 및 자동으로 또한 순차적 및 병렬로 정

확하게 진행되어야 하며 각 기기의 조작도 조작 전

에 만족되어져야 할 선행 조건들이 모두 충족되어졌

는지의 여부를 확인한 후에 수행하여야 한다. 주요

기기들의 경우는 인터록 로직(Interlock Logic)이 구

성되어 기동전에 만족되어야 할 조건들이 모두 충족

되어야만 기동이 가능하도록 하고 있으나 인터록 로

직이 구성되어 있더라도 입력으로 사용되는 각종 리

미트(limit) 스위치의 위치 조정 오차나 불량, 각종

센서들의 고장이나 센서값들의 오차, 제어 신호 회

로의 고장 등이 발생할 경우에는 운전 담당자들이

판단하여 수동으로 조작하여야 하는 경우도 자주 발

생하고 있다. 특히 발전소 기동이나 고장 발생 시와

같이 비교적 짧은 시간 동안에 수많은 상황변동이

일어날 경우 운전 담당자들의 스트레스가 가중된다

[1]. 화력발전소가 기동되어 운전을 하고 있는 동안

운전 상황을 감시하고 고장 진단을 하며 운전 담당

자들을 지원하기 위한 연구[2-5]와 발전소를 최적의

성능으로 운전하기 위한 성능감시 기법들의 개발에

관한 연구[6-8]들이 이루어진 바 있고 발전소의 기

동과 관련하여서는 신경망 이론과 유전 알고리즘을

적용한 전문가 시스템을 이용하여 기동 시간을 단축

하여 경제적인 운영을 하기 위한 연구[9]가 수행된

바 있으나 발전소의 기동과 같이 긴박하게 진행되는

상황에서 각종 조작 시퀀스들이 정확하게 진행되는

지의 여부를 감시하여 운전담당자들의 부담을 줄여

주기 위한 기법의 개발은 아직까지 제대로 이루어지

지 않고 있다. 본 논문에서는 화력발전소의 기동 과

정에서 특정기기 조작이 누락되거나 필요한 선행 조

작들이 완료되지 않은 상태에서 진행되는 기기 조작

이 있을 경우 이를 즉시 발견하여 발전 엔지니어들

에게 알려줌으로서 보다큰고장이나 사고로 진행되

는것을방지하고 전체적인 운전진행 상황을취합하

여 발전엔지니어들에게 기동 시퀀스의 진행상황을

신속히 알려주기 위한 자료구조(Data Structure)로

서 Event Sequence MonitoringGraph (ESMG)를 제

안하고 그 구현 기법에 대하여 설명하고자 한다.

ESMG는 방향성을 가진 그래프(Directed Graph)

로서 노드는 조작노드와 상태노드로 구분되며 노드
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를 연결하는 방향성을 가진 에지(edge), 즉 아크는

노드들 간의 선행 및 후속관계를 나타낸다. 즉 선행

노드에 해당하는 기기조작이 완료되거나 기기상태

가 도달되어야만 비로써 후속노드에 해당하는 기기

조작이 가능하거나 또는 기기상태에 이를 수 있다.

각노드는 진행상태에 따라 진행상황을 나타내는색

상으로 채워지며 진행이 완료되면노드전체가 완료

색상으로 바뀌게 된다. 본 연구에서 개발된 ESMG

를 사용하여 그림 1에 보이는 용량 500MW 급의 전

형적인 우리나라 표준 화력발전소의 주 급수펌프 시

스템의 기동 시퀀스 진행 감시를 위한 ESMG를 구

성하여 그 구현 예를 보였다.

2. ESMG의 구현

ESMG는 AND-OR 그래프 형태의 자료구조로서

노드(Node) 및 노드를 연결하는 아크(Arc)들의 세

트와 노드의 진행값(Progress Value) 산정과 같은

그래프에 행해지는 조작(Operation)들로 구성된다.

ESMG는 발전소 전체의 조작시퀀스를 나타내는

Main-ESMG와 Main-ESMG를 구성하는 각노드들

중 다시 상세한 조작시퀀스로세분되어 행해져야 하

는 노드에 해당하는 상세 시퀀스를 나타내는 부속

ESMG(Sub-ESMG)들로 구성된다. 따라서 ESMG

는 전체적으로 계층구조를갖는다. 그림 2에 ESMG

의 구성 예를 보였다.

