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원격 무  트워크 어 시스   {WIRELESS NETWORKED CONTROL SYSTEM AND ITS 

IMPLEMENTATION METHOD} 

 상 한  

  

 하는 술  그 야  래 술 

본  원격 무  트워크 어시스 에 한 것 , 욱 상 하게는 비실시간 운 체  사 한 마스

 치가 실시간 어  한 슬 브 어  어하는 원격 무  트워크 어시스   에 한 

것 다.  

 플랜트 등  어 상  원격 어하는 원격 어 시스 , 상  어 상  상태  싱하고 그

에 라 상  어 상  동하는 실시간   액츄에  시스 과 상  실시간   액츄에  시

스  어하는 비실시간 운 체 (os:operating system)  도우 (windows)  탑재한 PC 어  

, 상  실시간   액츄에  시스 과 PC 어 는 무  트워크  통해 연결 었다.  

하, 술한  같  래   원격 무  트워크 어시스   한다. 도 1  래  

원격 무  트워크 어시스   개략  도시한 블 도 다.  

도 1  참 하 , 상  원격 무  트워크 어시스  마스  시스 (100)  슬 브 시스 (200)  

다. 상  마스  시스 (100)  슬 브 시스 (200)과  무  통신  한 무 통신 듈(102)과, 비

실시간 운 체  도우  탑재한 PC 시스 (104)  다. 상  PC 시스 (104)  상  슬

브 시스 (200)  원격 어  한 각  보  무 통신 듈(102)  통해 상  슬 브 시스 (200)  

무  신하고, 상  슬 브 시스 (200)  공 는 어 상 상태 보  무  수신하여 리 에

게 안내한다.  

상  슬 브 시스 (200)  무 통신 듈(202), 어신  생 듈(204), 액츄에 (206), (208)  

다. 상  (208)는 어신  생 듈(204)  어에 라 어 상(210)  각 상태  싱하고, 

상  싱에  보  상  어신  생 듈(204)  공한다. 상  액츄에 (206)는 상  어신  

생 듈(204)  어에 라 상  어 상(210)  각  동한다. 상  무 통신 듈(202)  상  마스

 시스 (100)과  무  통신  담당한다. 상  어신  생 듈(204)  상  싱  수신 아 실

시간  상  액츄에 (206)  동신  생 하여, 상  어 상(210)에 한 실시간 어  행한

다. 여 , 상  어 상(210)  플랜트 등  액츄에 (206)  동에 해 치 등  변경 다.  

상 한  같  래에는 슬 브 시스 에  어 상  상태에  동  담당함에 라, 상  슬

브 시스  처리 능   어플리케  한계  해, 상  어 상에 한 다양한 어가 가능한 문

가 었다.  

 루고  하는 술  과  

본  상 한 래 술  문  해 하  한 것 , 마스  시스  어 상에 한 동신  

생 하여 슬 브 시스  신함 , 다양한 어  가능하게 하 , 슬 브 시스   간

시켜 원격 무  트워크 어시스   한 비  감시킬 수 게 하는 원격 무  트워크 

어시스    공하는 것  그  한다.  



또한 본  다   비실시간 운 체  마스  시스 과 슬 브 시스 간  지연시간  검 하

여, 상  마스  시스 에 한 원격 어  질  할 수 게 함  물 , 상  지연시간  고 하여 

상  마스  시스  어신  생  할 수 게 하는 원격 무  트워크 어시스    공

하는 것 다.  

  

상 한  달 하  한 본 에 는 원격 무  트워크 어시스 ,  

 주 마다 어 상  상태  싱하고, 상  싱에  어 상 상태 보  포함하는 슬 브 

 생 하여 신하고, 상  어 상  상태  변경시키  한 액츄에  동  포함  마스  

가 수신 , 상  동 에 라 상  액츄에  동하여 상  어 상  상태  변경하는 슬

브 시스 과,  

상  슬 브 시스  슬 브 가 수신 , 상  슬 브 에 포함  어 상 상태

보에 라 상  어 상  상태  변경하  한 액츄에  동  생 하고, 상  액츄에  동

 포함하는 마스   생 하여 상  슬 브 시스  신하는 비실시간 운 체  마스  

시스  포함한다.  

본  비실시간 운 체  도우  탑재한 마스  시스  어 상에 한 동신  생 하여 

슬 브 시스  신함 , 다양한 어  가능하게 하 , 슬 브 시스   간 시켜 원

격 무  트워크 어시스   한 비  감시킬 수 게 한다.  

