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무기체계 교전 시뮬레이션을 위한 매트랩 기반 

이산사건시뮬레이션 프레임워크의 개발
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The Development of a MATLAB-based Discrete Event Simulation 

Framework for the Engagement Simulations of the Weapon Systems
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ABSTRACT

Simulation Framework is a basic software tool used to develop simulation applications. This paper describes the 
development of a discrete event simulation framework based on DEVS(Discrete EVent System Specification) 
formalism, using MATLAB language which is widely used in technical computing and engineering disciplines. The 
newly developed framework utilizing MATLAB object oriented programming combines the convenience of 
MATLAB language and the sophisticated architecture of the DEVS formalism. Hence, it supports the productivity, 
flexibility, extensibility that are required for the simulation application software development of the weapon systems 
engagement. Moreover, it promises a simulation application the increased the computation speed proportional to the 
number of CPU of a multi-core processor, providing the batch simulation functionality based on MATLAB parallel 
computing technology
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요   약

시뮬레이션 프레임워크는 시뮬레이션 응용 프로그램의 개발을 지원하는 기반 소프트웨어이다. 본 논문은 공학용 프로그래

밍 언어로 광범위하게 사용되는 매트랩을 이용하여 개발된 이산사건시뮬레이션 프레임워크의 개발 과정을 기술하고 있다. 매트

랩 객체지향프로그래밍을 토대로 새롭게 개발된 프레임워크는 매트랩 언어의 편리성과 이산사건시뮬레이션 형식론(DEVS: 
Discrete EVent System Specification Formalism)이 가지는 뛰어난 개발 방법론을 결합시킴으로써 무기체계 교전 시뮬레이션 

프로그램 개발에서 요구되는 생산성, 유연성, 확장성을 제공한다. 더불어 매트랩의 병렬컴퓨팅 기술을 적용한 배치(Batch) 시뮬

레이션 기능을 제공함으로써 몬테카를로 시뮬레이션 수행시 컴퓨터 환경에서 지원되는 CPU 코어의 수에 비례하여 응용 프로

그램의 연산성능을 향상시킨다.

주요어 : 시뮬레이션 프레임워크, 이산사건시뮬레이션 형식론(DEVS: Discrete EVent System Specification Formalism), 
매트랩/시뮬링크, 무기체계 시뮬레이션, 병렬컴퓨팅, 멀티코어 프로세서
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1. 서  론

시뮬레이션 프레임워크는 시뮬레이션 응용 프로그램을 

개발하기 위해 제공되는 기반 소프트웨어로서, 재사용가

능한 각종 라이브러리와 모델개발을 위한 클래스 API
(Application Programming Interface), 그리고 통계분석

도구 및 가시화도구와 같이 응용 프로그램 개발을 지원/
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그림 1. DEVS 형식론의 모델 및 시뮬레이션 구조

분석하기 위한 각종 툴박스로 구성된다
[1]. 시뮬레이션 프

레임워크는 소프트웨어 개발을 지원하는 단순 프로그램 

라이브러리와 달리 시뮬레이션 응용 프로그램의 시뮬레

이션 실행 원리(시간관리기능)와 모델 구조(데이터관리기

능)를 결정하기 때문에, 시뮬레이션의 핵심 기능을 관장

하는 의미에서 시뮬레이션 엔진 또는 시뮬레이션 개발 환

경으로 불리 운다
[2]. 이러한 시뮬레이션 프레임워크는 대

부분 상용/비상용의 패키지 소프트웨어의 형태로 개발자

에게 제공되는데, 그 수준에 따라 라이브러리 형태 또는 

하나의 완성된 사용자 인터페이스 화면에서 모델의 작성/ 
실행/분석을 모두 수행할 수 있는 통합개발환경(Integrated 
Development Environment) 형태로 구분된다. 대표적인 

예로는 라이브러리 형태의 C-SIM, DEVSim++와 통합개

발환경형태의 모델리카(Modelica), 매트랩/시뮬링크(Matlab/
Simulink), 아레나(Arena), 애니로직(AnyLogic) 등이 있

