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특허청  

청  1 

컴퓨  에, 상  컴퓨 에  3차원 공간에 는 복수  링  포 는 체  시 고, 상

컴퓨 에  상  체  애니  생   애니  생  그램   컴퓨  독가능

 매체 ,

각 링 는  심  는   어도 포 ,

상  애니  생  그램 ,

상  컴퓨  지시 수단   사  에 라 링  택 는 1 단계;

상  지시 수단   상  사  에 라 상  택  링  상    공간  가동

(movable) 또는 고  는 2 단계;

상  체  (posture) , 비안(Jacobian) 매트릭스  그  싱귤래러티- 스트 스(SR-Inverse)

매트릭스에   스 마틱 연산(inverse kinematics computation)  여 결 고, 상  지시

수단   상  사  에 답 여 상  에 시 는 상  체  링  동시 는 3 단

계;

 상  3 단계에  가 결  체  상  에 시    생 는 4 단계; 

상  4 단계에  생  에 여 상  에 상  체  시 는 5 단계

 포 고,

상  3 단계에 ,

상  동  링  에,   들  가동  또는  고  어  는  건  에  연산 는  

(solution)  찾  수 , 상  체  상  는 상  견  에 여 결 고,

상   찾  수 없 ,   고  어 는 링 가 상    가동  지

않고 동 어  찾  수 고, 상  체  상  는 고    갖는 링  동시  후에

찾  수 는 에 여 결 는 컴퓨  독가능  매체.

청  2 

1 에 어 ,

상   찾  수 도  동 는 상  링     상  링 가 동  후에 고  지

는 컴퓨  독가능  매체.

청  3 

1 에 어 , 

상  3 단계에  상  사  에  동 는 상  링    고  라도, 상

  상    가동  지 않고 동 는 컴퓨  독가능  매체.

청  4 

컴퓨  에, 상  컴퓨 에  3차원 공간에 는 복수  링  포 는 체  시 고, 상

컴퓨 에  상  체  애니  생   애니  생  그램   컴퓨  독가능

 매체 ,

각 링 는  심  는   어도 포 ,

상  애니  생  그램 ,

상  컴퓨  지시 수단   사  에 라 링  택 는 1 단계;
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상  지시 수단   상  사  에 라 상  택  링  상      

는 2 단계;

상  체  , 비안(Jacobian) 매트릭스  그  싱귤래러티- 스트 스(SR-Inverse) 매트릭스

에   스 마틱 연산  여 결 고, 상  지시 수단   상  사  에 답

여 상  에 시 는 상  체  링  동시 는 3 단계;

 상  3 단계에  가 결  체  상  에 시    생 는 4 단계; 

상  4 단계에  생  에 여 상  에 상  체  시 는 5 단계

 포 고,

상  3 단계에 ,

동  링  에,    과 도  상  링  상   들  시 지 않는 건 

에  연산 는  찾  수 , 상  체  상  는 상  견  에 여 결 고,

상   찾  수 없 ,  상     과 지 않는   상    

 과 여   찾  수 고, 상  체  상  는 상     후에 찾  수

는 에 여 결 는 컴퓨  독가능  매체.

청  5 

4 에 어 ,

각 링    상   시 에 시 는 컴퓨  독가능  매체.

청  6 

5 에 어 , 

각 링   가 각각    도 또는 그 도 내  근 에 는 경우, 상  에 시

상    시색  변경 는 컴퓨  독가능  매체.

청  7 

4  내지 6   어느  에 어 ,

각 링  상   는 상  지시 수단   상  사  에 라 가변  컴퓨  독가능  매

체.

청  8 

1 , 2  또는 4  내지 6   어느  에 어 , 

상   상에 시 는 지시 수단  상   상에  상  링  도  동시  상  링 가 택

는 컴퓨  독가능  매체.

청  9 

8 에 어 ,

상  링 가 택 , 상  링  상   상  시색  변경 는 컴퓨  독가능  매체. 

청  10 

삭

청  11 

삭

청  12 
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삭

청  13 

삭

청  14 

삭

청  15 

삭

청  16 

삭

청  17 

삭

청  18 

삭

  

 술  야

본  3차원 컴퓨  그래 스   애니  생  그램에  것 , 특 , 3차원 공간에 <1>

는 복수  링  갖는 체  에 시 고, 그 체  애니 (동 상)  생   애니

 생  그램에  것 다.

