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ABSTRACT

In this paper, interface of measurement systems supporting multitask for CATfcomputer aided test) is realized. 

Thread-based method is used for processing, and round robin method for scheduling. The interface of measurement 

systems supporting multitask for CAT is implemented using HP8590A spectrum analizer and HP473B meter as sys- 

tem operating instruments. Implemented softwares consist of a total of 9 modules and each module is mutually 

아lared. We designed the multitasking system which is able to construct added software modules for purposive in

strument, if more instruments needed additively. When a number of devices are connected, some problems may oc- 

cur. One of them get into a deadlock and the。나］er get loss of data during transmission. They are get into mainly 

due to the slight descrepancies among 나le communication protocals. To identify the variations of the standard and 

the cause of the problems, Protocol Analyzer is designed and implemented.

Experimental results 아iow that it is able to analyze various protocols. User can save measurement time and even 

without expert knowledge.

요 약

본 논문에서는 CAT를 적용하여 다중 처리를 지원하는 계측 시스템의 인터페이스를 설계하고 구현하였다. 다중 처리는 

프로세스 기법으로 트레드 방식을 사용하였고, 스케줄링으로는 라운드 로빈 방식을 사용하였다, 구현된 다중처리 시스템은 

HP8590A 스펙트럼 분석기와 HP473B 전력계를 시스템 운영 계측기로 이용하였다. 이밖에도 15대 까지의 계측기를 첨가하 

여 시스템을 운용할 수 있도록 하였다. 개발된 소프트웨어는 총 9개 모듈로 구성되어 있고 각모듈들은 상호 공유되도록 구 

현하였다 더 많은 예측기를 부가할 경우에는 목적 계측기에 알맞는 소프트웨어 모듈을 합하여 구성할 수 있도록 하였다. 또 

한, 계측기를 여러대 접속할때 발생할 수 있는 문제점에 대한 해결책을 제시하였다. 문제점은 정보의 전송도중 버스가 데드 

록이 되거나 데이타를 손실하는 경우이다. 문제 발생의 원인은 각 계측기가 갖고있는 정보 전송 프로토콜의 차이점이 있기 

때문인데, 이를 알아내고자 프로토콜 분석기를 설계하여 컴퓨터에 접속할 수 있도록 구현하였다. 실험한 결과 두 대의 서로 

다른 계측기가 갖고 있는 공통적인 프로토콜 패턴을 찾을 수 있었다. 이 시스템을 이용할 경우 사용자는 전문지식 없이도 측 

정 시 간과 오차를 줄일 수가 있다.
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I.서 론

최근 반도체 기술의 발달로 인한 컴퓨터 성능의 고 

도화로 컴퓨터는 사용목적이 일반적인 데이타 처리 

에서 정보화 사회를 지향하는 종합 정보 처리 형태로 

변화하고 있으며 이러한 과정의 하나로 자동화 작업 

이 추진되 어 점 차로 컴퓨터 사용의 개 념을 확대 시켜 

가고 있다. 처음에는 사무 자동화로 시작하여 공장 

자동화로 이루어 지면서 제품에 대한 계측 자동화가 

요구되고 있지만 이와 관련된 연구가 미비한 실정이 

다. 특히 공장 자동화와 계측•검사 자동화 분야에서 

정확성과 신속성을 얻기위해 수작업으로 행해오던 

계측 산업을 자동화시킴으로써 실험보다 계측 작업 

과 데이타 처 리에 소요되는 검사 비용과 시 간을 단축 

시키고 실험하는 시간에 투자하게 되었다. 이에 따라 

이전에는 생각하지도 못했던 실험 및 측정을 다양하 

게 할 수 있게 되었고 이의 분석도 다각도로 할 수 있 

게 되는 등 여러가지 잇점이 나타나게 되었으며 결과 

적으로 좀 더 말은 부분의 계측 자동화가 절실히 요 

구되고 있다. 이와같이 계측 자동화의 대표적 인 시스 

템이 CAT(computer aided test)이다.

CAT 시스템은 VXI 버스와 GP-IB를 컴퓨터에 연 

결시켜 구성한 시스템으로서 각종 장비를 연결, 통합 

계측을 하고 있으며 컴퓨터가 갖는 고속 처 리 능력을 

이용하여 생산성의 향상에 크게 기여하고 있다.