다
[3]. 
언급된 시뮬레이션 프레임워크 중에서 매트랩/시뮬링

크는 스크립트 방식의 손쉬운 프로그래밍 환경 및 블록다

이어그램 기반의 편리한 그래픽 모델링 기법을 지원하는 

모델기반 시뮬레이션 및 시스템 설계 도구로서, 공학 프

로그래밍(Technical Computing) 및 동역학 해석/ 신호처

리의 분야의 시뮬레이션 시장에서 2008년 기준 55%가 

넘는 시장 점유율을 기록하고 있으며 항공/국방 체계 설

계와 같은 특화된 응용분야에서도 폭넓은 사용자층을 확

보하고 있다
[4-6]. 이러한 매트랩/시뮬링크는 미분방정식과 

차분방정식 같은 수식으로 표현되는 부체계 및 컴포넌트 

단위의 모델링에서는 신속하고 편리한 시뮬레이션 환경

을 제공하지만, 객체지향에 기반한 시뮬레이션 모델의 조

립 및 동작정의에 대한 프로그래밍 기법과 도구를 제공하

지 않았기 때문에 다수의 무기체계 객체(인스턴스)가 참

여하는 상위수준의 체계 시뮬레이션을 개발하기에는 많

은 제약 사항이 있었다
[7]. 

본 논문은 무기체계 교전 시뮬레이션에서 요구되는 특

성들 즉, 기동부/탐지부/제어부와 같은 여러 부체계로 구

성되는 무기체계의 조립성과 무기체계의 운용과정에서 

발생하는 다양한 교전 이벤트의 처리기능을 매트랩 프로

그래밍 환경에 효과적으로 반영하기 위해, 새롭게 개발된 

매트랩 이산사건 시뮬레이션 프레임워크에 대해 기술한다.

2. 이산사건 시뮬레이션 형식론

이산사건시뮬레이션(DEVS: Discrete Event Simulation) 
형식론은 집합이론과 시스템 이론을 바탕으로 1976년 B. 

P. Zeigler에 의해 제안된 모델링 이론으로써 시뮬레이션 

프로그램 개발에 있어 UML(Unified Modeling Language)
과 디자인패턴의 역할을 수행하는 일종의 표준화 도구이

다
[8]. DEVS 다이어그램으로 표현되는 DEVS 모델의 명

세는 UML과 매우 흡사한데, 이는 DEVS와 UML 모두 

객체 지향적 사고에 근간을 두고 있기 때문이다. 그러나 

DEVS는 UML이 표현하지 못하는 시뮬레이션 시관관

리 기능을 모델 명세에 반영하고 있으며, 시뮬레이션에 

특화된 디자인 패턴으로 계층적인 모델 구조와 독립된 

시뮬레이션 통제 알고리즘을 제공하고 있다. DEVS 프
레임워크는 이러한 DEVS 형식론이 실제 시뮬레이션 

프로그램 개발에 적용될 수 있도록 지원하는 기반 소프

트웨어로서 DEVS 형식론에 따른 모델 구성과 시뮬레

이션을 실행 및 분석 할 수 있는 다양한 API(Application 
Programming Interface)를 제공하며, 대표적으로는 C++
로 개발된 DEVSim++와 JAVA로 개발된 DEVSJAVA
가 있다

[9,10].
DEVS 형식론은 집합이론과 시스템 이론을 바탕으로 

한 수학적 명세로 시뮬레이션 모델을 정의한다.  DEVS 
형식론에서 핵심적으로 제공하는 계층적인 시뮬레이션 

모델 구조와 모델 실행 순서를 스케쥴링 하는 시뮬레이션 

알고리즘은 다음과 같다. 
DEVS의 모델 구조는 그림 1과 같은 트리(Tree) 구조

로서 원자(Atomic) 모델과 결합(Coupled) 모델로 계층화

되어 있으며, 이에 대한 수학적 명세는 아래와 같다. 

Atomic Model=<X, Y ,S, δext, δint, λ, ta>
 X: 입력사건의 집합

 Y: 출력사건의 집합

 S: 모델 내부 상태의 집합

 δext: Q⨯X → S : 외부 상태 천이 함수

 Q = {(s,e)|s∊S, 0≤e≤ta(s)}
       s: 현재상태, e: 현재상태에 머문 시간

       Q: 원자모델의 전체상태
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그림 2. 결합모델로 표현되는 DEVS 모델의 계층적 구조 그림 3. 원자모델로 표현되는 DEVS 모델의 동작원리