 경  술

, 2차원   애니   에 는, 릭  동  ,「원 상」과「동 상」  <2>

누고 다.  「원 상」  동  체  결 짓는 포  그 낸 그림 고,「동 상」 「원 상」과「원 상」

사  보간  그림 다. 

편, 상  다  , 3차원  컴퓨  그래 스가 많  사 게 었다.  3차원 컴퓨  그래<3>

스  상에 는,「  」 라 리는   후,   간   스 라  보간 등에 

 동  생 고 다.  「  」 ,  애니 에 「원 상」 라고 생각 , 양 는 매

우 사  업  취 다고  수 다. 

그러 , 3차원 컴퓨  그래 스  상 , 2차원  애니  에는 아직 지 못  것  <4>

상 다.  그 는, 에 언 는  업에  다고  수 다. 

 들 , 간   동  생 는 경우, 3차원 컴퓨  그래 스에 는, 3차원에  간  <5>

상  진 고 지만, 간    리 등  각 에 움직  여 는 ,  상

에 는 게 누어  쳐  3    연산 처리 는 에 고 지 않다.   

쳐에 는, 실  간  움직 에 주어지지 않 므 , 애니  에  운 동   

는 경우가 다.  또 , 간   다수  링  갖는 체 , 복  또  다량  도  갖는

다.  링 는  심  는  과 그곳  연 는   갖는 체  단 다.  또,

링 는  만  어도 다.

도 19는 복수  링  는 간단  간    도시 다.  도 19에 , 각 링 (10)   <6>

(11)  동그라미  시 고, 그곳  연 는  (12)   타내고 다.  러  간

 동 , 래  연산 처리 (  들 , 단순  스 마틱 )  어 는 것  곤란

다.   들 , 래  스 마틱   애니  생  그램에 는,  링  동
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시  , 간    수 는  연스러운  지 도 , 다  링   동  결

 수 없다.  욱 상 게는, 래  애니  생  그램에 는, 든 링 에 여 각각, 그  

 가동 지, 고 지  사 에  다.  그리고,   링  택 고, 그 링  

동(또는 )시킬 , 다  가동 링  는, 그      동 지만, 고  

  는 동 지 않  에, 간   가 연스럽게 거 , 다  링 가 고 어 

 에, 택  링  원 는  동  수 없다는 편  었다.   경우, 애니  는,

   고    여, 간      각 링  각각 동시킴

 원 는   가 었다.   같 , 래  애니  생  그램 , 그  복

 또  비 어 , 애니  에게 어 , 사  어 운 것 었다. 

〈  개시〉<7>

라 , 본  , 보다 단순 고 평  , 복수  링  갖는 체   결  수 <8>

는 애니  생  그램  공 는 것에 다. 

또 , 본  ,  링  동에 수 여, 복수  링  갖는 체가  수 는  연스<9>

러운  지 도  는 애니  생  그램  공 는 것에 다. 

상   달  , 본 에 는  링  동에 수 여, 복수  링  갖는 체가 <10>

수 는  연스러운  지 도 , 체  다  링   결 는 애니  생  그램

공 다. 

 들 , 본  애니  생  그램 , 간  ( 드)  어   연산 ,<11>

' 비안'(Jacobian) 라  리는  과  그  '싱귤래러티- 스트  스'(Singularity-Robust  Inverse(SR-

Inverse))라 리는 역 에   스 마틱 연산  다.   연산  애니  생

그램에 , 복수  링  갖는 체  애니   시, 에 시  체  

링  움직  , 체 체  가 연스럽게 지 않도 , 체  다  링   동

결  수가 어, 보다 단순 고 평  , 복수  링  갖는 체  애니   수 게

다. 

산업상  가능

상, 본 에 , 복수  링  갖는 체가  수 는  연스러운  지 도 , 체<91>

각 링   동  결  수 는 애니  생  그램  공 다.  에 라, 에 시

체   링  움직  , 체 체  가 연스럽게 지 않도 , 체  다  링  

 결  수가 어, 보다 단순 고 평  , 복수  링  갖는 체   결  수 게

다. 

