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청

청  1 

공  시지 트리거 직  트   치 , 

트  시지 트리거 직  도   지  공  상태  득 (DFDAU),

공  상태  신 도    ,  

상  공  상태 에 라 시뮬  신  생 도   시뮬  신  생

 포 고, 

상  DFDAU는 시뮬  신  신 도  고 상  트  시지 트리거 직에 라 시지  생

는 것  특징  는, 치. 

청  2 

1 에 어 , 상  공  상태 는 공 통신 에 라 생  공  상태  포 는, 

치.

청  3 

1 에 어 , 상  공  상태 는 신  근 치(QAR)  공  상태  포 는,

치.

청  4 

1 에 어 , 상  시뮬  신  생 는 산 신  생 닛, 압 신  생 닛, 아날 그 신  

생 닛   신  생 닛  어도 나  포 고, 상   는  시 에  산

신  생 닛, 압 신  생 닛, 아날 그 신  생 닛   신  생 닛  어도 나에 연

결 는, 치.

청  5 

4 에 어 , 산 신  생 닛  값 신  생 닛  포 는, 치.

청  6 

5 에 어 , 상  값 신  생 닛  릴  어  또는 치 어  포 는, 치.

청  7 

4 에 어 , 아날 그 신  생 닛   압 비 (ACVR) 신  생 닛  포 고, 상  ACVR 신

생 닛 , 

원에 연결 어 값과 주  갖는  압 신  생 도    압 신   닛, 

지  신  신 도   지  신  지 ,

상   압 신   상  지  신  신 고, 상  지  신 에 라  압 비  신  생

도   변 , 

상   압 비  신  도    변압

 포 는, 치.

청  8 
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7 에 어 , 상  지  신  지 는, 

상   시 과 연결 어 상   시  지  신  신 도    어 , 

상  지  신  동 도    드라  ,  

상  지  신  압  상  변 가  는 압  변 도   압  변  

 포 는, 치.

청  9 

7 에 어 , 상  변 는 상  지  신  지   지  신 에 라 상   압 신

 값  변 고, 는  압 비  신  생 는, 치.

청  10 

4 에 어 , 아날 그 신  생 닛  동  신  생 닛  포 고, 상  동  신  생 닛 , 

원에 연결 어    압 신  생 도    압 신   닛, 

 지  신  신 도   지  신  지 , 

상     압 신 , 상  지  신 에  상차  갖는    압 신  시

는 변 , 

상  상차  갖는    압 신   폭 도   1 폭  2 폭 ,  

상  상차  갖는, 폭     압 신  도    변압

 포 는, 치.

청  11 

10 에 어 , 상  변 는 sin   cos  포 고, 상     압 신 는 각각

상  sin    상  cos  에 고 상  상차  갖는    압 신  변 는,

치.

청  12 

4 에 어 , 상   신  생 닛  ARINC429  신  생 닛, ARINC619  신  생 닛 또

는 들  결  포 는, 치.

청  13 

4 에 어 , 상  시뮬  신  생 에  생  시뮬  신  도   신  컨

닝 어   포 는, 치.

청  14 

4 에 어 , 게  가능   치  도     비   포 는, 치.

청  15 

14 에 어 , 상    비는  포 고, 상  , 

복 개  블  포 는  ,  

복 개   

 포 고, 

각 블  상  시뮬  신  생   신  어 통신가능 도  고,

각  는 복 개   단  포 고, 각  단 는 상    블 에 

고,
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신   각  는 상  DFDAU  는 신    에 연결 는, 치.

청  16 

15 에 어 , 상    아날 그 신  역,  신  역, 원  역  지  역

 포 는, 치.

청  17 

15 에 어 , 상   상    각  신  상  복 개    각 

단  사 에  동 도   동  듈  포 는, 치.

청  18 

14 에 어 , 상    비는      포 고, 

상   는 복 개   단  포 고, 각  단 는 상  시뮬  신  생  

신  어 통신   도  고, 

상   는 복 개   단  포 고, 각  단 가 상     단 에

, 

상    비는 상    각  단  상  복 개    각  단

사 에  동 도   동  듈  포 는, 치.

청  19 

17 에 어 , 상  동  듈  과 열  열  치 어  포 는, 치.