 λ: S → Y: 출력 함수

 δint: S → S : 내부 상태 천이 함수

 ta: S → R0,∞: 시간 진행 함수

Coupled Model=<X, Y, M, EIC, EOC, IC, SELECT>
 X: 입력사건의 집합

 Y: 출력사건의 집합

 M: 하위 모델의 집합

 EIC: External Input Coupling Relation
       (외부 입력 사건 연결 관계)
 EOC: External Output Coupling Relation
       (외부 출력 사건 연결 관계)
 IC: Internal Coupling Relation
       (내부사건 연결 관계)
 SELECT: 외부 입력 이벤트 처리에 대한 내부 모델 

간의 우선 순위 선택 함수

이상의 2가지 모델은 모든 시뮬레이션 프로그램에서 

반드시 기술하여야하는 시뮬레이션 모델의 구조와 동작

을 설명하고 있다. 먼저 결합 모델은 DEVS 이론에서 모

델 구조를 표현한다. 다시 말해 결합모델은 DEVS 이론

에서 부체계(Subsystem Model)의 조립으로 나타나는 체

계(System Model) 모델을 의미하는 것으로, 체계 모델 

곧 상위 모델은 시스템 이론에 기초하여 여러 부체계의 

조합으로 구성되어짐을 나타낸다. 그림 2에서 보듯이 하

나의 체계는 DEVS에서 결합 모델로 나타난다. 그림은 

하나의 체계가 계층적(Hierarchically)으로 구성되는 여

러 부체계의 집합임을 보여주며, 부체계 간의 연결구조

(Coupling)에 의해 체계 모델의 데이터 구조가 결정됨을 

나타낸다.
다음으로 원자 모델은 DEVS 이론에서 모델의 동작을 

나타낸다. DEVS 이론에서 모델의 동작은 오직 원자모델

을 통해서만 기술된다. 그림 3은 원자모델의 동작을 설명

하기 위해 나타낸 시간개념이 추가된 상태천이도(Timed 
Finite State Machine)로서 원자모델의 두가지 동작 원인

을 설명하고 있다. 그림에서 보듯이 DEVS에서는 모델 

동작의 원인을 실선으로 표현되는 외부이벤트(External 
Event)와 점선으로 표현되는 시간이벤트(Timed Event)
로 정의한다. 그림에서 원자모델은 S1, S2의 두가지 상태

를 가지고 있으며, 초기상태는 S1에서 출발한다. DEVS
에서는 하나의 상태에 머물수 있는 시간(resident time)이 

존재하며 이는 반원의 하단부에 시간(ta:time advance) 
값으로 표시된다. 원자모델은 외부이벤트를 받으면 외부

상태천이(External Transition) 함수를 호출하여 동작을 

정의하며, 하나의 상태에서 정의된 resident time이 초과

하면 내부상태천이(Internal Transition) 함수를 호출하여 

이에 따른 동작을 정의한다. 아래 그림에서 외부 이벤트 

수신시에는 외부상태천이함수에서 모델의 상태를 S1으로

부터 S2로 바꾸도록 정의하고 있으며, S2에서 경과시간 

ta를 초과하면 출력이벤트 detect를 발생시키고 모델의 상

태를 S2에서 S1으로 바꾸도록 동작을 정의한다. 
DEVS 형식론에서 모델은 외부에서 입력된 이벤트와 

더불어 내부적으로 스케쥴링된 동작 시간에 맞춰 실행된

다. 즉, DEVS의 시뮬레이션 알고리즘은 외부 입력 이벤

트에 따라 모델의 외부 상태 천이 함수를 호출하고 내부 

스케쥴링 이벤트(시간이벤트)에 따라 모델의 출력함수와 

내부 상태 천이 함수를 호출토록 하는 것이다. 앞서 그림 

1에서처럼 DEVS는 이러한 시뮬레이션 알고리즘을 처리

하는 프로세서(processor)두고 이를 구성모델에 1:1로 대

응시킨다. 시뮬레이션 프로세서는 원자모델에 대해서는 
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그림 4. DEVS 시뮬레이션 알고리즘

시뮬레이터(Simulator), 결합 모델에 대해서 코디네이터

라 명칭하며, 이들은 기술한 대로 동작 시간에 맞춰 모델

의 함수를 호출하고, 모델의 다음 동작 시간을 설정하여 

상위 프로세서로 전파하는 역할을 수행한다. 최상위 코디

네이터인 루트 코디네이터는 하부 모델로부터 전파된 시

간 스케쥴링을 취합하고 모델의 시간에 따른 취합된 모델

들의 시간 스케쥴 중에서 최소값을 다음 스케쥴 시간으로 

설정한다. 그림 4는 기술된 DEVS 시뮬레이션 알고리즘

의 처리순서를 Internal Transition 및 External Transition
의 함수 호출에 맞춰 보여준다.  