또한 본  비실시간 운 체  마스  시스 과 슬 브 시스 간  지연시간  검 한다. 는 마스

 시스  티태스킹  행하는 도우  등  비실시간 운 체  탑재함에 라 처리시간  지연 거

나, 무  트워크  통한 통신 지연 도  악하  한 것 다. 같  본  상  마스  시스 과 

슬 브 시스 간  지연시간  검 함 , 원격 어  질  할 수 게 함  물 , 상  지

연시간  고 하여 상  마스  시스  어신  생  할 수 게 한다. 

하, 술한 본  람직한 실시 에  원격 무  트워크 어시스  체  한다. 도 

2는 본  람직한 실시 에  원격 무  트워크 어시스   개략  도시한 블 도

다. 도 2  참 하 , 상  원격 무  트워크 어시스  크게 마스  시스 (300)과 슬 브 시스

(400)  다.  

상  마스  시스 (300)  무  통신 듈(302), 어신  생 듈(304), PC 어 (306), 스

(308)  다. 상  무  통신 듈(302)  상  슬 브 시스 (400)과  무  통신  담당한다. 상  

어신  생 듈(304)  PC 어 (306)  어에 라 어 상(406)  상태 에 는 액츄에

(404) 동신  생 한다.  

상  PC 어 (306)는 비실시간 운 체  도우  탑재한다. 또한 상  PC 어 (306)는 상  무

통신 듈(302)  통해 슬 브 시스 (400)  슬 브  수신하고, 상  슬 브 에 

포함  어 상(406)  상태 보에 는 액츄에  동  생 하도  어하고, 상  액츄에

 동 과 상  슬 브 에 포함  시계열 스 보  결합하여 마스   생 하고, 상

 마스   상  무  통신 듈(302)  통해 상  슬 브 시스 (400)  신한다. , 상  마

스  는 도 5에 도시한  같  동 과 시계열 스 보  다.  

또한 상  PC 어 (306)는 상  슬 브 에 포함  지연시간 (도 4 참 )  수신 아 

스(308)에 한다. 상  지연시간  마스  시스 (300)에 한 원격 어  질  할 수 게 

함  물 , 상  지연시간  고 하여 상  마스  시스 (300)  동신  생  할 수 게 한다. 

상  스(308)는 상  PC 어 (306) 내  매체에 비 거나, 트워크  통해 연결  



매체에 비  수 다.  

상  슬 브 시스 (400)  무 통신 듈(402), 액츄에 (404), (408)  다. 

상  무  통신 듈(402)  상  마스  시스 (300)과  무  통신  담당하 , 내 에 어 듈(B1)과 

RTC(B2)  비한다. 상  어 듈(B1)  상  RTC(real time clock)(B2)가  주 에  시각  계

수하  (408)  통해 얻어지는 어 상(406)  상태 보  재 시각 보  시계열 스 보, 미리 

검  지연시간 보  결합하여 슬 브  생 하고, 상  슬 브  상  마스  시스

(300)  신한다. , 상  슬 브 는 도 5에 도시한  같  어 상 상태 보, 시계열 

스 보, 지연시간 보  다.  

또한 상  어 듈(B1)  상  마스  시스 (300)  마스  가 수신 , 상  마스  

에 포함  액츄에  동  상  액츄에 (404)  공함과 아울러, 상  마스   수신시각

에  상  마스  에 포함  시계열 스 보가 가리키는 시각  감산하여 체 지연시간  산 하

거나, 체 지연시간   나누어 어느 한 향  지연시간  산 한다. 상 한 지연시간  다  슬

브  생 시에 슬 브 에 포함 어 상  마스  시스 (300)  신 다.  

그리고, 상  RTC(B2)는 재 시각  계수하고, 시각 보  상  어 듈(B1)  공한다.  

상  액츄에 (404)는 상  무 통신 듈(402)  통해 공 는 동 에 라 상  어 상(406)  

상태  변경한다.  

상  (408)는 상  어 상(406)  상태  싱하고, 그에  어 상 상태 보  상  무  통신 

듈(402)에 공한다.  

 상 한 본  람직한 실시 에  원격 무  트워크 어시스  동  도 3  참 하여 상

 한다. 도 3  술한 본  람직한 실시 에  원격 무  트워크 어시스  동  

순차  하는 도 다.  

, 상  슬 브 시스 (400)  RTC(B1)가 계수한 시각   주 에 는지  체크한다(600단

계). 상   주 에 , 상  슬 브 시스 (400)  (408)  통해 어 상(406)  상태  

싱하고, 상  어 상 상태 보, 상  RTC(406)  계수시각  시계열 스 보, 미리   통

신시  지연시간 보  결합하여 슬 브  생 한다(602,604단계). 다  상  슬 브 시스

(400)  상  생  슬 브  마스  시스 (300)  신한다(606단계).  