청  20 

14 에 어 , 상    비는, 

연결    압  측  연결  실  여  검사 도   트 듈,  

연결 들 사 에  동  상  트 듈   다  연결 에 연결 도   

캔 듈  포 는, 치.

청  21 

공  시지 트리거 직  트   ,

1  내지 20   어느  에  치에  DFDAU 내  상  시지 트리거 직  트 고,

상  트 , 

공 통신 에 라 생  공  상태  또는 신  근 치(QAR)  공  상태 

 는 단계,

상  치에 , 상  공  상태 에 라 시뮬  신  생 고, 상  시뮬  신  상

DFDAU에 는 단계, 

상  DFDAU에  생  시지에 라 상  시지 트리거 직  지 여  는 단계

 포 ,

상  공  상태 는 트  상  시지 트리거 직  트리거   는 것  특징  는, .

청  22 

21 에 어 , 상   상  시지가 게 트리거 었는지 여  는 단계   포 는,

.

청  23 
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21 에 어 , 상  시지에  득  공  상태  상  공 통신 에 라 체  생  

공  상태  치 여  는 단계   포 는, .

청  24 

21 에 어 , 상  시지에  득  공  상태  공 에  생  시지 내  공  상태

 치 여  는 단계   포 는, .

청  25 

21 에 어 , 상  시지에  득  공  상태  QAR  공  상태  치 여

 는 단계   포 는, .

청  26 

25 에 어 , 상  시지에  득  공  상태  QAR  공  상태  치 여

 는 단계 후에, 상  시지 트리거 직  는 단계   포 는, .

청  27 

26 에 어 , 공 통신 에 라 생  공  상태  또는 신  근 치(QAR)  

공  상태  는 단계 에, 특  사건에 여, 상  특  사건  는 시지 내에 포

는 공  상태  고, 상  시지  시지 트리거 직  생 , 상  시지 트리거 

직  상  DFDAU에 는 단계   포 는, .

 

   야

본  트 비  트 에  것 , 특  공  시지 트리거 직  트 랫폼  [0001]

트 에  것 다.

 경  

공  상태에   니 링  여  공 에  량  가  착 어  다.  러  는  공[0002]

가 도, 도, ,  , 계 도, 실 도  압 , 엔진 능 등 량  공  상태 

 탐지  집 다. 공 에  공  상태 에 여 집  처리  진 는 심   지

 공  상태  득 (Digital Flight Data Acquisition Unit, DFDAU) 다. 든 에  집

 것과  비   공  상태 는 어도 공  DFDAU  다.

DFDAU는 통  공  탑재  집  처리 시 다. 우 , DFDAU는  득 브 시  포[0003]

고, 상   득 브 시  공  각  실시간 공  상태  집  

것 , 득   지  신  시  공  상태   치(Quick Access Recorder, QAR)

에 다.

다 , DFDAU는  들어 공  상태 니 링 시 (Aircraft Condition Monitoring System, ACMS)  같[0004]

 처리 브 시   포 다. ACMS는 DFDAU에  실시간 집  에 라 공  상태에 

 니 링  진   다.  트리거 직  만  경우, ACMS는  는 시지  생 다.

시지는 특  공  상태  포   다.

시지는  공  탑재  에   시   고,  공  탑재  린트  비에   린트  [0005]

, 또는  에 어 운  업  또는 승 원  공 가 운  경과 또는 운  료 후에 사

  도  다. 시지는 또 공  탑재  공  통신 주   보고 시 (ACARS)  거쳐 VHF, HF, 

 신  등 비에  지  SITA 신   후,  공사  컴퓨  단말   도

다.

시지 트리거는 특  공  상태 변  계값 또는 다  특  공  상태 변   직에  실[0006]

다. 러  직  시지 트리거 직 라고 칭 다. 나  시지 트리거 직  게 고
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업   는지 여 는 드시 엄격  트  거쳐야 다.  트 에 , 트리거 직 

시지   료 후,  그램  운   공 에 치 야 고 상  트리거 직에 당 는 사

건  실  는 것  야만 트리거 직  시지  게 는지 검   다. 지

만, 상  사건  재   측   없 므 , 나  트리거 직 또는 시지   검

여 개월 심지어  시간  다. 는 아들  어 운 사실 다. 라 , 본  는

야에 는 가상 경 에  공  시지 트리거에  트  실   는 별도  트 랫폼

 고 다.