3. 매트랩 기반 DEVS 프레임워크

기술된 DEVS 형식론은 이산사건시스템의 시뮬레이션

을 위한 명확하고도 간결한 개발 방법론을 제공하고 있기 

때문에  C++, JAVA, Python, C#, XML과 같은 다양한 

프로그래밍 환경에서 DEVS 형식론을 적용하여 시뮬레

이션 응용 프로그램을 개발할 수 있는 DEVS 프레임워크

가 개발되었다
[11,12,13,14]. 본 논문은 이러한 기존의 DEVS 

프레임워크 구축 연구에 대한 연장선상으로서 공학용 프

로그래밍 언어로 광범위하게 사용되고 있는 매트랩으로 

구현된 DEVS 프레임워크를 소개하고 있다. 본 연구에서 

제안된 DEVS 프레임워크는 기존의 프레임워크와 비교

할 때, 언어적 차별성 외에 매트랩/시뮬링크 기반으로 개

발된 컴포넌트 모델을 별도의 연동 기법없이 DEVS 모델

로 표현되는 교전 이벤트 모델과 즉시 결합할 수 있는 장

점이 있다. 이에따라 실제적인 컴포넌트 기반의 무기체계 

교전 시뮬레이션 개발 환경을 매트랩/시뮬링크에서 구축

할 수 있다. 기본적으로 제안된 프레임워크의 개발 배경

은 기존에 지적된 매트랩/시뮬링크의 단점, 곧 연속시간 

및 이산시간 시스템과 같은 컴포넌트 단위의 모델링에서

는 유용하지만 교전 시뮬레이션과 같이 객체지향 기반의 

상위 체계의 조립성이 요구되는 시뮬레이션 환경에서는 

모델링의 복잡성 및 구현 난이도가 높아지는 단점을 보완

하기 위한 것이었다. 이를 위해 저자는 매트랩/시뮬링크 

환경에 객체지향 기반의 이산사건시뮬레이션 형식론을 

적용하여 무기체계 교전 시뮬레이션에서 요구되는 컴포

넌트 조립을 통한 상위체계 모델의 조립 기능을 손쉽게 

구현할 수 있도록 하였다. 이에 대한 예제로서, 그림 5는 

기뢰지대를 통과하는 잠수함의 운용 시뮬레이션 프로그

램을 개발하기 위해 시뮬링크로 기개발된 수중운동체의 

운동 모델을 재사용하는 것을 보여주고 있다. 그림 5에서 

보는 바와 같이 개발된 프레임워크에서는 DEVS 형식론

을 기반으로 무기 체계에서 요구되는 체계/부체계 구조의 

계층화된 교전 시뮬레이션 모델을 개발할 수 있을 뿐만 

아니라, 모델의 개발과정에서 기동부/탐지부/제어부/추진

부와 같이 매트랩/시뮬링크에서 기개발된 컴포넌트 모델

을 손쉽게 재사용할 수 있는 장점을 제공한다.
DEVS 형식론은 객체 지향적 사고를 근간으로 하기 있

기 때문에 절차지향프로그래밍의 특성을 지닌 2007년 버

젼까지의 매트랩에서는 사실상 적용이 어려웠다. 그러나 

이후 버전에서는 객체지향 프로그램밍이 지원됨으로써 

매트랩 기반의 DEVS 프레임워크가 개발될 가능성을 열

어놓았다. 이를 계기로 저자는 2008년 3월부터 새로운 매

트랩 기반 프레임워크의 개념과 개발 방향(Design Drivers)
을 정립하고 구현 및 테스트를 수행하였다. 새로운 DEVS 
프레임워크의 개발 과정에서는 DEVS 형식론의 구조와 

기존에 개발된 프레임워크의 장단점들을 면밀히 분석하

였으며, 더불어 DEVS 프레임워크의 구현에 활용할 수 

있는 여러 객체지향 디자인패턴을 연구하였다
[15]. 이에 따

라 표 1은 개발과정에서 핵심적으로 참조한 기존의 DEVS 
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그림 5. 개발된 프레임워크를 활용한 컴포넌트 조립환경 

(잠수함 기뢰회피 시뮬레이션)