도  간단  

도 1  복수  링  갖는 체  시 는  .<12>

도 2는 택  링  색  변  는 도 다. <13>

도 3  본 실시 에  체   변   는 도 . <14>

도 4는 본 실시 에  체   변  다   는 도 .<15>

도 5는 링   가 시    도시  도 .<16>

도 6  본  실시 에  타  시트  는 도 . <17>

도 7  체  고스트 시  는 도 .<18>

도 8  체  고스트 시  는 도 . <19>

도 9는 복수  체가 고스트 시   .<20>

도 10  체  링  착 능  는 도 .<21>

도 11  체  링  착 능  는 도 .<22>
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도 12는 체  링  착 능  는 도 . <23>

도 13  타  시트 도우에 택 역  시    도시  도 . <24>

도 14는 체   그룹  애니  에 여 는 도 . <25>

도 15는 체   그룹  애니  에 여 는 도 . <26>

도 16  체   그룹  애니  에 여 는 도 . <27>

도 17  체   그룹  애니  에 여 는 도 . <28>

도 18  체   그룹  애니  에 여 는 도 . <29>

도 19는 복수  링  는 간    도시  도 .<30>

〈  실시   량  태〉<31>

, 본  실시 에 여 다.  그러 , 본  술  가, 본 실시 에 는 것  아<32>

니다. 

도 1  복수  링  갖는 체  시 는  다.  도 1  ,  들 , 본  실시 에<33>

 애니  생  그램  실 는 컴퓨   다.  에는,  3차원 공간에 는

복수  링  갖는  간  체가  시 어 다.   링 (10)는,  도시   같 ,   (동그라미

)(11)과 그곳  연 는  ( )(12)  다.  또, (도 에 는 생략 어 지

만)  폭  갖는다.  또 , 링 (10)는  (11)만  어도 다.   , 간  동

 에 는  심 다.  또 ,    (각도)는, 사 에  사 에  또는

변경 가능 다.  또, 도 1  체는 간  지만, 체는 복수  링  갖는 체(동 , 워 블

등) 어도 다.   간 에 지 않고, 사 는, 마우스 등  여, 시 어 는 체  링

에, 커 (지시 수단)(20)  맞 ,  링  택  수 다.  본 실시 에 는, 특 , 마우스  

여 커  원 는 링 에 맞 고 ,  릭 , 우  릭 에  뉴  시시 고, 그

뉴 「 택」  지 는  등   링  택  지 않고, 커  맞 는 것만 , 링

택  수 다.  라 , 사 는 보다 간단  링  택  수 다.  그리고, 본 실시 에 는  링

에 커  맞 , 그 링  색  변 다.  에 라, 사 는 택  링  식  수 다. 

도 2는 택  링  색  변  는 도 다.  도 2  (a)  도 2  (b)에 도시   같  커<34>

동시 , 커   링 에 맞 , 그 링  색  변 다. 

사 는, 택  링    공간  가동 또는 고   수 다.   들 , 도 2  (c)<35>

에 도시   같 , 커   링 에 맞 고, 그 링 가 택  후, 우  릭  시 는 뉴에

포 는「고 」  택 , 택  링    고  다.  또,   가동 ,

 고  가동  변경 고  는 경우에는,「고  」  택  다.  람직 게는, 

  고 지 가동 지  식별 , 에 라    시색  다 게 는 것  람

직 다. 

사 는, 택  링  마우스  드래그 ,  상에  링  동  시 , 체  <36>

다.   , 가동  어 는 링    드래그 어 는 링  동에 수 여 동

가능 , 고  어 는 링    드래그 어 는 링  동  에 수 여, 

체  가 연스럽게 지 않는 에  동 지 않는다. 

또 , 택  링  동에 수 여, 다  링 는, 체 체가 연스러운  지 는 에 , <37>

  어 지 않는다. 

 같 , 본 실시 에  애니  생  그램 , 드래그 어 는 링  동  에 수 여,<38>

체  가  수 는  연스럽게 도  다  링   결 다. 

 , 본  실시 에  애니  생  그램 , , 비안 라 리는 과 그 싱<39>

귤래러티- 스트 스(SR-Inverse)라 리는 역 에   스 마틱 연산( ,「 비안과

그 SR-Inverse에   스 마틱 연산」 라 )  다.  비안과 그 SR-Inverse에 

 스 마틱 연산 , 간  ( 드)  어   개  연산 ,  연산 
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 애니  생  그램에 , 에 시  체   링  움직  , 체 

체  가 연스럽게 지 않도 , 체  다  링   결  수 다. 