 내

과  결 단

 에   에 여, 본  나  실시 식에 라 공  시지 트리거 직 트[0007]

치  는 , 상  트 치는 트  시지 트리거 직  신 는  는 지

공  상태  득 (DFDAU)과, 공  상태  신 는  는    상

공  상태 에 라 시뮬  신  생 는  는 시뮬  신  생  포 고, 여

 상  DFDAU는 시뮬  신  신 는  고 상  트  시지 트리거 직에 라 시지

 생 다.

본  다  나  실시 식에 라 공  시지 트리거 직 트 치에  DFDAU  상  시지 트리[0008]

거 직에 여 트  진 는 공  시지 트리거 직  트  는 , 상  트

 상  트  공 통신 에 라 체  생  공  상태  또는 QAR  공

상태  고, 여  상  공  상태 는 상  시지 트리거 직  트리거   는 단계

, 상  트 치에  상  공  상태 에  시뮬  신  생 고 상  시뮬  신

 상  DFDAU에 는 단계  상  DFDAU에  생  시지에 라 상  시지 트리거 직  

게 트리거 었는지 여  는 단계  포 다.

도  간단  

 도 과 결 여 본  람직  실시 식에 여 진 보  체   도  다.[0009]

도 1  본  나  실시 에  시지 트리거 원리  도 다.

도 2는 본  나  실시 에  공  시지 트리거 직   트   트 랫폼

 도 다.

도 3  본  나  실시 에  시뮬  신  생 듈  도 다.

도 4는 본  나  실시 에   압 비 (ACVR) 신  생 닛   도 다.

도 5는 본  다  나  실시 에   압 비 (ACVR) 신  생 닛   도 다.

도 6  본  나  실시 에   압 동 (SYNC) 신  생 닛   도 다.

도 7  본  다  나  실시 에   압 동 (SYNC) 신  생 닛   도 다.

도 8  본  나  실시 에    도 다.

도 9는 본  나  실시 에     도 다.

도 10  본  나  실시 에  공  시지 트리거 직  트 는  도 다.

도 11  본  나  실시 에 라 본  트 랫폼에  공  시지 트리거 직  트

는  도 다.

 실시   체  내

본 에  실시  , 안  우  욱 도 ,  본 에  실시  도 과 결[0010]

여 본 에  실시  안에 여 고   진 도  다.   실

시 는 본   실시  뿐, 본 에   실시 가 아니다. 본  실시 에 여 본
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 는 야에  통상  지식  가진 들  진보  동  들 지 않고 득  타 든 실시 도

본  보 에 포 어야 다. 

도 1  본  나  실시 에  시지 트리거 원리  도 다. 도 1에 도시   같 , 지[0011]

공  상태  득 (Digital Flight Data Acquisition Unit, DFDAU) 공  탑재   또는 타

비  공  상태  신 다. DFDAU   득 브 시  득  공  상태 

 지  신  시   진 다. 신  근  치(Quick Access Recorder, QAR)는  공

 상태  신  다. 여 ,  는 공    치(Flight Data Recorder,

FDR)  “블랙 ”  어 공 에  돌  사건  생  경우  원  에  사 

진   도  다. 

공  상태 니 링 시 (Aircraft Condition Monitoring System, ACMS)도 DFDAU   득 브 시[0012]

  공  상태  신 다. ACMS는 공  상태  니 링, 집  고,

또  특  트리거 건 에   공  상태   운   승 원  공  상태

능 사 에  상  니 링  진 도  다. 당  내 과 식  사 에  변경  

므  시지라고 칭 다.

ACMS 시지는 통  어 리  트웨어  어에  생 다. 시지는 특  공  상태 변  [0013]

계값 또는 다  특  공  상태 변   직,  특  시지 트리거 직에  트리거 다. ACMS

 생산업체에  계  트  시지 트리거 직에  생  ACMS 시지  본 시지라고 다. 많

 본 시지들  미 민간 공 리 에  규   고 다. 보 737NG 공   들 ,

당 공 에 사  ACMS 본 시지는 약 20여개 다.

