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[Abstract]

In this paper, we propose a motion chair for flight simulators that can be precisely controlled using 

an FPGA. Existing motion chairs are unsuitable for a flight simulator environment, where natural 

position changes occur due to a sense of disconnection arising from simple mechanical motor 

operations. This paper, presents a motion chair suitable for flight simulation through BLDC motor 

control through the FPGA module. In addition, the operating load was improved by controlling the 

drive shaft and control device of the motion chair as a single driver. As a result of comparing the 

control signal and feedback data to evaluate the performance of the implemented system, it was 

confirmed that the change was stable without error in the target position, and the high-speed camera 

showed a natural flowing state change suitable for flight simulation. In the future, we plan to develop 

it into an integrated flight motion platform linked to virtual reality hardware. 
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[요   약]

본 논문에서는 FPGA를 이용하여 정밀제어가 가능한 비행 시뮬레이터용 모션 체어를 제안한다. 

기존 모션 체어는 단순 기계식 모터 동작에서 발생하는 단절감으로 인하여 자연스러운 위치 변화

가 발생하는 비행 시뮬레이터 환경에서는 적합성이 낮은 문제점을 가진다. 본 논문에서는 FPGA 

모듈을 통한 BLDC 모터 제어를 통하여 비행 시뮬레이션에 적합한 모션 체어를 제시한다. 또한, 

모션 체어의 구동축과 조종 장치를 단일 드라이브로 제어하여 동작 부하를 개선하였다. 구현된 

시스템의 성능평가를 위하여 제어 신호와 피드백 데이터를 비교한 결과, 목표 위치까지의 오차 

없이 안정적으로 변화하는 것을 확인하였고 고속 카메라를 통하여 비행 시뮬레이션에 적합한 자

연스러운 유영적인 상태 변화를 보였다. 향후, 가상현실 하드웨어와 연동한 통합 비행 모션 플랫

폼으로 발전시키고자 한다.

▸주제어: 비행 시뮬레이터, 모션 체어, FPGA, BLDC 모터, PWM 제어
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I. Introduction

비행 시뮬레이터는 실제 비행 시에 발생할 수 있는 위험

을 방지하고 실감형 콘텐츠 기반의 항공기 비행을 위해 널

리 사용되고 있다[1]. 특히, 민간 항공사, 군사 훈련, 항공

학교 비행 교육, 실감형 콘텐츠 시현 등에서 활용되고 있

으며, 실제 비행에 대한 의존도를 줄이고 위험성을 최소화

하는 효율적 훈련 수단으로 활용되고 있다[2]. 이러한 실감

형 콘텐츠 기반의 시뮬레이터는 안전기준 및 인증 체계 강

화를 위한 활동이 전개되고 있다. 유럽 항공안전청은 유·

무인 항공기의 훈련 설비에 대한 위험성 및 신뢰성, 안전

성 검증에 필요한 안전기준과 인증 방법을 수립하고 있다

[3]. 2023년 기준 전 세계 비행 시뮬레이터 시장 규모는 

48억 9천만 달러로 평가되고 있으며, 2024년 54억 8천만 

달러에서 2032년에는 78억 3천만 달러로 연평균 성장률

(CAGR, compound annual growth rate) 4.55% 성장을 

예상한다[4]. 주요 시장 추세는 혼합현실, 가상현실 및 증

강현실의 통합 환경 구축으로 향상된 몰입감과 사실감을 

통한 정확한 조종 시각과 동적 피드백을 가능하게 하여 대

화형 훈련 체계를 구축할 수 있다. 국내 비행 시뮬레이터 

시장은 규모가 작고 기체 제작 및 시뮬레이터 개발이 전문

가 교육용에 한정되어 있고 하드웨어와 소프트웨어를 통

합한 시뮬레이터 시장은 전혀 없는 실정이다. 

이에 본 연구에서는 기존 연구 결과물인 VR 연동 조이

스틱을 기반으로 연동 가능한 모션 체어를 구현하여 통합

형 시뮬레이터를 구현한다. 기존 비행 시뮬레이션에 사용

되는 모션 체어는 고가이며 실감형 모션 기능이 구현되지 

않는 문제점을 가진다. 본 연구에서는 저가의 모션 체어 

및 기능 개선을 통하여 경제적인 통합 비행 시뮬레이션 시

스템을 제안하고자 한다. 제안하는 모션 체어는 BLDC 모

터를 사용하고 FPGA S/W를 적용하여 정밀제어가 가능하

도록 하였다. 이는 기계식 ON/OFF 모터 동작에서 발생하

는 동작 분절적 느낌을 해소하고 보다 자연스러운 모션을 

위해 설계되었으며, 거리변화 측정을 통하여 기존 동작 방

식과 비교하여 우수성을 검증하였다. 또한, 이전 연구에서 

구현한 비접촉식 조이스틱을 연동하여 무선으로 시뮬레이

션이 가능하도록 설계하였다. 이 조이스틱은 홀 센서를 조

이스틱의 X, Y 회전축에 장착하고 각 축의 영구자석의 회

전각 정보를 2차원 벡터로 하는 방법을 사용한다. 이 구조

는 측정 신호의 정확도를 향상시키고 복잡한 신호처리 및 

보상과정이 필요 없어 실시간 데이터를 생성할 수 있다. 