비안과 그 SR-Inverse에   스 마틱 연산에 , 사 가  링  택 고, 그 택<40>

 링  동시  체   변경 고  는 경우에 체   결  시에 고 는 건 , 

3가지가 다.

(1) 택  링   다  링 가 고  어 는 경우, 당 는 다  링   고  상태<41>

에 , 체   변경 다.  또, 고 는 링  수, 는 다. 

(2) 각 링 는, 사 에   (각도)  어 지 않는다.<42>

(3) 각 링  각도가 각각 값( 상값)에 도  근 도   결 다. <43>

상  건 ,   간 는  경우가  ,  연산 에  라 는  가  얻어지지  않거 ,  산 는  것<44>

지만, 본 실시 에  상  연산  여, 체   상 상태  여 어 , 상  

건에 도 상 안   얻  수 게 다.  본 실시 에  는 상  연산 에 는, 각 건

/  도   링 마다  수 어, 순  건  과 어도 도에 라  동  실

 도  여, 체가  수 는  연스러운  도   안  가 진다.  에 

라, 고    동 거 , 링 가   어 는 경우가  수 다. 

러  연산  애니  생  에 ,   링  움직 게 는 사  1<45>

 에 , 그 링 가 지  에 도 , 체 체가 연스러운  결  수  

에, 각 링   움직 , 체 체   결 는 래  에 비 여, 매우 간단 도

직감  체    수 게 다. 

비안과 SR-Inverse에   스 마틱 연산  상  에 는,  들 ,  , <46>

· Nakamura,Y.  and  Hanafusa,H.:  Inverse  Kinematics  Solutions  with  Singularity  Robustness  for  Robot<47>

Manipulator Control, Journal of Dynamic Systems, Measurement, and Control, vol.108, pp.163-171(1986).

· Nagasaka, Inaba, Inoue: 동  동  변    간   신 동 계, 17  본<48>

  술 강연  비 약 원고집, vol. 3, pp. 1207-1208 (1999), 

· DasGupta,A.  and  Nakamura,Y.:  Making  Feasible  Walking  Motion  of Humanoid Robots from Human Motion<49>

Captured Data, Proceedings of International Conference on Robotics and Automation, pp.1044-1049(1999), 

· Popovic, Z: Editing Dynamic properties of Captured Human Motion, Proceedings of IEEE International<50>

Conference on Robotics and Automation, pp. 670-675(2000), 

· Nakamura, Yamane, Nagashima:  변  수 는 링 계  동  계산 과   운동 계산, <51>

본  지, vol.16, no.8, pp.124-131 (1998), 

· Nakamura, Yamane, Nagashima:  건  연  변 는 링 계  동 - 경계   운동<52>

는  겨에  -, 본  지, vol.18, no.3, pp.435-443 (2000) 등에 상  술 어 다. 

도 3  본 실시 에  체   변   는 도 다.  도 3  에 는, 간  체  <53>

는 복수  링  , 각 단 ( 리, )  는 링  A, B, C, D, E가 고 어 는 것  

다.  또 , 도 3에 는, 허리  에 는 링  F도 고 어 는 것  다.  본  실시 에

는, 링 가 고  어 라도, 그 고 어 는 링  택 , 링  드래그 여 움직  수

다. 

에 라, 래  같 , 드래그 고  는(움직 고  는) 링 가 고  어 는 경우, 단, 그<54>

링  가동   변경 는  지 않고, 고  링  드래그  수 게 어, 보다 간단  

 수 다.  또, 고   링 는, 드래그 후에도,  고  상태 고, 다  링 가 드래그 는 경

우에는, 고  링  취 다.  , 고 어 지 않  링  (가동   링 )도, 링  택

, 게 드래그  수 다. 

도 3  (a)에 ,  들 , 간  체  허리   링  F가 택 고, 그  , 도 3  (b)에<55>

도시   같  ( 도우 리  도시 생략)    드래그 , 본  실시 에  애니
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 생  그램  알고리 에 , 체 체    수 는  연스럽게 지 도 , 각 링

 가 결 다.   들 ,  상에 는,  링  B,  C,  D,  E    는 변 지

않고, 동 지 않지만, 리  링  A  는, 고  어 는 도 고 동 다. 

또 , 도 3  (c)에 도시   같 ,  우   드래그 는 경우에도, 도 3  (b)  경우  마찬<56>

가지 ,   링  B,  C,  D,  E    는  변 지  않고,  동 지  않지만,  리  링  A

는, 고  어 는 도 고 동 다. 

