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1. 논문 제출 안내

저자가 제출한 논문은 수정 없이 원본 자체를 “PDF”로 변환하여 출판되도록 저자는 논문 작성시 아래 투고 요령을 참고하고, 본문은 2컬럼, 10포인트, 한글은 바탕체, 영문은 Times New Roman 으로 작성한다. 

2. 논문 용지와 여백

논문 용지로서는 A4 크기(21.0cm×29.7cm)의 백색 용지를 사용하여야 하며, 레터용지를 사용해서는 안된다.  논문 분량은 2페이지이며, 페이지번호는 삽입하지 않는다. 논문 작성시 용지 여백의 크기는 다음과 같다.

왼쪽 여백	       :	18mm 
오른쪽 여백	       :	18mm 
위쪽 여백	       :	22mm 
아래쪽 여백	       :	20mm 
단(column)너비	:	23.53글자 
단사이여백	       :	2.26글자 
단 높이		:	250mm 

이 안내문은 위에서 제시한 사항을 기준으로 작성한 것으로서, 들여쓰기는 4mm (2글자정도)로 한다. 모든 문장은 10 포인트 크기로 작성하는 것을 원칙으로 한다. 다만 논문제목, 저자이름, 요약문, 표제 작성시에는 예외로 한다. 줄간격은 2mm (HWP에서는 150%)로 한다. 

※	본 연구는 **********에 의하여 연구되었음.

3. 논문 형식 
3.1 첫째 면 

논문의 제목은 14포인트 크기로 국문과 영문으로 작성하며 저자이름과 주소는 11포인트 크기로 국문으로 작성하며 발표자 이름앞에는 “○”기호를 붙이고 책임저자 이름 뒤에는 “*” 기호를 붙인다.  그리고 요약문과 주요어는 11포인트 이고 영문으로만 작성한다. 요약문의 단어수는 150개 이내로 하고 주요어 개수는 5개로 한다. 또한, 국문제목, 영문제목, 저자, 요약문 사이에는 8mm정도의 여백을 설정하고 주요어와 본문사이에는 두줄의 여백을 둔다. 본문 각 장의 제목은 11포인트로 진하게 하며 각 절의 제목은 10포인트로 기울기를 적용한다.

3.2 그림과 표 

	


그림 1. 그림 설명문은 그림 밑에 위치시킨다.

그림의 선은 백색 바탕에 흑색으로 한다. 그림이나 표는 처음 언급되는 문장에 되도록 가까운 곳에 위치시킨다. 그림 번호와 설명문은 국문으로 작성하여 그림 밑에 배치하고 가운데 정렬한다. 표 번호와 설명문은 국문으로 작성하여 표 위에 배치하고 가운데 정렬함을 원칙으로 한다. 

표 1. 표 설명문은 표 위에 위치시킨다.
	
	A
	B
	C

	(1)
	15.0 %
	16.3 %
	18.2 %

	(2)
	31.1 %
	33.8 %
	29.8 %

	(3)
	13.3 %
	12.1 %
	11.1 %



3.3 수식 

수식 번호는 논문 전체에 걸쳐 순차적으로 부여한다. 그리고 괄호안에 수식번호를 넣어 수식 우측 중앙 끝에 위치시킨다. 본 안내문에서 예시 된 바와 같이 강조하고 싶은 단어 예를 들어 ‘정리’ 나 ‘증명’ 과 같은 단어는 진하게 하여 강조할 수 있다. 

정리 1 : 다음과 같이 주어진 시스템을 생각하자. 

                          (1)
만약 행렬 A가 안정하면 행렬 {A,B}는 안정화 가능하다. 
증명 : 증명이 간단하므로 생략한다.                ■
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