ACMS 시지 트리거 직  체   사   시지  생   다. 사   시지는[0014]

본  는 야에  통상  지식  가진 들  여  상 본 시지  변 에 지

않고 만개에 달 는 공  상태 변 에 직    도  다. , 공  상태에 여 욱

 니 링   다. 또 , 공  상  지보  업에 어 , 사   시지  공  상태

보에 라  비 략    고, 공   지보  실   다.

새  생  ACMS 시지 트리거 직  공 에  에 드시 엄격  트  거쳐야 다. 도 1에[0015]

도시   같 , DFDAU  ACMS 시 에  사   시지  시지 트리거 직    후, 사

  시지  포 는 시지 트리거 직  DFDAU는 본 에  실시  트 랫폼에  

트  진   다.

본  트 랫폼  시뮬  신  사 여 체   시지 트리거 직에 여 트[0016]

진 다. 러  시뮬  신 는 실  공  상태  생   고, 특  운  료 후

QAR  공  상태   공  상태  실  “재 ”  실   다. 본 에 

 트 랫폼  DFDAU  공 에 치  DFDAU는  동 고, 트 경도 공 에  경과 

 치 므 , 트  신뢰도  보   다.

QAR 는 늘 공  비  상태   통계에 사 고, 또  여러가지 트  여  원천  [0017]

공 다. 라 , QAR 도 시지 트리거 직  트에 사  가능  트   나 다. 편,

공   규 에 라 체  생  공  상태 도 사  가능  트    다. 

, 특  사건에 여 공 상태  생  특  사건 상 에  시지 트리거 직에 

트  진   도  고, 특  사건  실  생  나타날 지 지 않아도 다. ,

사   시지  시지 트리거 직  트가 욱 편리 고 과 다.

도 2는 본  나  실시 에  공  시지 트리거 직  트   트 치  [0018]

도 다. 도 2에 도시  트 치(200)는 나  지  공  상태  득 DFDAU(201)  포

다. DFDAU(201)는 트  시지 트리거 직  포 다. 본  나  실시 식에 , 트

 시지 트리거 직   에  DFDAU에   다.

공 에  DFDAU   공  에  집  공  신   타 공  상태  [0019]

다. 공 에  신  경  게 재  여 본  트 치  DFDAU   신

 생 듈  생  시뮬  신 다. 본 에  나  실시 에 , 러  시뮬  신

 과 특  공  에  집  공  신   타 공  상태   
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 치 다.

본 에  나  실시 에 , 트 치  DFDAU는 Teledyne사에  생산  2233000-8XX , HoneyWell[0020]

사에  생산  967-0212-XXX  또는 Sagem사에  생산  261303879-XXXX   고, 여  X..는 체

 시 다. 

본 에 , “DFDAU”는 상  체  생산업체에  생산  DFDAU  는 것 에 또  능[0021]

 사  치  포 다. 체 , DFDAU는 공  각  실시간 공  상태  어

신  집   것 ,  득   지  신  시 는   득  브  시

포 다. 택 , DFDAU는  득 브 시 에  득  공  상태   어 신  

에 라 특  직 처리 능   능  는  처리 브 시   포 다.

본 에  나  실시 에 , 본 에  트 치에  DFDAU에 는 시뮬  신 는 공[0022]

에  여러 시 에 다.  상  시  체 ,  엔진,  공  시 ,   계 시 ,

액압, 연료, 경 어   시  등  포 다.  신  도 매우 많다. 에 아날 그 신 ,

산 신   공   신  등  포 고, 또  러  신 는 시간과 양값   비 다.

본 에  나  실시 에 , 신  생 듈  시뮬  신   원천   트  [0023]

2가지  포 다. 가지는 공   규 에 라 생  공  운  상태 시뮬  고, 다

가지는 공  탑재  신  근  치(QAR)에  공  상태 다. 본 에  나

실시 에 , 공   규 에 라  공  운  상태 시뮬   사  경우, 각  사건

 생  욱  시뮬   재   다. 공  운   신뢰도  고, 공  운  과

에  나타나는 어  특  사건   측   없 므 , 공   규 에 라 체  시뮬

  사   신   값   신  사     고, 특  사

건  생   어   어 트  폭 상시킬  다.