본 논문에서는 자동 계측 시스템을 구성할때의 심 

각한 문제점이 각 접속 장치간의 프로토콜 차이를 알 

아내고 이를 해석하여 문제점을 해결할 수 있도록 하 

기 위해서 프로토콜 분석기를 설계하였으며, 다양한 

계측 장비와의 인터페이스를 구성하기 위한 인터페 

이스용 소프트웨어를 개발하였다. 또한 라운드 로빈 

방식을 스케쥴링과 트레드 베이스 방식의 프로세스 

기법을 이용하여 동시에 여러대의 계측기를 측정할 

수 있는 다중처 리 프로그램을 구현하였다.

CAT는 계측 자동화를 위한 것으로 실험과 검사에 

소요되는 시간과 비용을 절감하여 실험의 일관성과 

품질의 통계적 정보를 즉각적으로 확보할 수 있는 잇 

점을 제공한다. 또한 개발 제품의 검사나 혹은 어떤 

실험의 측정을 컴퓨터로 자동화시키는 것이며, 검사 

나 실험은 원하는 결과를 얻기 위해 실험 대상에.대 

한 다양한 정 보를 추출하는 과정 이다.

테스트 시스템은 계측기와 컴퓨터를 결합시켜 테 

스트 절차를 자동화할 수 있다. 계측기와 컴퓨터른 

연결시키는 가장 전형적인 방법으로써 GP-IB 와 

VXI버 스를 연결하여 인터페이 스를 구성하는 시스템 

이다. 그림1은 일반적인 CAT 시스템 구조를 나타낸 

다.

Message~-Based 
Module

VXIbus

Re s i s t e r —Bas ed 
M o d u 1 e

그림 l.CAT 시 스템

Fig 1. CAT system

□ .시스템 개발 환경

다중처리에서 프로세스를 사용하는 방법에는 프로 

세스 베이스 다중처리 방법과 트레스 베이스 다중처 

리 방법등이 있는데 프로세스 베이스 다중처리 방법 

은 동시에 눌 이 상의 프로세스를 처리 하는데 쓰이며 

트레三 베이스 다중처리 방법은 동시에 단일 프로그 

램이 여리 부분을 실행하는데 쓰인다. 본 논문에서는 

트레드 방법을 사용하여 단일 프로그램의 여러 부분 

을 실행하도록 구성하였다.

2.1 스케줄링

다중처리 시스템은 임의의 작업에서 다른 작업으 

로 수행을 바꾸는 루틴을 가지고 있는 장점이 있다. 

이 루틴을 스케줄러라 부르며 스케줄링 기법은 단계 

별이 나 방법별로 〒분할 수 있다. 그림2는 4단계로 

이루어진 중앙 처리 장치의 스케줄링 흐름도를 보여 

주고 있다.

2.2 프로세스 스케줄링 알고리즘

본 논문에서 프로세스 스케줄링 알고리즘으로는 

라운드 로빈 스케줄링 방법을 사용하였다. 라운드 로 

빈 스케줄링은 시분할 시스템을 위하여 고안된 선점 

스케줄링 방식의 하나이다. 선점 스케줄링은 높은 우 

선 순위를 가진 프로세스들이 빠른 처리를 요구하는
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상위단계 스케쥴링

중간단계 스케즐링

하위단계 스케쥴링

그림 2. 중앙 처리 장치의 스케줄링 흐름도

Fig 2. Scheduling flowchart of central processing unit

시스템에서 유용하다. 선점을 효과적으로 하기 위해 

서는 많은 프로세스들이 주기억 장치내에 있어야 하 

고 중앙 처 리 장치가 사용가능해질 때마다 준비 완료 

상태에 프로세스가 있어야 한다.

이 방법은 그림3과 같이 FCFS(First Come First 

Serve)에 의하여 프로세스들이 내보내지며 각 프로 

세스는 같은 크기의 중앙 처리 장치를 할당받는다. 

선점

그림 3. 라운드 로빈 스케줄링

Fig 3. Round-robin scheduling

만약 프로세스가 중앙처리장치 시간이 만료될 때까 

지 처리를 완료하지 못하면 중앙 처리 장치는 대기중 

인 다음 프로세스로 넘어가며 수행못한 프로세스는 

준비 완료 리스트의 가장 뒤로 보내어진다.