 같 , 본 실시 에  애니  생  그램 , 택  링  동에 수 여, 그  링 가<57>

고 어 는 경우에도, 그  동시  시 는 경우가 다. 

도 4는 본 실시 에  체   변  다   는 도 다.  도 4  에 는, 허리  링  F<58>

 드래그 , 도 4  (a), (b), (c)  순 , 고 어 는 다  링  A, B, C, D, E  포  든 링

 가 동  간다. 

또 , 본 실시 에 는, 커   링 에 맞 어, 그 링 가 택  후, 우  릭  시 는 뉴<59>

에 포 는「   시」(도 2  (c) 참 )  택 , 택  링    시시킬 수 

다. 

도 5는 링   가 시    도시  도 다.  도 5  (a)는  링   가 <60>

시  다.    는, 사  에  그  변경  수 다.   들 , 링  택

후에, 우  릭 뉴 「   변경」(도 2  (c) 참 )  택 고,   타내는 채 (또

는 원 )  드래그 , 도 5  (b)에 도시   같 ,   거 , 도 5  (c)에 도시

 같 ,    수 다. 

또 , 도 5  (d)에 도시   같 , 본 실시 에  애니  생  그램에 는, 링 는, 사 에 <61>

   어도 다.  , 본 실시 에  애니  생  그램 , 택  링 가 드래그 었

, 체 체가  수 는  연스러운  지 도 , 다  링  가 결  에, 사 에

   어 도  시 는 경우가 다. 

또 , 링 가   는 경우 등, 링  드래그 여 시 고, 링 가 그   도, 또는 그<62>

도 내  근 에 ,   색  변 도  여도 다. 

또 , 도 5  (e)에 도시   같 ,   시 는 링 는,  지 않고,  복수  링<63>

   동시에 시시 도 다. 

에는, 상술   같  체  시 는 도우 에, 애니  타  시트 도우가 시 다. <64>

도 6  본  실시 에  타  시트  는 도 다.  도 6  (a)는 도 1에 도시   같  <65>

체  시 는 도우  여 시 는 타  시트  도우  개략도 , 도 6  (b)는 그 

도 다.  본 실시 에 는, 타  시트는 시간    도  시 다.  라 ,  에  시

간에 는 각  , 타  에  애니  체  경과 시간 등도   시 다.

욱 람직 게는,   , 재 에 시 어 는   등  시 여도 다. 

그리고, 체  애니   에  생 다.  , 재  에 ,  들 , 도<66>

3  (a)  체   고, 그것  1   다.  그 후,  수 후  

 재  택 고, 그 에 , 도 3  (b)  체   여, 그것  2  

 다.  다시,  수 후   재  택 고, 그 에 , 재차 도 3  (a)

체   여, 3   다.  또 다시,  수 후   재 

 택 고, 그 에 , 도 3  (c)  체   여, 4   다.   같

,    후,  보간 처리  , 각   간   상  생 다.

 같  여, 체가 우  허리  동시 는 만  동  애니   수 다. 

 타  시트는, 래  애니  생  그램에 는, 그 시간  가   도  시 어 었다.<67>

그러 , 본  실시 에 는, 타  시트   태  다.  에 라, 래   등에  

  보내지고  것과 동 게 컷트가 러 가는 것  미지  수가 어, 래  2차원   애

니  에도 알  쉬운 스  공  수 다. 
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본  애니  생  그램 , 상  실시 에   비안과 그 SR-Inverse에   스<68>

마틱 연산   애니  생  그램에 지 않고, 체가  수 는  연스러운 

 지 도 , 체  링   동  결  수 는 연산 (알고리 )  갖는 그램  

다. 

[ 가 실시 ] <69>

또 , 본  가 실시 에 여 다.  본 실시  애니  생  그램 , 재 시각  <70>

에 는 체  시 고 는 도우 에, 다  시각  에 는 체  고스트 

시시 는 능  갖는다.  다  시각  체는, 고스트 시에  재 시각  체보다, 색채  얇

게 /또는  도  시 다.

도 7  도 8  체  고스트 시  는 도 다.  도 7   에는 체  시 는  도<71>

우(1) , 타  시트  시 는 타  시트 도우(2)가 도시 다.   도우(1)에는, 타  시트 도우(2)

타  시트에  재 시각    K1에 는 체 M1가 시 어 다.  여 , 사 는, 타

시트 도우(2)  뉴에  시  릭 고, 그것에 라 시 는  다운 뉴 ,  들  "  

 고스트  시"  택 , 도 8   에 도시   같 ,   K1보다     K2

에 는 체 M2가 고스트 시 다. 