본 에  나  실시 에 , 공  탑재  신  근  치QAR에  공  상태  실  [0024]

 사  경우, 공  실  경  게 재   어 트 결과가 욱 고 신뢰 다.

본 에  나  실시 에 , 어  특  사건  는 공  상태 에 여, 본 에 [0025]

 트 치에  특  시지  트리거 는 트리거 직  복  트  당   진

여  시지 트리거 직  생 다.

본 에  나  실시 에 , 사   시지 트리거 직  공   규 에 라  공[0026]

 운  상태 시뮬   신  근  치(QAR)  공  상태실   등 2가지 트

상 에   상  동 야 다. 

도시   같 , 본 에  트 치는 공  상태     (202)[0027]

포 다. 본  나  실시 식에 ,  비는  ,  트워  , USB

,  트워  , 블루   등등 다. 본  는 야에  통상

지식  가진 는,    식   트 치    치에 사   

야 다.

본 에  나  실시 에 , 트 는   통과  후   시 에 [0028]

여 신  생 듈(203)에 연결 다. 러   는 PXI , PCI , PCIE , VXI  등

포 지만, 에 지 않는다.

본 에  나  실시 에 , 트 치는 신  컨 닝 어 (204)   포 다. 신  컨 닝[0029]

어 (204)는   시  신  생 듈에 여 생  시뮬  신 에 여 진 보  컨

닝  진 는 ,  들어, 폭 또는 감쇄, 차단, 티 싱 등 단  신  질과 안  보

고, 공  상태 공   신  고   만 시 다.

본 에  나  실시 에 , 트 치는   비(205)   포 다. 컨 닝  거친 신[0030]

가 DFDAU에  에,   비  통 여  택 가능  가시 고 게  가능   

치  다. 본 에  나  실시 에 ,   비는  다   포 고, 각 는

 신  에 다. 라 ,   비에  각  신  도  단  여 리가 편리

 뿐만 아니라 또  각  신  직  편리 게 실 다.
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신  생 듈에  생  시뮬  신 는 컨 닝  거친 후,   비에 고, 다시 DFDAU[0031]

에 진 여 DFDAU가 공  운  과 에  업 경  시뮬  진 다. 시지 트리거 직에 만

 경우, ACMS시  는 시지  고, 트 치   비가 시  린트 다. 시 또

는 린트  시지   여  검  시지 트리거 직  상  동  여    고,

 시지 트리거 직에  트  진   다. 

본 에  나  실시 에 , 트 치는 린  /또는 (206)  포 다. 본 에 [0032]

 나  실시 에 , 트 치  린  /또는 는 공  린  /또는 시 비 다.

공  린  /또는 시 비는 DFDAU   신 고, DFDAU  에 여  진

DFDAU에   시지  린트 /또는 시 여 원  여  검사  사   도  다.

본 에  나  실시 에 , 트 치  린트 비는 가상 린 다. 본 에  나  실

시 에 , 트 치  린  /또는 는 트 치  타   독립  린  /또는

  다.

본 에  나  실시 에 , 트 치는 나  원(207)  포 다. 원  트 치에 [0033]

는 안  직  또는  압  공   것 다.  들어, 원  115V 400Hz 압  공 다.

도 3  본  나  실시 에  시뮬  신  생 듈  도 다.  도 3에 도시  [0034]

같 , 본 실시 에  시뮬  신  생 듈(300)  복 개  시뮬  신  생 닛  통 다. 본

에  나  실시 에 , 트 가  후, 트 치에   어 (301)  어 에 

  시 (302)  거쳐 시뮬  신  생 듈  각 시뮬  신  생 닛에 연결 다.

본 에  나  실시 에 , PXI     집 처리 시  사 고, 각  [0035]

 보드에    랫폼에  신  득과 어  실 다. 여 , PXI 는 미 가측

사(NI)에    고 능   개 , 듈  측  다. 본  는 야에

통상  지식  가진 는, PXI 는 다만 택 가능  실시  개  고  야 다. 

타   도 본  안에   다.