2.1 ESMG의 노드의 구현

ESMG의 노드는 다음과 같은 속성을 갖는다.

2.1.1 노드의 종류(Kind)
ESMG는 다음과 같은 두 종류의 노드를 가진다.

① 상태노드(State Node) : 특정기기나 부속시스

템(Subsystem)의 현재의 상태를 나타내며 그

자체로는 아무런조작도 수반하지 않는노드이

다. 현재의 상태는 하나 또는 복수의 선행노드

들에서 행해진 각종 기기조작들의결과로 자연

히 도달된 상태이다.

②조작노드(Operation Node) : 해당 단계에서 수

행해야할 기기나 부속시스템의 운전 조작을 수

반하는 노드를 나타낸다. 자동이나 수동으로

조작신호나명령을 내려보내는 단계와 실제로

조작이 이루어진것을 확인하는 단계로 이루어

진다.

2.1.2 노드의 명칭
노드가 나타내는 기기의 상태나 조작내용을 알 수

있는 간단한 이름을 사용한다. 모든 ESMG는 각각

하나의 시작노드(Start Node)와 종료노드(End

Node)를 가지며 두 노드 모두 상태노드이다.

2.1.3 노드의 복잡도(Complexity)
노드가 나타내는 상태나 기기조작들의 복잡도에

따라 다음과 같이 구별한다.

① 단순노드(Simple Node) : 단순한 한가지의 상

태나 조작만을 나타낸다. ESMG의 표현에서

단순노드는 원을 사용하여 나타낸다.

②복합노드(Compound Node) : 다수의 상태나 기

기조작 시퀀스를 나타낸다. ESMG의 표현에서

복합노드는 직사각형으로 나타낸다. 복합노드

는 다시 그에 해당하는 부속 ESMG(Sub-

ESMG)를 갖는다. 조작노드는 단순한 조작만

으로끝날 경우에는 단순노드로 표시하고 조작

의 결과로 이르게 되는 상태를 확인할 필요가

있을 경우에는 복합노드로 표시한다.

복합노드 중 특히 단순한 하나의 조작과 조작의

결과로 이르게 되는 상태를 나타내는노드를 단순복

합노드(Simple Compound Node)라칭한다. 예를 들

면특정 밸브의 “open” 노드 중 “open 조작” 노드와

open 조작의 결과로 이루어 지는 밸브의 “open 상

태”를 확인할 필요가 있을 경우에는 단순복합노드가

된다. 단순복합노드의 경우는 따로 부속 ESMG를

갖지 않는다.

2.1.4 노드의 비중(Weight)
노드가 속한 ESMG내에서의 조작노드들의 비중

을 나타내며 조작에 걸리는 시간과 해당 조작의 중

요도를 감안하여 산정한다. 상태노드는 비중 값을 0

으로 한다. 총노드수가 n인 ESMG에속하는노드들
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그림 2. ESMG의 노드 및 아크 표현
Fig. 2. Representation of Node and Arc for ESMG

의 비중의 전체 합은 1.0이 되어야 한다. 즉


  



       이고, 는 노드 의 비

중값을 나타낸다.

2.1.5 노드 및 ESMG의 진행값(Progress 
Value) 산정

각 노드는 로컬 진행값(Local Progress Value)과

전체 진행값(Global Progress Values)의 두가지 진

행값을 갖는다.

①로컬진행값() :  노드자체의 진행 상황

을 나타내며 ≤ ≤의 값을 갖는다.

②전체 진행값() :  노드가 속한 ESMG

전체 진행값에 대한 기여값을 나타내며,

  ×로부터 산정한다. 소속 ESMG

전체의 진행값은 
  



     이 되고,

∼의 사이의 값을 갖는다.