이 스케줄링 방법은 대화식 사용자들에게 알맞은 

웅답 시간을 보장해주는 시분할 방식의 시스템에 유 

리하다. 이때 효율적인 문맥 교환을 기법을 쓰고 프 

로세스들이 동시에 주기억 장치내에 유지될 수 있도 

록 충분한 기억 용량을 준비한 다면 선점으로 인한 

오버헤드를 최대한 줄일 수 있고 시스템 성능도 높일 

수 있다.

in. 시스템 및 프로그램 구현

3.1 다중처리 프로그램 구현

데이타와 명령어를 처리하는데 있어서 인터페이스 

처리는 컴퓨터와 계측기간에 그림4와 같이 메시지를 

송수신한다.

그림 4. 인터페이스 처리부의 송수신 흐름도

Fig 4. Flow chart of processing unit for transmitting 

and receiving messages

그림4에서 보는 바와 같이 컴퓨터가 송신자가 될 

것인지 수신자가 될 것인지를 선택한 후 송신 상태에 

서는 송신 메시지를 송출하여 계측기가 송신명령에
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따라 동작하도록 하며, 수신 상태에서는 컴퓨터가 데 

이타를 수신하여 데이타 값을 표시하도록 구현하였 

다.

논문에서 사용한 Turbo C는 인터럽트 서비스 루틴 

을 위해 제공되는 인터럽트 함수형 수정자가 있어서 

인터럽트로 함수를 선언하면 컴파일러에서는 SP 

(stack pointer)와 SS(stack segent)를 제외 한 모든 

레지스터들을 자동적으로 보존시키고 인터럽트 복귀 

명령으로 함수를 종료한다. 그림5는 하나의 작업에서 

다른 작업으로 교환하기 위한 작업 교환과 다중처리 

를 위한 전체 작업 구조를 나타내고 있다.

또한, 인터럽트를 일으킬 때마다 작업을 바꾸기 위 

한 스케줄러가 요구되는데 ri림6은 이러한 스케줄러 

의 흐름도를 나타내고 있다.

그림 5. 다중처 리 전 체 작업 〒조

Fig 5. Entire task structure for multitask

3.2 프로토콜 분석기 하드웨어 설계

본 절에서는 GP-IB프로토콜이 다양하게 합성될 

수 있기 때문에 발생하는 문제점이 버스의 데드록 상 

태를 제기하기 위한 정보를 얻기 위해 GP-IB 프로토 

콜 분석기를 설계하는 과정을 기술한다

GP-IB 프로토콜은 그림7에 보인 것처럼 다양한 신 

호들의 조합으로 나타나고 있다. 여기에는 명령 모드 

경우만을 보였지만 디바이스 메시지 프로토콜에서는

그림 6. 스케줄러 흐름도

Fig 6. Flow chart of schedular
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더욱더 다양하게 나타나고 있다. 예를 들면 메시지 