본 에  나  실시 에 , 시뮬  신  생 듈  통  시뮬  신  생 닛  산 신[0036]

 생 닛(303), 압 신  생 닛(304), 아날 그 신  생 닛   신  생 닛(307)  포

다. 

본 에  나  실시 에 , 산 신  생 닛  값 신  생 닛  포 고, 아날 그 신[0037]

생 닛   압 비 (ACVR) 신  생 닛(305)  동 (SYNC) 신  생 닛(306)  포 , 

신  생 닛  ARINC429  신  생 닛  ARINC619  신  생 닛  포 다. 

본 에  나  실시 에 , 값 생 닛  고 도  릴  매트릭  포 고, 는 치[0038]

거침   채  값 신  시뮬 는 ,  들어 고 도  SPST 릴  카드 다. 본

에  나  실시 에 , 값 생 닛  지  치 어  포 다.

본 에  나  실시 에 , 압 신  생 닛   압  보드  포 고 압 직 (Low[0039]

Level Direct Current, LLDC ) 신  시뮬 다. 본 에  나  실시 에 , 압 신  생 

닛  NI사에  생산  PXI-6704 다 능  압  보드   다.

본 에  나  실시 에 , ARINC429   지  신  생 닛  429  보드  포 다.[0040]

본 에  나  실시 에 , 429  보드는 AIM사에  생산   ACX429 보드   다.

본 에  나  실시 에 , ARINC619   지  신  생 닛  619  보드  포 다.[0041]

본 에  나  실시 에 , 619  보드는 AIM사에  생산   ACX619 보드   다.

도 4는 본  나  실시 에   압 비  ACVR 신  생 닛   도 다. 도 4에 도시[0042]

  같 , ACVR 신  생 닛(400)  원에 연결 어 115V400Hz   압 신  26V400Hz  참고 

 압 신  시 는  압 신   닛(401)  포 다. 체 ,  압 신   닛

(401)  원에  공   압 신 에  주  변  /또는 변압  거쳐 는 참고  압

신  생 다. ACVR 신  생 닛(400)  지  신  지 (402)  변 (403)   포 다. 지

신  지 (402)는  시  지  신  신   것 다. 변 (403)는  압 신

 닛(401)  참고  압 신   지  신  신 고 또  상  지  신 에 라 참고
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 압 신 에 여 변    압 비  신  시   것 다. ACVR신  생 

닛(400)  생   압 비  신     변압 (404)   포 다. 

도 5는 본  나  실시 에   압 비 (ACVR) 신  생 닛   도 다. 도 5에 도시[0043]

  같 , ACVR 신  생 닛(500)   압 신   닛(501)  포 고, 상   압 신

 닛(501)  원   압 신 에  주  변  /또는 변압  진  26V400Hz  압

신  생 다.

ACVR신  생 닛(500)  지  신  지 (502), 변 (503)   변압 (504)   포 다. 지[0044]

신  지 (502)는   어 (5021),   드라  (5022)    변  (5023)  진 보

포 다.  어 (5021)    시  연결 어   지  신  득 다. 

드라  (5022)는 상  지  신  동   것 다.  변  (5023)는 상  지  신

 변 (503)가 는  다. 변 (503)는  압 신   닛(501)  참고

 압 신  신 고, 지  신  지 에     지  신 에 라 참고 

 압 신 에 여 진폭 변  진  는  압 비  신  생 다.

 들 , 공  비  액압 압 값   압 비  신 에  시  것 다.  신 에  시뮬[0045]

 실  여, 변 (503)는  공식에 라 참고 압 신 에  변  다.

[0046]

여 , Up(AC)는  압 신  값  나타내고, Pressure   압 값  나타내  값  는 0-[0047]

4000PSI 다. 라 ,  시  통 여 압 값  , ACVR 신  생 닛(500)에  0-4000PSI

 내  공  비  액압 압 값   압 비  신  시뮬    다.

원리에 어 , ACVR 신  생 닛  나  지  신 에   압 비  신  D/A  닛  간[0048]

주   다. 라 , 타 러  식  실 는  또는  도 본원 원  실 는 ACVR 신

생 닛  사   다.