고스트 시 는 체는  지 않고, 복수 시 어도 다.  또 , 고스트 시 는 체는, <72>

재 시각보다     체에 지 않고, 또    , 또는, 재 시각보다 앞

 다   ,  앞    체가 택 어도 다.  또 ,  다운 뉴에 시 어 는

 같 ,  에 지 않고,   간  (  다운 뉴에는, " "  시)  체

가 고스트 시 어도 다. 

또 , 다  시각  체는, 고스트 시에 지 않고,  도우(1) 내에 , 재 시각  체  식<73>

별 가능 게 시  다.   들 , 다  색  시 어도 다. 

도 9는 복수  체가 고스트 시   다.  도 9  타  시트 도우(2)에    K5  <74>

재 시각   ,   K5에 는 체 M5 에, 그 후 2개씩    K3, K4, K6,

K7에 는 체 M3, M4, M6, M7가 고스트 시 어 다.  또, 복수  체  고스트 시 는 경우에

는, 도 9에는 도시 어 지 않지만, 고스트 시 는  복수 택  수 는 뉴가 마 다. 

 같 , 재 시각    체  시 는 도우에, 다    체  고스트 시<75>

, 사 는, 다  시각    체    , 재 시각    

체   수  에,  업  가능 게 다. 

람직 게는,  도우(1)에 고스트 시 어 는 체에 커  맞춰, 마우스  릭 , 고스트<76>

시 어 는 체  택 , 재 시각   , 택  체에 는   

도  여도 다.   들 , 도 8에 , 체 M2  택 , 타  시트 도우(2)에 , 재 시각   

   K1    K2  변경 다.  라 ,  도우(1)에 , 체 M2는, 고스트

시  통상 시  다.  또,  경우,   K2보다      체가 고스트 

시 다. 

또 , 본 실시  애니  생  그램 , 재 시각    체  링 , 고스트 시 어<77>

는 체  는 링 에 착  수 는 능  갖고 어도 다.   착 능 , 사 가,  다

   간에 , 체  링   시 고  는 경우에 편리  능 다. 

도 10, 도 11  도 12는, 체  링  착 능  는 도 다. 도 10에 도시   같 , <78>

들 , 사 가 재 시각  체 M1   링  L1(  러싸  링 )  택 여, 드래그 고, 도

11에 도시   같 , 그 택  링  L1가, 고스트 시 어 는 체 M2  는 링  L2(

러싸  링 )에 다가 가고,  상에 , 링  L1  링  L2  거리가  거리 내  , 도 12에 도

시   같 , 링  L1는 동  그 택  링  고스트 시 어 는  링  L2   동시

다.   에  라,  링  L1  링  L2는  첩 어  시 다.   ,  도우  에 ,  링  L1  

개 (3차원)   링  L2  는 개  가 비 고, 2개  사  거리가  거리 내

, 링  L1  가 링  L2   도 , 링  1  동시 다.   , 체 M1  다  링  
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  는, 비안과 SR-Inverse에   스 마틱 연산에 여, 체 M1가 연스러운

 지 도  결 다. 

본 실시  애니  생  그램에 는, 2차원 에 3차원  체가 시 므 ,  착 능  없<79>

는 경우에, 사 가 눈   링  L1  링  L2  첩시 고  여도, 에 는, 상, 2개

링 가 첩 어 는 것처럼 보여도,   에  지 않는 경우가 다.   경우, 시  

꾸어, 체  시  경우에, 2개  링 가 첩 지 않아, 다시, 링  1  링  2가 첩 도 , 링  1

드래그 는 업  게 어 비 다.   같 , 3차원  체  는 본 실시  애니

 생  그램에 어 는, 상  착 능  특  , 사 에  애니   업 

상에 게 공헌 다. 

또 , 본 실시  애니  생  그램 , 타  시트에 여,  택  , 어도<80>

 (   포 )  택  수 다.   , 타  시트에는, 택   역( 택 

역)  시 다. 