구분에서 사용하는 구분 기호를 코마를 사용한 것도 

있고, C/R을 사용한 것도 있는데 C/R은 L/F와 후!께 

메시지 종료 부호로 사용되므로 송신측에서 C/R 다 

음에 전송한 정보를 수신즉이 제대로 받지 못하고 잃 

게 되며 심각한 경우는 수신측에서 메시지 구분에 사 

용된 C/R을 종료 부호로 착각하여 그 다음 코드가 

L/F가 들어 오길 기다리는 상태가 되어 버스가 데드 

록 상태에 놓이게 된다. 또한 종료 메시지를 나타내 

는 방법에 C/R, L/F 코드 시퀀스를 사용하는 것고卜 

L/F 코드와 함께 EOI 신호선에 펄스를 사용하는 것 

이 있는데 기 기마다 서로 다른 방법을 채택 하고 있어 

서 이것 또한 버스의 데드록 요인이 되고 있다. 원인 

은 GP-IB 프로토콜의 가능한 모든 조합을 고려하지 

않고 어느 정도의 가정하에 프로그램을 작성한데 있

I— 명형모드 -»；＜-------데이타 모드

ATN —1 I------------ \\---------------

MV —UU1厂U'—■LRTU~
U T L I-…一ff.， ，u C/R L/F

N A A 메시지 데이타 1 1

L 메시치 종료부호

가. 처음에 언리슨을 보내는 방식

j—딩 형 ------  더이 타 모드

ATN —1 모드 I--------- \\

명령 모드

厂'Fuim厂

T L 1----------------------- 1 C/R L/F UNL(UNT)
A A 머시지 대이타 1----- 1

데시지 종료부호

나. 마지막에 언리슨(언토커)를 보내는 방식

명령 모드

대이타 모드

\\------------

U T L 1----------------------- 1 C/R L/F
N A A 데시지 데이타 1----- 1

L 에시지 종효부호

그림 7. 명령 모드의 송中신 프로토콜

Fig 7. Tranceiver protocol of command mode 

다고 볼 수 있다. 최근에 생산되는 계측기기의 

GP-IB는 일반적으로 많이 사용되는 프로토콜로 운 

용 프로그램을 작성하기 때문에 별 문제가 발생하지 

않는다. 문제는 과거에 생산된 계측기기의 GP-IB 운 

용 프로그램 이 가지고 있는 프로토콜이다.

이러한 경우에는 예측치 못했던 버스의 데드록이 

발생하거나 정보를 잃어버리는 현상이 발생하는데 

원인을 파악하기가 대단히 힘들다. 왜냐하면 기기의 

메뉴얼에도 어떠한 프로토콜을 사용하였는지 세밀하 

게 기술되어 있지 않으면 실제로 기기의 프로그램이 

가지고 있는 프로토콜이 어떻게 되어있는지 알 수 없 

기 때문이다. 이런 이유로 GP-IB 버스 분석기를 사 

용하는데 장비가 고가인 관계로 더욱이 국내에서 사 

용되어진 적이 없다. 이러한 문제점이 국내에서 계측 

자동화 시스템을 구축하는데 주요한 장애 요인이 되 

고 있다.

본 논문에서 제안한 GPIB 프로토콜 분석기는 이 

런 점에 촛점을 맞추어 장애요인인 버스의 데드록 현 

상을 일으키는 원인을 찾을 수 있는 정보를 얻을 수 

있도록 다음과 같이 설 계하도록 한다.

첫째, GP-IB 버스상에 실리는 모든 정보를 모니터 

링 할 수 있어야 한다. 이것은 버스가 어느 시점에서 

데드록이 되는가 알아내기 위해서이다. 이것을 하기 

위해서는 GP-IB 버스 라인에 규격외의 다른 전기적 

영향을 주지 않도록 접속하여 전기적 신호의 상태를 

프로그램에서 읽 게 해준다.

둘째, 각 기기에 장착된 GP-IB 접속 장치가 가지 

고 있는 운용 프로그램 의 프로토콜을 분석할 수 있어 

야 한다. 이 것은 프로토콜 차이에서 발생하는 버스의 

데드록 현상이나 전송 도중 정보를 잃어버리는 원인 

을 찾기 위해서이다. 이것을 하기 위해서는 GP-IB 

버스 라인에 규격외의 다른 전기적인 영향을 주지 않 

도록 접속하여 프로그램으로 시험 신호(test signal) 

를 버스 라인에 실을 수 있게 한다.

셋째, 설계된 하드웨어의 구현을 할 수 있어야 한 

다. 이것은 실험이 가능해야 하므로 실제로 설계가 

제대로 되었는지 여부를 확인하기 위함이다. 따라서 

실제로 제작을 하려고 할 경우 국내에서 회로에 사용 

되는 모든 칩을 구할 수 있어야만 한다.

넷째, 접속 장치로도 사용이 가능해야 한다. 이상 

의 4가지의 필요 사항에 따라 하드웨어를 설계하였 

다. 그림8은 3선 핸드쉐이크의 하드웨어 구성도이다.

하드웨어 설계 조건 세번째와 네번째는 모두 범용 

TTL IC로 구성하였고, CPU는 MC3448A를 사용하
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수신촉(Listener node)會신4MSlk・r aode)

그림 8. 3선 핸드쉐이크 하드웨어의 블럭도

Fig 8. Block diagram of 3-line handshake hardware
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리시버
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i/p 디코더

GPIB 
겁속장치 
Address 
catling 
斛로

- .1
BI

IMhR
 

一
「이

P 
I 
B

3선 乜드세이크 
시청 신호 발싱기 
히호

----------------------------------장치용 히로부분

그림 9. 프로토콜 분석 기의 블럭도

Fig 9. Block diagram of protocol analyzer

였다. 설계된 회로의 블럭도를 그림9에 나타내었다.

제작된 하드웨어의 전체 구성은 그림10과 같다.