상  마스  시스 (300)  상  슬 브 시스 (400)  슬 브 가 수신 (500단계), 상

 슬 브 에 포함  어 상 상태 보에 는 액츄에  동  생 함과 아울러 상  

슬 브 에 포함   통신시  지연시간 보  하여 스(308)에 한다

(502,504단계).  

후 상  마스  시스 (300)  상  슬 브 에 포함  시계열 스 보, 상  상태 보에 

는 액츄에 (404) 동  결합하여 마스   생 하고(506단계), 상  마스   상

 슬 브 시스 (400)  신한다(508단계).  

상  슬 브 시스 (400)  상  마스  가 수신 (608단계), 상  마스  에 포함  액츄

에  동 에 라 상  액츄에 (404)  동하여 어 상(406)  상태  변경시킨다(610단계).  

또한 상  슬 브 시스 (400)  상  마스   수신 시각에  상  마스   포함  시계열 

스 보에 는 시각  감산하여 지연시간  산 하고, 상  산  지연시간  시 한다(612

단계). 상  시  지연시간  다  주 에  슬 브 에 포함 어 마스  시스 (300)  

신 다. 



 과 

상 한  같  본  마스  시스  어 상에 한 동신  생 하여 슬 브 시스  

신함 , 다양한 어  가능하게 하 , 슬 브 시스   간 시켜 원격 무  트워크 어시

스   한 비  감시킬 수 게 하는 과가 다.  

또한 본  비실시간 운 체  마스  시스 과 슬 브 시스 간  지연시간  검 하여, 상  마스

 시스 에 한 원격 어  질  할 수 게 함  물 , 상  지연시간  고 하여 상  마스  

시스  어신  생  할 수 게 한다.  

상과 같  본  비  한  실시  도 에 해 었 나, 본  상  실시 에 한

는 것  아니 , 는 본  하는 야에  통상  지식  가진 라  러한 재  다양한 수  

 변  가능하다. 

라  본  사상  아래에 재  특허청 에 해 만 악 어야 하고,  균등 또는 등가  변

 는 본  사상  주에 한다고 할 것 다. 

특허청   

 

청 항 1. 

원격 무  트워크 어시스 에 어 ,  

어 상  상태  변경시키  한 액츄에 에 한 동   시계열 스 보가 포함  마스  

가 수신 ,  

상  동 에 라 상  액츄에  동하여 상  어 상  상태  변경하 ,  

상  마스  가 수신  시각에  상  마스   시계열 스 보  감산하여 지연시간 보

 검 하고,  

미리 해  주 가 도래하 , 상  어 상  상태  싱함과 아울러,  

상  싱에  어 상  상태 보  재 시각 보  시계열 스 보  상  검  지연시간 보

 포함하는 슬 브  생 하여 신하는 슬 브 시스 ; 

비실시간 운 체  탑재하 , 

상  슬 브 시스  슬 브 가 수신 ,  

상  슬 브 에 포함  어 상  상태 보에 라 상  어 상  상태  변경하  한 액츄에

 동  생 하고,  

상  액츄에  동   상  수신  슬 브 에 포함  시계열 스 보  포함하는 마스  

 생 하여 상  슬 브 시스  신하 ,  

상  슬 브 에 포함  지연시간 보  하는 마스  시스 ; 

 포함하는 것  특징  하는 원격 무  트워크 어시스 .  



 

청 항 2. 

삭  

 

청 항 3. 

삭  

 

청 항 4. 

비실시간 운 체  탑재한 마스  시스 과 슬 브 시스  는 원격 무  트워크 어시스

 원격 무  트워크 어 에 어 ,  

상  슬 브 시스 , 어 상  상태  변경시키  한 액츄에 에 한 동   시계열 스 

보가 포함  마스  가 수신 ,  

상  동 에 라 상  액츄에  동하여 상  어 상  상태  변경하 ,  

상  마스  가 수신  시각에  상  마스   시계열 스 보  감산하여 지연시간 보

 검 하는 단계; 

상  슬 브 시스 , 미리 해  주 가 도래 , 상  어 상  상태  싱함과 아울러, 

상  싱에  어 상  상태 보  재 시각 보  시계열 스 보  상  검  지연시간 보

 포함하는 슬 브  생 하여 신하는 단계; 

상  마스  시스 , 상  슬 브 시스  슬 브 가 수신 , 상  슬 브 에 

포함  어 상  상태 보에 라 상  어 상  상태  변경하  한 액츄에  동  생 하

고,  

상  액츄에  동   상  수신  슬 브 에 포함  시계열 스 보  포함하는 마스  

 생 하여 상  슬 브 시스  신하 ,  

상  슬 브 에 포함  지연시간 보  하는 단계 

 포함하는 것  특징  하는 원격 무  트워크 어 .  

 

청 항 5. 

삭  

도  
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도 5 

 

 