도 13 , 타  시트 도우에 택 역  시    도시  도 다.  도 13에 ,   <81>

  라, 택   에 택 역 S가 시 다.  도 13에 는,   1∼13  택 어 

다.  택 역 S  에 시 는 재생 튼(▲(역  재생) 또는 ▼(순  재생))  릭 , 택 

역 S   재생  수 다.  또 , 재생 튼 ▲과 ▼과  사 에 시 는 ■ 튼  재생 지 튼

다. 

또 , 본 실시  애니  생  그램에 는, 택 역 S  , 다  시간  에 복사  수<82>

다.  , (1) 도 13에는 도시 지 않았지만, 커  택 역 S에 맞춰, 우  릭 , 뉴가 시

고, 그 뉴에 포 는「복사」  택 , 택 역 S   가 복사 다.  그리고, (2) 

  택 고(도 10에 는,   16  택 어 ), (3) 우  릭  시 는 뉴

에 포 는「 여 」  택 ,  택   개시 ,  복사   여 어진다.

, 도 13에 ,  16∼28  에,  1∼12   여 어진다.  에 라, 복 동  애니

 게  수 게 다. 

또 , 본 실시  애니  생  그램에 는, 체  는 복수  링  든 동  <83>

 과는 별도 , ( 어도 )  링  동    그룹( )   수 

다.  , 체 체에    에,  링   그룹에    별도   수

다.  에 라, 그  링 만  동 , 체 체  동  리 여  수 다.  또 ,

 링 만  동 , 체 체  동 에 는 것도 가능 다.  본 능에 , 체  만

여, 그 만  동   수 게 다. 

도 14 내지 도 18 , 체   그룹  애니  에 여 는 도 다.  도 14  타  시<84>

트 도우(2)에는, 체 체   가 시 어 고, 택  에 는 체가,  도

우(1)에 시 어 다.  도 14  에 는, 사 는,    택 여, 체 체  동

 수 다.  또, 도 14에 는,「그룹」  아직 어 지 않다. 

도 15에 , 그룹   , 사 는, , 그룹  는 링  택 다.  도 15에 는, 체<85>

상 신  는 복수  링 (  내  링 )가 택 다( 택  링 색 , 택 어 지 않  링  다

색  변 다).   들 , 보드에 「shift」  누 , 링  택 , 복수  링  

택 가능 다.  링  택  료 고, 타  시트 도우 「 」 튼  택( 릭) , 그룹 「그룹

1」  그룹  다. 

도 16 , 그룹  후   , 타  시트 도우(2)에는, 체「 체」 「그룹 1」 라는  <86>

튼  시 고,「그룹 1」  택 ,  도우(1)에는, 그룹 1에 는  링 (상 신  는

링 )가 통상 시 , 그  링 는, 그룹 1  링 가 아니  에, 다  시 (  들 , 도시

 같   시)  시 다. 

사 는, 그룹 1  시 는 에 , 체 체에 여  동 과는 별도 , 그룹 1만  동  <87>

 수 다.  도 17에 도시   같 , 그룹 1에    는, 체 체에   

 다 라도 상 없고, 체 체  동 과 게 그룹 1  동   수 다. 

또 , 그룹 1에 여  과 체 체   는 것  가능 다.  도 18   <88>
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 다.  도 18  타  시트 도우에 는, 체 체에 여  과 그룹 1에   

   등 고, 체 체  동  들   동  다.  , 상  에 는,

체  상 신  그룹 1   에  동  고, 체  신  체에 여 

 동  그  다.   ,  들 , 도 17  타  시트 도우(2) 「그룹 1」에 는「

삭 」 튼  택( 릭) , 동  도 다.  , 그룹 1  삭 , 그룹 1에 여

 , 체 체  과 다. 

또 , 본 실시  애니  그램에 는,  도우   에  튼(도 7   도우 1 내<89>

 ●(실 는 색 동그라미) 시)  시 고, 사 는, 것  택( 릭) , 사 에  업 

,  체  링  택   드래그 , 시    등  든 ,  그에 는 상 ,

컴퓨   억 (  들  드 스  )에 도  여도 다.  에 라, 사  업

 그  보  수 다.  또,  튼 ●  에 시 는 ■ 튼   지 튼 다. 

본  보  는, 상  실시 에 지 않고, 청  에 재  과 그 균등 에 미 는 것<90>

다. 

도

    도 1
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    도 2
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    도 3
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    도 4
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    도 11
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    도 12
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    도 13
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    도 15
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    도 16
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    도 17
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    도 18
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    도 19
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