표 1. 매트랩 기반 프레임워크의 개발방향

그림 6. 개발된 프레임워크의 모델 계층도

그림 7. 개발된 프레임워크의 메시지 전달 방식

프레임워크에 대한 분석의 내용과 개발 프레임워크에 적

용한 소프트웨어 디자인 패턴을 나타내고 있다. 
새로운 프레임워크의 개발 방향 중에서 핵심은 프레임

워크의 단순화(Simplicity)였다. 기존 프레임워크의 구조 

분석 및 적용 가능한 디자인패턴에 대한 분석 결과, 결합 

모델 구조를 컴포지트 패턴으로 구현함으로써 기존 프레

임워크에서 Coupled 클래스를 생략할 수 있게 되었으며

(그림 6), 기존 프레임워크에서 Message 클래스를 통한 

이벤트 전달 및 시뮬레이션 정보 획득 구조를 대체하여 

모델 함수의 호출 시에 이벤트정보를 함수의 입력 매개변

수로 직접 전달하였다. 더불어 계층적 모델 구조로 인해 

메시지 트리(Tree)로 전달되던 기존 메시지 전달방식을 

단순화 하여, 내부적으로 메시지 트리를 없애는 직접전달

기법(Flattening)을 적용하였다(그림 7). 더불어, 기존의 

시뮬레이션 알고리즘에서 원자모델 및 결합모델에 대한 

1:1로 각각의 시뮬레이터들이 존재했던 것을 전체 모델에 

대해 오직 하나의 시뮬레이터 곧, 루트 코디네이터만 존

재토록 하였다. 대신 외부입력 이벤트의 전파는 각각의 

모델이 연결 구조를 바탕으로 자체적으로 수행토록 하였

으며, 루트 코디네이터에서 모든 원자모델에 대한 시간 

관리만을 전담토록 함으로써 기존의 이벤트 스케쥴링 기

법과 동일한 결과를 얻도록 하였다(그림 8). 그러나 이러

한 단순화는 단지 프레임워크의 내부적 변화이며 프레임

워크의 클래스 API, 문법 및 활용 방식은 기존(DEVSim++)
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그림 8. 개발된 프레임워크의 시뮬레이션 알고리즘

그림 9. 모델의 구조 가시화 기능

그림 10. 모델의 연결 관계 및 실행 가시화 기능

그림 11. 모델 객체의 런타임 이벤트 스케쥴 가시화

과 유사하게 하였다. 결과적으로 새로운 프레임워크에서

는 기존과 마찬가지로 DEVS 형식론의 기능을 충실히 반

영하면서도 실제적으로 고려해야 하는 베이스클래스가 

단지 2개의 클래스-Simulator와 Model 클래스-에 지나지 

않을 정도로 단순화되었다. (추가적으로 모델 가시화를 

위한 Model Viewer 클래스가 매트랩 DEVS 프레임워크

에서 핵심적으로 제공된다.) 
그림 7의 함수명은 모델 작성을 위해 모델 클래스에서 

제공되는 기본 인터페이스를 나타내고 있다. 그림 7의 왼

쪽이 개발 프레임워크의 비교대상인 DEVSim++의 원자

모델 클래스를, 오른쪽이 개발된 프레임워크의 원자모델 

클래스 인터페이스를 보여주고 있다.  
이상의 단순하고 새로운 구조를 덧붙여 새롭게 개발된 

프레임워크는 강력한 시뮬레이션 모델  가시화 및 분석 

기능과 병렬 컴퓨팅을 이용한 향상된 연산 능력을 제공한

다. 개발된 프레임워크가 제공하는 모델 구조의 가시화 

기능은 구현된 응용 프로그램으로부터 모델 구조를 추출

하게 된다. 따라서 구현 단계의 산출물 결과를 설계 단계

와 비교 할 수 있는 수단을 제공한다. 더불어 시뮬레이션 

진행 과정동안 생성된 객체들의 이벤트타이밍과 메세지

의 전파과정을 가시화함으로써 모델의 호출 순서와 실행 

과정을 직관적으로 파악할 수 있도록 한다(그림 9,10,11).
기술된 모델 분석 기능에 덧붙여 개발된 프레임워크는 

시뮬레이션 로깅을 통한 사후분석(post simulation 
analysis) 기능을 제공한다.(그림 12) 새로운 프레임워크

의 로깅 기능은 기존의 ASCII 파일 로깅 방식과 달리 매

트랩의 행렬 타입으로 로그 파일을 작성하게 된다. 따라

서 매트랩의 메모리 공간에 로그를 기록 분석하기 때문에 

기존의 ASCII 파일 로깅 방식에 비해 성능 저하를 최소

화 할 수 있다. 더불어 보다 효과적인 로그 분석과 모델 

개발 과정에서의 구현 상 문제점을 검사(inspection)하기 

위해 개발된 프레임워크에서는 로그를 차트로 전시하여 

시뮬레이션 시간 대비 프로세싱시간을 직관적으로 파악

하여 구현된 함수의 성능에 대한 프로파일링(profiling)이 

가능토록 하였다.(그림 13) 