2.2 ESMG의 아크

ESMG에서 아크는 노드들간의 선행 및 후속

관계를 나타낸다. 따라서 모든 아크는 출발노드

(Departing-Node)와 도착노드(Arriving-Node)를

가진다. 한 노드에 해당하는 조작이나 상태가 완료

되면여러아크가 동시에출발될 수 있고 또한노드

에는 여러 아크가 도착할 수 있다.

2.2.1 아크의 활성화
모든 아크는 자기의 출발노드가 나타내는 상태나

조작이 완료되면활성화된다. 아크의 활성화는 해당

아크의 도착노드가 상태노드일 경우에는 노드가 나

타내는 상태의 도달여부를 판단하거나 도착노드가

조작노드일 경우에는 노드에 해당하는 조작의 시작

가능 여부를 판단하는 근거가 된다.

2.2.2 아크 집합의 종류
특정노드로부터 출발하는 아크들과 특정노드에

도착하는 아크들은출발과 도착조건에 따라 다음과

같은 아크집합의 종류를 갖는다(그림 2 참조).

① ANDed-Out 아크 : 특정노드에서 출발하는

아크들 중 노드에 해당하는 상태나 기기조작

이 완료되면 동시에 활성화되는 아크들의 집

합이다.

② ORed-Out 아크 : 특정노드에 해당하는 기기

상태나 기기 조작이 완료되면 해당노드에서

출발될 수 있는 선택 가능한 경로들을 나타내

는 아크들의 집합이며 실제 기동시퀀스가 진

행되는 동안에는 이중 하나의 아크만이 실제

상황에 따라 선택되어 활성화 된다.

③ ANDed-In 아크 : 특정노드에 해당하는 기기

상태에 도달하거나 기기 조작이 시작되기 위해

서 동시에 만족되어져야 하는 선행조건노드들

로부터 출발하여 도착되는 아크들의 집합으로
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그림 3. TBFP 시스템 기동 ESMG
Fig. 3. ESMG of TBFP System Start-up

그림 4. TBFP 윤활유 계통 기동 ESMG
Fig. 4. ESMG of TBFP Lub Oil System Start

서 집합내의 아크가 모두 활성화 되어야만 도

착노드는 해당 기기 상태에 도달하거나 기기

조작을 시작할 수가 있다.

④ ORed-In 아크 : 특정노드에 해당하는 기기 상

태에 도달되거나 기기 조작을 시작하기 위해서

는 이중 최소한 하나는 만족되어져야 할 도착

아크들의 집합으로서 어느 한 아크만 활성화

되면도착노드가 나타내는 상태에 이르거나 기

기 조작을 시작할 수 있다.

2.2.3 도착아크가 없는 노드
시작노드를 비롯하여 노드들 중 도착되는 아크가

없는노드는 해당 ESMG의 상위 ESMG에서 선행된

조작들에 의해 이미 그 상태에 도달되어 있어야 하

는노드이거나 특별한 선행조건없이 간단한 조작만

으로 완료되는 노드를 의미한다.

2.2.4 출발아크가 없는 노드
종료노드를 비롯하여 출발하는 아크가 없는 노드

는 해당 ESMG 내에서는 더 이상의 후속조작이 필

요없고 상위 ESMG의 후속복합노드들의 선행조건

으로도 요구되지 않는노드들이며 단지 상위 ESMG

의 후속복합노드들의 하위 ESMG에서 도착되는 아

크가 없는 상태노드들의 상태 조건을 만족시키는데

기여할 수 있는 노드이다

3. ESMG의 진행상태 표시

ESMG는 플랜트의 운전 엔지니어들에게 각종 기

기 조작시퀀스가 정확하게 이루어지고 있는지의 여

부를 신속하게 알려주기 위한 목적으로 구성하므로

노드간의 선행 및 후속관계와노드의 현재진행상황

을 편리하게 나타낼 수 있어야 한다.

3.1 노드의 표현

3.1.1 노드의 표현 형태
모든 단순노드는 원으로 나타내고 모든 복합노드

는 직사각형으로 나타낸다. 복합노드 중 하위

ESMG를갖지 않는 단순 복합노드는 여타복합노드

의 1/2 길이의 직사각형으로 나타낸다. 그림 2의 노

드 No. 1은 단순노드이고 노드 No. 2는 복합노드이
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그림 5. TBFP-A 기동 ESMG
Fig. 5. ESMG of TBFP-A Start-up

그림 6. TBFP-A 승속 ESMG
Fig. 6. ESMG of TBFP-A

며 노드 No. 3은 단순 복합노드이다.

