
1. 서론
Windows는 PC 운영체제 점유율 대부분을 차지하

지만, Linux도 다양한 용도로 증가하는 추세이다.

Windows와 Linux는 서로 다른 개발 환경과 기능에

대한 다른 라이브러리 및 API를 제공하기도 한다.

따라서 기존에 컴파일된 프로그램(.exe, .desktop,

.dll 등)은 다른 환경에서 바로 실행할 수 없다.

FASTECH 社의 Ezi-SERVO Plue-E 제품군은 Et

hernet을 통해 최대 254축을 구동할 수 있는 스테핑

모터 제어 시스템으로 Windows기반 프로그램을

제공한다. 따라서 Linux 환경에서 사용하지 못했다.

본 논문에서는 공통 소프트웨어 API 및 하드웨어

인터페이스를 제공하는 SBC (Single-board Comput

er)인 Raspberry Pi 환경에서 모션 컨트롤 시스템을

제어하는 Linux 기반 프로그램을 설계 및 구현한다.

그리고 기존 Windows 기반 프로그램과 성능을 비

교 분석한다.

2. 프로그램의 개발

FASTECH 社에서는 Windows 기반의 모션 라이

브러리(DLL)와 여러 GUI 프로그램을 제공한다.[2]

이 중에서 테스트와 모니터링을 할 수 있는

ProtocolTest 프로그램과 모션 라이브러리 일부를

Raspberry Pi OS를 설치한 Raspberry Pi 4 Model

B 8GB, Raspberry Pi 400 모델에서 구현하였다.

(그림 1) Linux 환경으로 구현한 프로그램
GUI 구현을 위해서 GTK(GIMP Toolkit)와 Glade

개발환경을 활용해 C언어로 프로그램을 구현하였다.

구현한 프로그램을 사용하여 Ethernet 통신(UDP/

TCP)을 통해 FASTECH社의 모터 드라이버 제어

신호를 주고 받을 수 있다.

개발된 프로그램과 테스트를 위해 사용한 소스 코

드는 첨부된 github repo 링크를 참고할 수 있다.[1]

2.1 시스템 분석

FASTECH 社 모터 드라이버와의 UDP/TCP 통신

지연시간 차이를 Windows 환경과 Raspberry Pi 환

경에서 확인하였다.

Windows 상에서는 기본 제공되는 “winsock2.h”와
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요 약
FASTECH 社의 Ezi-Servo Plus-E 제품군은 Windows 기반의 모션 라이브러리와 GUI 프로그램을
이용하여 모션 컨트롤을 수행한다. 이를 Linux기반의 GUI 프로그램과 모션 라이브러리를 작성하여
Raspberry Pi 환경에 적용하였다. Windows와 Linux 기반의 두 프로그램으로 각각 모터를 구동시키
고 모터의 위치값을 비교하여 150 미만의 작은 차이를 확인하였다. 이 연구를 통해 Linux 임베디드
시스템으로 모션 컨트롤 시스템을 구축하려는 잠재 고객의 수요를 맞출 수 있을 것으로 기대한다.
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Linux 상에서는 “arpa/inet.h”의 헤더를 사용하여 C

언어로 FASTECH 社 통신기능 매뉴얼[2]에 따라

현재 정보를 모두 받아오는 Frame(TYPE : 0x43)을

전송하고 수신될 때까지의 시간을 기록하였다.

(그림 2) 통신 지연시간 비교

TCP에서 UDP보다 두 운영체제 반응속도가 더 빠

른 특성을 보이므로 FASTECH 社의 모터 드라이버

와 통신의 특성으로 보인다. 그리고 UDP의 경우

Raspberry Pi OS 환경에서 더 빠르고 에서는

Windows 환경에서 더 빠른 결과를 얻을 수 있었다.

이 정도의 미묘한 오차는 제어 신호를 전달하였을

때 큰 성능의 차이를 보이지 않을 것으로 보인다.

개발한 프로그램으로 Raspberry Pi를 제어기로 사용

했을 때도 기능에 문제가 없었다.

3. 프로그램 검증

(그림 3) Position Table, 이하 ‘PT’라고 한다

구현한 프로그램을 검증하기 위해 FASTECH 社의

Ezi-SERVOII Plus-E 모션 컨트롤 시스템을 사용하

였다. Raspberry Pi OS 환경의 프로그램을 같은

PT를 이용해 (그림 3)에 제시된 parameter에 따라

모터를 구동하였다.

그리고 MATLAB에서 C언어 프로그램과 연동하여

모터의 위치 데이터를 받고 그래프로 도식화했다.

3.1 결과

(그림 4)은 PT를 한번 동작하였을 때 모터의 위치

값(0 ~ 25000)을 각각 나타낸 것이며 파란 선은 명

령의 위치값, 빨간 선은 Raspberry Pi OS 환경에서

구동시켰을 때의 위치값을 나타낸 것이다.

(그림 5)는 모터를 구동시켜보았을 때의 모터 위치

의 차이값을 나타낸 것이다. 위치값은 최대 25000이

다. 이때 차이는 150 이내의 미소한 차이를 보이며

기존 프로그램의 오차와 비슷하게 제어가 되었다.

(그림 4) 모터의 명령 위치값과 실제 위치값

(그림 5) 위치값 차이

4. 결론

본 논문에서는 Raspberry Pi가 Ethernet 통신을 통

한 모션 컨트롤 제어기로 사용하는 데에 대한 적합

성을 검증하였고, Linux 기반의 모션 컨트롤 제어

프로그램을 구현하였다. 이를 검증하기 위해 PT를

사용하여 제어해보고 위치값을 확인하였다. 위치값

은 최대 25000일 때, 차이는 150 이내로 큰 오차가

존재하지 않음을 확인하였다.
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