3.3 프로토콜 분석기 소프트웨어 구현

본 절에서는 프로토콜 분석기의 운용 소프트웨어 

에 대해서 기술하는데 3.2절에서 설명한 프로토콜 분 

석기의 설계 조건을 고려하여 필요한 프로토콜 분석 

알고리즘과 접속 장치로 사용하기 위한 알고리즘을 

설계하고 의사 코드（pseudo code）를 사용하여 기술 

한다.

프로토콜 분석 알고리즘은 버스상의 정보에 대한 

것을 상세히 알아야 분석이 가능하기 때문에 먼저 버 

스의 상태를 모니터할 수 있는 버스 모니터 알고리즘 

이 필요하다. 그림11은 이와 같이 설계될 버스 상태 

모니터 알고리즘을 나타낸다.

// GPIB BUS status monitor Algorithm //

// limit_time : 데드록 상태를 체크하는 제한시간 값 〃 

// status_data[ ] : 버 스의 상태 데 이 타 //

loop （condition）

read DBR : // 버 스의 상태 데 이 타를 읽 는다.//

if （전에 기록한 데이타 = 읽은 데이타）

for i = 0 to limit_ do

count__time :

read DBR :

if （ 전에 기록한 데이타 <> 읽은 데이타） 

record status_data : 

exit for;

end_if

end_for

if （count.time ）

print （“버스에 데드록 상태 발생 !!!”） :

exit dead^verify ; // 버 스의 데 드록 상태 확인 

루틴으로 분기 한다.〃 

endjf

else

record status_data : 

endjoop

그림 11. 버 스 상태 모니터 알고리즘

Fig 11. Monitor algorithm of bus state

여기에서는 버스의 상태를 대로 읽어서 기록하 

고 하■면에 표시하는데 표시하는 단위는 3선 핸드세이 

크를 행할때 각 상태마다 표시된다. 만약 버 스의 상 
그림 10. 설계된 프로토골 분석기

Fig 10. Designed protocol analyzer
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태가 데드록이 되면 계속해서 3선 핸드세이크가 이루 

어지지 않으므로 더 이상 버스의 상태가 변화하지 않 

는다. 이 점을 이용하여 일정 시간이상 버스의 상태 

변이가 없으면 버스에 데드록이 발생한 것으로 간주 

하고 데드록 확인을 하게 되는데 한번 더 일정시간 

동안을 지켜 보다가 더 이상 아무 변화가 없게 되면 

버스가 데드록이 되었음을 표시한다. 그리고 버스에 

데드록이 일어나지 않았을 경우에는 계속해서 정해 

진 조건만큼 버스의 상태를 기록하고 수행을 완료한 

다.

정보 송수신 모드의 프로토콜 분석 알고리즘은 버 

스의 모니터 알고리즘에 의해서 버스의 데드록이 발 

생하였다는 보고를 받았을 때 사용하는 것인데 버스 

상에 접속된 각 기기들을 버스에서 분리하고 각각의 

기기들이 갖고있는 정보의 송수신 프로토콜을 알아 

내는 것이다. 이때 프로토콜 분석기는 콘트롤러 모 

드, 리스너 모드를 모두 가지고 있으며 자유로이 그 

상태를 바꿀 수 있고, 리모트와 로컬을 합해 놓은듯 

한 방식으로 운용된다. 그리고 이에 1 ： 1로 물려 있는 

기기는 각각 지정된 상태에서 동작이 되기 때문에 널 

리 사용되는 프로토콜을 사용하지 않았을 경우에는 

예상되는 테스트 패턴을 가지고 기기를 시험하여 그 

기기가 가지고 있는 정보 송수신용 프로토콜을 찾아 

낸다. 정보 송수신용 프로토콜에는 커맨드 송수신 모 

드에서의 프로토콜과 데이타 송수신 모드에서의 프 

로토콜로 나누어지는데 각각에서의 예상되는 테스트 

프로토콜 패턴은 사용자에 의하여 입력된다. 이에 대 

한 알고리즘은 그림12와 그림13에 나타내었다. 찾아 

진 프로토콜은 미지의 기기에 대한 프로토콜을 자동 

적으로 시험하기 위한 테스트 프로토콜 패턴을 기록 

되며 이를 사용자에 게 보여준다.