3.1.2 노드의 진행 상태의 종류 및 표시
각 노드에 해당하는 기기 조작이나 기기 상태가

진행된 정도는 다음과 같이 구분하여 표시한다.

① 미 시작상태(Prestart State) : 필요한 선행노

드들이 모두 완료상태에 이르지 못하여 아직

시작이 안 되었거나 시작을 할 수없는 상태로

서 노드에 아무런 색도 채우지 않는다.

② 시작상태(Start State) : 필요한 선행노드들이

모두 완료되어 현 노드의 시작이 가능한 가능

해진 상태로서초록색을 부여하며노드사각형

의 좌변을 초록색으로 굵게 표시한다.

③ 진행상태(Progressing State) : 현 노드가 나

타내는 기기 조작이 현재 진행 중인 상태로서

적색을 부여하며 전체 직사각형의 면적 중 현

노드의 하위 부속 ESMG 내의 조작노드들 중

완료된 조작노드들의 비중을 합한 값 만큼에

비례하는 면적을 적색으로 채운다. 상태 노드

는 선행조건 노드들이 모두 완료되면 자동으

로 완료되며 따라서 진행 상태 표시는 하지 않

는다.

④ 완료상태(Completed State) : 현 노드가 나타

내는 상태에 도달했거나 조작이 완료된 상태로

서 청색을 부여하며 노드 전체를 청색으로 채

운다. 상태노드는 미 시작상태와 완료상태 만

을 갖는다. 시작노드는 해당 ESMG에 해당하

는 조작이 시작되면완료상태가 되고 종료노드

는 해당 ESMG에 해당하는 조작이 종료되면

완료상태가 된다.

3.1.3 예외 상태 노드의 표현
잘못진행되거나 진행상태의 확인이 제대로 안 되

는 노드들은 다음과 같이 표시한다.

①선행조건이 모두 만족되지못한 상태에서 진행

이 확인된 노드 : 진행상태를 나타내는 적색으

로 채워진 부분을 깜빡거리게 한다. 상위

ESMG에서는 현 진행 상태를 나타내는색상으
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그림 7. T Termal Power Plant Unit #1 의 Main ESMG
Fig. 7. Main ESMG For T Termal Power Plant Unit #1

로 그림 4로 채운부분이 깜빡거리도록 한다.

② 조작명령이나 신호를 발생시켰으나 실제조작

이 일어나지 않은 상태의 노드 : 해당 노드의

1/2만 진행 상태로 채우고 깜빡거리도록 한다.

③ 조작명령이나 신호를 발생시켰으나 실제조작

여부가 확인이 되지못하는노드 : 조작명령이

나 신호를 발생시켰으나 실제 기기가 조작되

었는지를 확인할 수 없는 경우로서 해당노드

의 1/2은 진행상태를 나타내는 적색으로 채우

고 나머지는 연한 적색으로 채우며 이후 확인

이 되는대로 노드 전체를 완료색상인 청색으

로 채운다.

3.2 아크 집합의 표현

그래프 표시의 간편화를 위하여 각 아크의집합은

다음과 같이 나타낸다.

① ANDed-Out 아크 : 첫번째출발 아크의 중간

임의의 점에서 분기하여 표시한다. 예를 들면

그림 2의 노드 No. 1에서 출발하는 아크의 집

합이 ANDed-Out 아크이다.

② ANDed-In 아크 : 첫 번째 도착 아크의 중간

임의의 점에 연결하여 표시한다. 예를 들면 그

림 2의 노드 No. 6에 도착하는 아크의 집합이

ANDed-Out 아크이다

③ ORed-Out 아크 : 출발노드에서 각각 출발하

도록 표시한다. 예를 들면 그림 2의 노드 No.

5에서 출발하는 아크의 집합이 ORed-Out 아

크이다.