도 6  본  나  실시 에   압 동 (SYNC) 신  생 닛   도 다. 동 (SYNC)[0049]

신 는  각도 신 라고도 다. 도 6에 도시   같 , SYNC 신  생 닛  원에 연결 어 공 는

 압 신  는   참고  압 동  신  시 는 나   압 신   닛

(601)과,  시  지  신  신 는 지  신  지 (602) , 상   압 동  신

 지  신  신 고 상  지  신   압 동  신  시 는 변 (603)  생  동

신  는  변압 (604)  포 다. 

도 7  본  다  나  실시 에   압 동 (SYNC) 신  생 닛   도 다. 도 7에[0050]

도시   같 , SYNC 신  생 닛(700)   압 신   닛(701)  포 고, 상   압 신

  닛(701)  원에 연결 어 115V400Hz   압 신    28V400Hz  참고  압 신

 시 다.

SYNC 신  생 닛(700)  지  신  지 (702)  변 (703)   포 다. 지  신  지 (702)는 [0051]

 어 (7021),  드라  (7022)   변  (7023)  포 다.  어 (7021)는 

 시 과 연결 어   지  신  득 다.  드라  (7022)는 상  지

신  동   것 다.  변  (7023)는 상  지  신   변 (703)가 는 

 다.

SYNC  신  생 닛  변 (703)는 쿼드 치(7031),  sin (7032)   cos (7033)  포 다.[0052]

   압  신 는  쿼드  치(7031)  거친  후,  각각  sin (7032)   cos (7033)에

진 다.   지  신  첫 2 리는 각도  상  시 고, 나 지  0-90도  각도

값  시 다. 라 , 0-360도  각도값  시 다. 지  신  첫 2 리  쿼드 치(7031)에 

고, 나 지  sin (7032)  cos (7033)에 다. sin (7032)  cos (7033)  거

친 후,    압 신  사  상차는 상  각도값  시 게 다.

SYNC 신  생 닛(700)  sin (7032)  cos (7033)   신 에 여  폭  진 는[0053]

폭 (7041,7042)  상  동  신     변압 (705)   포 다. 라 ,  각도 신
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 시뮬  실   다. 본 에  나  실시 에 , 상  변 는 4상  에  실

  다.

원리에 어 , SYNC신  생 닛  나  지  신 에   압 동  신  D/A  닛  간주[0054]

  다. 라 , 타 러  식  실 는  또는  도 본원 원  실 는 SYNC신  

생 닛  사   다.

본 에  나  실시 에 ,   비는  포 다. 도 8  본  나  실시 에[0055]

   도 다. 도시   같 , (800)   (801)과 복 개   

(802~804)  포 다. 본 에  나  실시 에 , (800)  복 개  블  포

고, 각각  블  시뮬  신  생 듈    신  어 통신   다. 각각  

 는   신 에 어 DFDAU  는   에 각각 연결 다. 각

각   는 복 개   단  포 고, 각각   단  (800)  나  블 

  다.

도 9는 본  나  실시 에     도 다. 도 9에 도시   같 ,  [0056]

 복 개  역  공   택 역(901), 아날 그 신  역(902)   신  역(903)  포

다.  다   신  각각  다  역에 치  트 원  여  트 신 에

여 편리 게 리   도  다. 또 , 에  트 원  에 라 여러가지  다

 트 신  직    고, 실  경 에  공  상태  신  집 상

시뮬   다.   원  역(904)  지  역(905)  진 보  포 다.

본 에  나  실시 에 , 택   동  듈  포 다.  (801)[0057]

  신  동  듈  단에 고, 동  듈  단  복 개   

(802~804)에  연결 다.  동   듈   (801)  각   신  복 개   

(802~804)  각  단  사  동  실 다. 동  듈  여 원   

(801)에  동  각 신  사    가 없어, 트  훨씬 지도  다.

본 에  다  나  실시 에 ,   비는 동  듈,     [0058]

 포 다. 상   는 복 개   단  포 고, 각  단 는   공

신   비  연결 어 통신   다. 상   는 복 개   단  포 고, 각 

단 는 상    나   단   다.   비  동  듈  상

 에  각  신  상  복 개    각  단  사 에  동  진

  것 다.