〃 명 령 송수신 모드 프로토콜 〃

// test_com_trans_pattern[ ] : 테스트 커맨드 모드 

프로토콜 패턴 〃

// input_pattern : 입력되는 커맨드 모드 프로토콜 예 

상패턴〃

{

for i = 1 to # of test_com^trans_pattern 

test„check (test_com_trans^pattern);

end^for

test_check (input_pattern);

}

test_check(testj)attern)

{

loop (# of each pattern sequence)

BMR test_pattern[i] : // 테스트 패턴을 버스상에 

출력 시킨다.// 

do 3_line_handshake :

if (detect.bus^deadjock) 

dead Jock = true 

exit loop ;

end_if

endjoop

if (deadjock = false)

print ("Find the test_com_trans_pattern.w): 

exit end :

end.if

그림 12. 명령 송수신 모드 알고리즘

Fig 12. Mode algorithm of command transceiver

// 데 이타 송수신 모드 프로토콜 〃

// test,com_transjDattern[ ]: 테스트용 데이타 모 

드 프로토콜 패턴 〃

// input .pattern : 입력되는 데이타 모드 프로토콜 예 

상패턴〃

{

for i = 1 to # of test_data_trans_pattern 

test_check(test_data_trans_pattern);

end_for

test_check (input_pattern);

}

test_check (test j)attern)

(

loop( # of each pattern sequence)

DBR*- test_pattera DBR[i]; // 테스트 패 

턴을 버스상에

DMR test_pattern. DMR[i] : 〃 출력 시 

킨다〃

do 3Jine_handshake ;

if( detect_bus_dead_lock)

dead Jock = true

exit loop :

endjf
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endjoop

if (deadjock = false)

print(**Find  the test_data^trans_pattern.:

exit end ；

end_if

그림 13. 데 이타 송수신 모드 알고리 즘

Fig 13. Mode algorithm of data transceiver

w. 실험 및 검토

현재의 CAT 시스템은 여러대의 계측기를 난일 프 

로그램으로 구동시키도록 구성되었다. 이러한 呈제 

로 인하여 하나의 살험 보드를 테스트하기 위해서는 

측정할 실험 보드에 알맞은 계측기를 卄동하기 위종]] 

컴퓨터는 하나의 프로그램만을 실행시키도록 뇌어 

있기 때문에 동시에 두 대의 계측기를 子동하지 못한 

다. 예를들어, 하나의 실험 보三에 주파수와 선력을 

측정할 경우 현존의 시스템은 주파수만을 측정하고 

전력을 측정할 경우 주파수 정보를 없애고 선력을 측 

정할 수 있도록 구성되어 있匸" 二I•래서 본 논呈에서 

는 이러한 점을 보안하고 계측기간의 상호 데이타 w 

환을 위하여 다중처 리로 프로二램 을 수행할 中 있도 

록 하였다. 다중 프로그램을 수행 시 킨으皇써 사용사 

는 메시지 손실없이 다른 계측 상태를 竟측할 수 있

------------------------------------------- nainf)---------------------------------------------------

nultitaskf)

Equip()

Windowf) 

다는 장점이 있고, 또한 UNIX 시스템이 아닌 DOS 

시스템 상태에서 멀티 태스크를 실현함으로서 사용 

자가 접근하기 쉬운 PC를 가지고 동시에 여러대의 

계측기를 실험할 수 있도록 구현하였다.

이러한 다중 프로:z램을 실행하기 위한 소프트웨 

어 구조는 그림14에 나타내었다. 그리고 다중 처리를 

수행하기 위 한 전체 흐름도는 그림 15와 같다.

Spec( ) 루틴은 스펙트럼 분석기를 초기화 시키고 

구동시키는 역할을 하며 제어 대상이 되는 주파수, 

대역폭, 이득, 감쇄에 대한 제어를 담당한다. Pow( ) 

루틴은 파워미터를 寸동시키는 역할을 하며 제어 대 

상이 되는 주파수', 전력, 조정 (cal.) 을 담당한다. 사 

용사는 마우스만으로 모든 제어를 행할 수 있다•

그림 15. 멀티 태 스크 수행음 위 한 전 체 흐름도

Fig 15. Total flowchart for multitask

Spec() POK)

MOUSE() Hankey() Button() Keyboard()

그림 14. 계측기 제어 프로二上램 Y조

디g 14. Structure of control program for instruments 

상기 彳조와 같이 다중 프로그램을 작성하고 수행 

시켰을 경우에 각각 디바이스 명령을 전송한 결과 아 

무 이 상없이 데이타를 주1송함을 알 수 있다. 물론, 각 

디바이 스에 따라 전송하는 속도는 차이나 날 수 있으 

나 켸기를 측정하는데는 별 다른 지장을 주지 않는 

다. 또한 본 논문에서 측정한 게측기는 두대로 제한 
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했으나 더 많은 계측기를 연결하여 다중처리를 할 때 

의 처리 속도가 늦어질 뿐 아무 상관이 없다. 표1은 

작업수에 따른 작업 처리 속도를 나타내며 그림16은 

구현된 CAT 시스템의 블럭도이다.