④ORed-In 아크: 도착노드에 각각 따로 도착하도

록 표시한다. 예를 들면 그림 2의 노드No. 9에

도착하는 아크의집합이 ANDed-Out 아크이다.

4. 적용 예

본 논문에서 제시한 기동시퀀스 진행 감시를 위한

자료구조로서의 ESMG를 그림 1에 보인 화력발전

소의 급수 펌프 기동 시퀀스 감시에 적용하는 예를

보인다. 급수펌프 계통은 모터구동 펌프와 두 개의

터빈구동 펌프(Turbine-driven Boiler Feed-water

Pump: TBFP)로 구성되어 있다. 발전소의 기동 시

는 먼저 모터 구동 급수펌프를 사용하여 발전소의

출력을 120[MW]내외까지증가시킨후증기를 이용

한 두 대의 터빈구동 펌프를 이용하여 정격출력까

지 증발시키게 된다. 기동 과정에서 터빈 구동 급수

펌프들의 기동 시퀀스 진행을 감시하기 위한

ESMG(ESMG Name: “TBFP 시스템 기동 ESMG”)

를 그림 3에 보였다. 여기서 “TBFP 시스템 기동

ESMG”는 발전소의 “Main ESMG”의 “TBFP 시스

템 기동” 복합노드의 Sub5-ESMG이다.
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4.1 TBFP　시스텝 기동 ESMG

TBFP System의 기동이 시작되면 “START” 노

드 (Node No. 0)는 그대로 완료상태로 되고 TBFP

의윤활유계통의 기동이 시작된다(Node No. 1 “Lub

Oil Sys. Start”). 윤활유계통의 기동을 위해서는 다

시 많은 기기 조작과 상태확인이 필요하므로 Node

No. 1은 복합노드가 되고 따라서 Sub-ESMG인

“TBFP Lub Oil Sys Start ESMG”를 갖는다.

윤활유계통의 기동이 완료되고 급수탱크에 급수

가 채워져 있으면(Node No. 2: “급수탱크 충수”)

TBFP에 급수를 채우게 된다(Node No. 3: “TBFP

충수”).

TBFP 충수가 완료되면 TBFP를 start하기 전에

먼저 펌프전체의 온도를 균일하게 올려주기 위하여

Turning Gear를 사용하여 TBFP를 서서히 회전시

켜 준다(Node No. 4: “TBFP Turning Gear 운전”).

TBFP를 서서히 회전시켜주면서 TBFP를 예열한

다(Node No. 5: “TBFP 예열”).

TBFP의 예열이 끝나면 A와 B 두 펌프 중 어느

펌프를 먼저 start할 것인지 선택한다(Node No. 6:

“TBFP Preselect”).

선택 결과에 따라 ORed-Out 아크가 Node No. 6

로부터 출발된다. 이어서 선택된 펌프가 기동되고

(Node No. 9: “TBFP-A 기동” 또는 Node No. 11:

“TBFP-B 기동”) 다른 펌프는 기동대기 상태

(Stand-by)로 된다(Node No. 10: “TBFP-B Stand-by”

또는 Node No. 12: “TBFP-A Stand-by”).

선택된 펌프가 기동 완료되면(Node No. 13:

“Selected TBFP 기동 완료”) TBFP 시스템 기동

ESMG는 종료되고 상위의 “Main ESMG”의 “TBFP

시스템 기동” 복합노드는 완료색상인청색으로채워

지게 된다.

4.2 ESMG의 계층구조

4.1에서 설명한 “TBFP 시스템 기동 ESMG”는

“Main ESMG”의 “TBFP 시스템 기동” 복합노드를

나타내는 하위 ESMG이다. 마찬가지로 “TBFP 시스

템 기동 ESMG”의 복합노드들은 각각 노드가 나타

내는 기기 조작을 완료하기 위해 필요한 상세 기기

조작과 상태 확인 시퀀스를 나타내는 하위 부속

ESMG들을 갖는다.