본 에  나  실시 에 , 동  듈  과 열  열  치 매트릭  포 다. 든 [0059]

 신 는 각  고 든  신 는 각 열  다. 각 과 열  차 에 나  치  치

 치 매트릭  다. 치 매트릭   러  치  어   신  

단  사  동  실   다.

본 에  나  실시 에 , 택   티미  듈과 같  트 듈   캔 듈[0060]

 포 다.  단과 단 사  량  연결  포 므 , 러  연결 는 각  원

  실   다. 실  에  검사는 매우 고  는 업 다. 티미  듈

 연결   압  측  연결  실  여  검사   다.  캔 듈  각 연

결  사 에  동  티미  듈   다  연결 에 연결   다. 티미  듈과

 캔 듈에  “ 체검사”  편리 게 실시  든 실   검사 낼  다.

도 10  본  나  실시 에  공  시지 트리거 직  트 는  도 다. 도시[0061]

 같 , 단계(1010)에  공  특  사건에 여 당 특  사건  는 시지 에 포 는 

공  상태   당 시지 트리거 직  다. 단계(1020)에  당 시지 트리거 직  DFDAU에

포 시 다. 단계(1030)에 , 본  트 치에  DFDAU  상  시지 트리거 직에 여 트

진 다. 여 , 단계(1031)에  본  트 치에 공 통신 에 라 체   공  상태

 또는 QAR  공  상태  고, 여  러  공  상태 는 당 시지 트

리거 직  트리거   고 또  러  공  상태 에 당 시지 에 포 어야 는 공  상

태  포 다. 단계(1032)에  러  공  상태  본  트 치  통과시  값
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신 , 아날 그 신  /또는  신  시  후 DFDAU에 시 다. 단계(1033)에  트 치  

린  /또는 에  당 시지가 게 트리거 었는지 여   시지 에 는 공

상태  포 는지 여  다. 단계(1034)에  시지  득  공  상태  

여  다. 어 , 단계(1040)에  당 시지 트리거 직   만  결과  도 다.

단계(1034)에 는 상  시지  득  공  상태  체  생  공  상태  치 여[0062]

 거나 또는 상  시지  득  공  상태  공 에  생  시지  공

상태  치 여  거나 또는 상  시지  득  공  상태  QAR  공

 상태  치 여  는 단계   포 다.

도 11  본  나  실시 에 라 본  트 치에  공  시지 트리거 직  트[0063]

는  도 다. 도 11에 도시   같 , 트 (1100)에 , 단계(1110)에 는 에

공   택 고 는 값 신 , 아날 그 신 ,  신  리드  에 다. 단계

(1111)에  체   공  상태  또는 QAR  공  상태  도 다. 단계(1112)에

  어 는   공  상태  도 고  시뮬  신  생 듈  각

신  생 닛   는 값 신 , 아날 그 신  /또는  신  생 다. 단계

(1113)에  각 신  생 닛에  생  신 는 컨 닝 어  거쳐 컨 닝 후,   통과 여

DFDAU에 다. 단계(1114)에  DFDAU는 신  신  후, 그 내  ACMS시  트  시지 트

리거 직에 라 는 시지  생 다. 단계(1115)에  린  /또는 는 시지  신,

  시 다. 단계(1116)에  상  시지  득 는지 여  단 다. 득 지 못  경우, 단

계(1120)  진 여 DFDAU  시지 트리거 직   후 단계(1112)  여 다시 실 다. 득

경우, 단계(1117)에  당 시지 트리거가 트  통과  결과  도 다.

본 에  트 치는 공 에   경  게 재 다. 본 에  트 치[0064]

에  진  트 결과  실  공 에  진  트 결과는  치  것 다. 라 , 시지 트리

거 직  본 에  트 치에  트   후, 직  공  에   다. 본 에

 트 치  트  시지 트리거 직에  신 고  트  진   다. 라

, 원  욱 게 공  상태  니 링  비  안  보 고 공   

지보  실   다.

상  실시 는 본 에 여   것  뿐 본    것  아니다. 본  [0065]

는 야에  통상  지식  가진 들  본   탈 지 않는 상 에  각  변  변  

 므 , 든 동등  안  본  보 에 포 어야  것 다.

도

도 1
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