표 1. 작업 수에 따른 작업 처리 속도.

Table 1. Processing speed according task number

동시에 처리할 작업의 수 처리속도

2 대 500 kbps

4 대 250 kbps

8 대 175 Kbps

10 대 50 Kbps

15 대 28 Kbps

또한, 이미 알려진 자료를 기초로 하여 작성된 정 

보 전송용 예상 프로토콜을 가지고 각 기기에 대해서 

실험한 결과 그림18과 같이 공통된 정보 전송 프로토 

콜을 찾아내었다.

따라서 제작회사에 서로 다르게 만들어진 기기라 

도 프로토콜만 제대로 찾아서 프로그램을 제대로 해 

준다면 이상없이 원하는 동작을 시킬 수 있음을 알 

수 있었고 또한, 디바이스 명령이 복잡하거나 기기가 

복잡한 수행을 하게되면 상대적으로 정보에 대한 반 

응이 느려 짐을 알 수 있었다. 그림19은 다중 프로그 

래밍을 수행시켰을 때의 동작하는 화면 상태를 보여 

주고 있다.

V. 결 론

본 논문에서는 컴퓨터를 부가한 계측 시스템을 구 

성하여 각종 장비를 연결, 통합 계측이 가능하게 하 

고 컴퓨터가 갖는 고속 처리 능력을 이용하여 검사시 

간을 감소시킨 만큼 생산성의 향상에 크게 기여할 수 

있도록 CAT 시스템을 구축하였고 시스템을 운용하 

기 위한 소프트웨어를 개발하였다. 또한, 다중처리를 

위한 프로세스 기법은 트레드 베이스 방식을 사용하

그림 16. 구현된 CAT 시스템의 블럭도 

Fig 16. Configuration of CAT system
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예상 프로토콜 ①

그림 19. 다중 프로「丄램을 수행 시킨 후의 화면상태

Fig 19. CRT display state after excution of m니titask 

program

예 상 프로토콜 ②

예 상 프로토콜③

그림 17. 정보 전송용 예상 프로토콜 패턴

Fig 17. Predicted patten of protocol using information 

transmission

그림 18. 찾아낸 정보 전송 프로토콜 패턴

Fig 18- Patten of protoc이 for reguired information 

transmission

였고, 스케줄러는 라운드 로빈 방식으로 각 작업에 

유효 시 간을 할당할 수 있도록 하였으며 동시에 여러 

대의 계측기를 사용하여 테스트할 수 있도록 다중처 

리 프로그램을 구현하였다. 구현된 다중처리 •시스템 

은 HP8590A 스펙트럼 분석 기 와 HP473B 전력 계를 

시스템 운용 계측기로 이용하였다. 이 외에도 15대까 

지의 계측기를 첨가하여 시스템을 운용할 수 있도록 

하였다. 개발된 소프트웨어는 총 9개 모듈로 구성되 

어 있고 각 모듈들은 상호 공유되도록 구현하였다. 

더 많은 계측기를 부가하려면 목적 계측기에 알맞는 

소프트웨어 모듈을 합하여 구성할 수 있도록 하였다. 

또한, 계측기들 제어하여 정보 전송 프로토콜의 패턴 

을 찾을 中 있었으며 각 기기의 디바이스 명령을 전 

송한 결과 에 러없이 정보를 전송함을 알 수 있었匸k

논 논문을 통해 개발된 시 스템은 시 간 절약과 사용 

자의 잘못으로 인한 오류를 방지할 수 있으며 테 스트 

검증에 걸리는 시간의 절감 효과를 가져올 수 있고 

원하는 개발 시스템을 보다 더 빠르게 구현할 수 있 

匸卜. 또한 사용자는 전문가적인 지식없이도 쉽게 계측 

기를 제 어 흐! 수 있다.

그리고 이와 같은 연구를 토대로 모듈화된 디바이 

스를 연결하는 VIX 버 스와의 연계 시스템을 고려하 

면 더욱 향상된 시스템을 구현할 수 있다.
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