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한 실배

실험을 수행 감육결함 평가식을 제시한 사례가 있다, .
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1. No defect

ID No.
Defect length

(L/Do)
Defect width

(2 )θ
Minimum thickness

tp (mm)

SSP-0A 0.00 0° 7.2

2. Specimen type by minimum thickness of defect

ID No.
Defect length

(L/Do)
Defect width

(2 )θ
Minimum thickness

tp (mm)

SSP-2E 1.00 90° 6.3

SSP-2F 1.00 90° 5.4

SSP-2G 1.00 90° 3.6

SSP-2H 1.00 90° 1.8

3. Specimen type by width of defect

ID No.
Defect length

(L/Do)
Defect width

(2 )θ
Minimum thickness

tp (mm)

SSP-2D 1.00 45° 1.8

SSP-2H 1.00 90° 1.8

SSP-2L 1.00 135° 1.8

SSP-2P 1.00 180° 1.8

4. Specimen type by length of defect

ID No.
Defect length

(L/Do)
Defect width

(2 )θ
Minimum thickness

tp (mm)

SSP-1H 0.50 90° 1.8

SSP-2H 1.00 90° 1.8

SSP-3H 1.50 90° 1.8

SSP-4H 2.00 90° 1.8
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것을 깨우쳐주시고 끌어주신 정현철 박사님 감사드립니다 장호섭 박사님 바쁘신 와중.

에도 후배 신경써주셔서 감사드립니다 졸업 후 사회에 계시는 양승필 박사님 김성식. ,

박사님 강기수 박사님 감사합니다 센터에서 도움주신 최태호 선생님 김우진 선생님과, . ,

자동화실험실 후배님들에게 감사드립니다.

항상 막내아들 일 많이 한다고 걱정하시고 행여 힘들지는 않나 걱정하시는 강진에,

계시는 아버님 어머님 더 많이 찾아뵙고 더 노력하는 아들이 되겠습니다 제가 회사를, .

다니면서 사업을 하면서 두 분이 저에게 주신 많은 능력들을 아낌없이 발휘하여 꼭 성,

공하고 베푸는 사람이 되겠습니다 아울러 항상 많은 사랑을 주신 누님 인생의 큰 틀. ,

을 잡아주신 매형 민운택 사장님 감사합니다 편한 친구처럼 대해주시는 형님과 형수님.

께도 깊은 감사와 사랑을 전합니다 석사 때 태어나 벌써 중학생이 되는 재윤과 홍은. ,

초등학교 입학하는 윤영 주현 항상 가족들을 생각하고 건강하길 바란다 나산계기산업, , .

과 탐진기와의 모든 임직원분들의 건강과 회사의 무궁한 발전과 대박을 기원합니다, .

어려울 때 기꺼이 도움을 주셔서 감사드립니다.

멀리 김해에서 광주까지 귀한 딸 보내주신 김해에 계시는 아버님 어머님께도 감사드,

립니다 먼 길 왕래하시면서 저희들 보살펴주시고 걱정해 주신 은혜 잊지 않겠습니다. , .

크리스마스 전날이 생일인 기정아 전화도 못해 미안하다 애들 아프다고 광주까지 달려.

와준 처남댁 감사합니다 그리고 항상 반겨주시고 아껴주시는 김해가족들 모두에게도, .

감사드립니다.

년 학교를 떠나 사회로 나갔을 때 눈물의 시련과 좌절을 많이 겪었습니다 하지2005 , .

만 다시 시작한다는 각오로 생산현장 말단사원에서부터 시작하였습니다 세상이 저를.



배신도 하고 이용하기도 했지만 그때마다 정직하게 더 배우고 강해지기 위해 노력했습,

니다 그 결과 시련을 극복하고 앞으로 나갈 수 있었던 것 같습니다 이런 저에게 따뜻. .

한 정신적 기둥이 되어준 조선대학교 자동화실험실이 있었기에 더 성장할 수 있었습니

다 이제는 조그만 회사를 설립하여 운영하고 있지만 지금까지 겪었던 일들보다 더 큰. ,

시련들이 남아있을 것이고 당당하게 이겨내도록 하겠습니다 그것이 저에게 많은 도움, .

을 주신 분들께 보답하는 첫 번째 길이기도 할 것입니다.

마음껏 제하고 싶은 일을 맡겨주신 배한철 사장님 감사드립니다 큰형님 같은 김철영.

이사님과 믿고 일을 맡겨주신 이창근 사장님 감사합니다 같이 광주공장 큰 기둥이 되.

었던 정승택 과장에게도 감사를 전합니다 함께 일했던 이상민 차장님 모두 흩어져 버. ,

렸지만 한때 같이 일했던 공장 식구들 모두 저를 잘 따라주셔서 감사합니다 박사 입학.

때 헤어졌다 사회에서 다시 만난 이상테크 김동호 사장님 이상필 사장님 배성현 팀장, ,

님 감사합니다 사업초반에 많이 도와주신 포미 허상휴 사장님 허상호 상무님 정래주. , ,

이사님 감사드립니다 저를 믿고 맡겨주신 럭스콤 전자이 사장님 이민호 팀장님 김철. , ,

진 대리님 김은미 사원 모두 감사합니다 화순에 계시는 최재현 차장님 큰 세상을 보, .

여주셔서 감사합니다 전남 김대성 메니저님과 관계자분들 감사합니다 동강대학에. TP .

서 항상 살펴주시는 박경우 실장님 차천석 교수님 감사합니다 항상 친구처럼 따뜻이, .

신경써준 김지훈 교수님 김창오 박사님 감사합니다 큰 재능을 저에게 맡겨준 황과장, .

님 고맙습니다 졸업 후에도 여러모로 도와주신 영학형 둘째 축하드리고 성욱이 좋은. ,

회사 입사한 것 아빠된 것 축하한다, .

끝으로 나의 아들들 윤현과 성현 부족한 나를 부모로 찾아와줘서 고맙구나 너희 둘.

은 하늘의 천운을 두루 갖고 태어났으니 성장하여 반드시 대성하고 사회에 좋은 일을

많이 하는 큰 인물이 될 것이라 믿는다 또한 형제간에 서로 의지하며 세상을 즐겁게.

사는 모습을 아빠 형제간들이 행동으로 보여 줄 테니 꼭 배워서 실천하기 바란다.

결혼해서 잘 해준다고만 하고 매일 일한다는 핑계로 늦게 오는 신랑 원망도 많이 했

을 나의 아내 성아영에게 고마움과 사랑하는 마음을 전하고 싶습니다 황금마차를 타고.

궁궐로 들어가는 당신의 꿈은 곧 현실이 될 것입니다 항상 즐겁게 살아갈 수 있도록.

더 노력 할 테니 앞으로 잘 부탁합니다.

항상 당당하게 살아가겠습니다.

2010. 12. 31

박찬주 올림
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