끝으로 개발된 프레임워크의 시뮬레이션 배치(Batch) 
실행  기능은 몬테카를로 시뮬레이션과 같은 반복 시뮬레

이션 환경에서 시뮬레이션 모델의 변수 설정과 반복 실행

을 간단하게 수행토록 지원한다. 일반적으로 몬테카를로 

시뮬레이션에서는 수백 회에서 수천 회에 이르는 반복 시
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그림 12. 시뮬레이션 로그 분석 기능

그림 13. 시뮬레이션 로그 가시화 기능

그림 14. 개발된 프레임워크의 배치실행 기능

그림 15. 개발된 프레임워크의 병렬 컴퓨팅 성능

뮬레이션 동안 주요 인자(factor)를 가변 시키면서 변인의 

영향성을 분석하게 된다. 이러한 상황에서 그림 14와 같

은 배치기능은 보다 효과적인 반복 시뮬레이션을 가능케 

한다.
더욱이 배치기능은 매트랩의 병렬 컴퓨팅 기술을 기반

으로, 그림 14에 나타난 것처럼 반복 시뮬레이션 과정에

서 멀티코어 CPU 코어의 수에 비례하여 가속화된 연산 

기능을 제공한다. 일반적으로 병렬 컴퓨팅을 수행하기 위

해서는 컴퓨팅 환경에 맡게 추가적인 병렬 컴퓨팅 관련 

프로그래밍을 수행하여야 하지만, 그림 14에서처럼 개발

된 프레임워크에서는 병렬 컴퓨팅 기능이 자동적으로 지

원됨으로 개발자가 별도의 프로그래밍 작업을 할 필요가 

없다. 그림 15는 병렬 컴퓨팅을 통한 성능향상을 시험한 

결과로서, 동일한 어뢰방어(Torpedo Defense) 시뮬레이

션 응용 프로그램을 언어(C++/Matlab)의 문법만 바꿔서 



황근철 ･ 이민규 ･ 김정훈

38 한국시뮬레이션학회 논문지

DEVSim++와 개발된 프레임워크에서 80회 반복 시뮬레

이션 했을 때 소요된 연산 시간이다. 

4. 결  론 

본 논문은 객체지향 컴퓨터 시뮬레이션 프로그램의 개

발 프레임워크로 새롭게 개발된 매트랩 이산사건 시뮬레

이션 프레임워크의 개발 과정 및 주요 기능을 소개하고 

있다. 새롭게 개발된 프레임워크는 이산사건시뮬레이션 

형식론(DEVS Formalism)의 뛰어난 개발 방법론과 매트

랩 언어의 편리성을 접목시키고 있다. 더불어 기존 C++/
JAVA 환경에서 개발된 DEVS 프레임워크의 장점을 취

합하고 , 컴퓨팅 성능을 향상시킬 수 있는 다양한 기법을 

적용함으로써 보다 단순한 구조와 향상된 성능을 가진 새

로운 프레임워크가 되었다. 이외에도 지면관계로 상세히 

소개하지 못했지만, 개발 프레임워크는 매트랩 기반으로 

이산 사건을 모델링하기 때문에 미분 및 차분방정식으로 

표현되는 연속사건을 모델링하는데 뛰어난 시뮬링크와 

별도의 연동어댑터없이 직접연동을 수행할 수 있다. 따라

서 손쉬운 하이브리드(연속+이산사건) 시뮬레이션 환경

을 구축할 수 있다. 
본 논문에 기술된 개발 프레임워크는 다양한 범용 시

뮬레이션 프로그램 개발을 지원하며, 특히, 국방 분야의 

무기체계 시뮬레이션과 같이 부체계의 조립으로 상위체

계가 구성되는 시스템 레벨의 객체지향 시뮬레이션 환경

에서 보다 효과적으로 활용 될 수 있다.
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