그림 3의 “TBFP 시스템 기동 ESMG”의 Node

No. 1인 “TBFP Lub Oil Sys Start” 복합노드의 부

속 ESMG인 “TBFP Lub Oil Sys Start ESMG”를

그림 4에 나타내었다(이하노드의 상세명칭의 표시

는 해당 그림참조). Main Oil Pump A 또는 B를 선

택하여 기동하기 전에 4가지 선행 기기 조작이나 상

태 확인이 필요하며(Node No. 1-4) Pump A 또는 B

를 선택하여 기동함에 따라(Node No. 6과 10 또는

Node No. 8과 12) 선택되지 않은 펌프는 대기상태로

들어감을 알 수 있다(Node No. 7 또는 9). 선택된

Main Oil Pump의 기동이 완료되면 비상 베어링윤

활유 펌프를 “AUTO” 위치로놓아 비상시에 자동으

로 start되도록 세팅하면 “TBFP 시스템 기동

ESMG”가 종료되고 그림 3의 해당 “TBFP Lub Oil

Sys Start” 복합노드 전체가 완료색상으로 바뀌게

된다.

다시 그림 3의 “TBFP 시스템 기동 ESMG”에서

TBFP-A가 선택된 경우를 가정하여 Node No. 9인

“TBFP-A 기동” 복합노드의 부속ESMG인 “TBFP-A

기동 ESMG”를 그림 5에 나타내었다. 선택된

TBFP-A를 기동하기 전에 확인해야 할 상태나 간단

한 조작들 10개 항목의 점검이 이루어져야 함을 나

타내고 있다. 이들항목중 9개항목(Node No. 2-10)

은 TBFP-A 기동이 시작되기 이전의 기기조작에서

이미 이루어져 있어야 하거나 또는 “BFPT-A 기동

ESMG”의 시작노드와 특별히 후속관계가 성립되어

야만 할 필요성이없는노드들로서 따로 선행노드가

없음을 알 수 있다.

TBFP-A의 기동이 enable된 후(Node No. 12) 추

가로 5개 항목의 점검이 이루어지면(Node No.

13-17) TBFP-A의 기동 스위치를눌러 TBFP-A를

start 시킨다(Node No. 18). TBFP-A는 주요 펌프로

서 제대로 start된 상태로 되었는지의 여부를반드시

확인하여야 하므로 Node No. 18은 단순복합노드가

되어 크기가 여타 일반 복합노드의 1/2크기로 표시

되었다.

TBFP-A는 start되는 대로 정상 운전속도까지 승
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속시켜야 하며(Node No. 19), 이를 위하여는 다시

많은 기기 조작과 상태 확인이 필요하므로 Node No.

19은 복합노드로 표시되었다.

그림 6에 “TBFP-A 승속” 복합노드의 하위 부속

ESMG인 “BFPT-A 승속 ESMG”를 보였다. 다른

상위의 ESMG와는달리 최 하위 ESMG로서 대부분

의 기기 상태나 조작이 단순노드로 표현되었음을 알

수 있다. 그림 7에 최상위 Main ESMG의 실제 구현

화면을 보였다.

5. 결  론

본 논문에서는 수많은 기기 조작과 상태의 확인이

순차적으로 이루어져야 하는 화력 발전소의 기동 시

퀀스가 제대로 진행되는지를 편리하게 감시하고 이

상 발생 시 운전 담당자에게 즉시 알릴수 있는 자료

구조서의 ESMG를 개발하고 그 적용 예를 보였다.

제안한 ESMG는 현재 본 연구실에서 개발 중인 국

내의 500MW급 화력발전소의 안정운전 지원을 위한

지능 시스템의 일부로서 기동 시 운전 엔지니어들의

신속정확한 기동 시퀀스의 진행상황파악을 지원하

기 위한 목적으로 개발되었다. 향후 발전소는 물론

기동절차가 복잡한 각종 대규모플랜트의 경우에도

운전 중 실시간으로 입력받는 센서값들을 사용하여

ESMG의 각 노드에 해당하는 기기조작들이 선행과

후속 조건들을 만족하며 기동이 정상적으로 진행되

어 가는지를 판별 할 수 있는 지능 운전 감시시스템

의 구현에 요긴한 구성 요소로서 활용될 것을 기대

한다.

본 논문은 한국서부발전(주)의 지원에 의하여 기초전력
연구원 주관으로 수행된 것임.
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