논문의 구성은 2장에서 비행 시뮬레이터에 관한 기존 연구

에 대해 살펴보고 3장에서 제안하는 모션 체어의 구체적인 

설계에 관해 기술한다. 4장에서 모션 체어 구현 및 요소별 

성능측정의 결과에 관해 설명하고 5장에서 결론에 관해 기

술한다. 

II. Background

1. Related works on Motion Platform

모션 플랫폼은 시뮬레이션의 동적인 변화에 대한 사용

자 체감을 증강하기 위한 용도로 널리 이용되고 있으며, 

모션 동작의 구조적 연구가 주류를 이루고 있다. 또한, 대

부분의 모션 플랫폼은 다양한 분야에 활용될 수 있도록 범

용적 기능 중심으로 개발되는 경향을 보인다.

E. Thoendel는 모션 플랫폼에 대한 모델링과 시뮬레이

션의 역학 및 위치 정확도에 필요한 수학적 모델을 제시하

고 있다[5]. Liyi Yin은 Fig. 1과 같이 실시간 솔루션 사용

할 수 있는 단순화된 동적 모델을 위하여 KANE 메소드를 

이용한 다중 강체 동적 모델을 구축하고 운동 분해 방법으

로 모델을 분할하고 단순화시키는 전략을 제안하였다[6].

Fig. 1. Definition of Cartesian coordinate system 

of docking motion simulator[6] 

Tong Y는 모션 플랫폼의 충실도를 향상시킬 수 있는 

모션 워시아웃 알고리즘을 개발하고 구현하여 조종사 훈

련을 위한 항공기의 선형 및 가속도에 응답하는 도구를 제

한하였다[7]. Li Bin은 6축 플랫폼의 구성과 구조를 소개

하고 플랫폼의 주요 구성 요소에 대한 응력 분석 및 설계

와 제어 알고리즘을 소개하였다[8]. Duyun T는 

Gough-Stewart 플랫폼을 기반으로 한 자동차 운전 시뮬

레이터의 모델과 실제 프로토타입을 제시하고 기하학적 

매개변수를 통한 PSO 알고리즘을 제안하였고 실제 지형

의 3D 모델이 통합된 자동차 운전 시뮬레이터의 프로토타

입을 제시하였다[9]. Pena Matheus는 상용 비행 시뮬레

이션 도구인 X-Plane에서 특정 힘과 각속도를 취합하여 

비행 시뮬레이터를 위한 모션 베이스의 모션 큐잉 알고리

즘을 구현하였다[10]. K. Bimbraw는 모션 플랫폼의 갑작



Implementation of a 6DOF Motion Chair for Flight Simulation using FPGA   279

스러운 움직임을 줄이기 위한 동적 속도 제어 방법과 연속

적인 위치 사이의 거리를 줄여 작동의 부드러움을 유지하

기 위한 가변 이동 제어 방법을 제시하였다[11]. Wei는 

Fig. 2와 같이 조종사의 훈련 몰입도를 높이기 위하여 모

션 체어에 촉각적 감각을 제공하였다. 이 체어는 시트 팬, 

백 패드, 시트 높이 조정 등을 포함하고 설계된 구조물의 

변위, 속도 및 가속도는 SimWise4D 소프트웨어를 사용하

여 분석하여 구조물의 성능 사양을 검증하였다[12].

Fig. 2. The schematic diagram of the designed motion chair[12]

Park는 아두이노 기반에 자이로 센서를 이용한 6축 모

션 플랫폼의 프로토타입을 제안하고 구글 어스와 연동한 

시뮬레이터를 제언하였다[13]. 또한, Park는 후속 연구로 

비행 시뮬레이션에 사용 가능한 WiFi 통신방식의 조이스

틱을 통하여 보다 자유로운 공간 활용성 증진을 위한 조정 

장치를 소개하였다[1]. 하지만, 기존 연구에서 소개한 모션 

플랫폼은 범용성을 지향하고 동작 방식이 모터 구동 방식

으로 동작의 변화가 단절적으로 이루어지는 경향을 보인

다. 이는 자동차와 같이 지면에 접착하여 동작하는 이동체

의 경우에는 문제없지만, 비행 시뮬레이션에서는 상승과 

하강 시에 ON/OFF 동작의 반복으로 분절되는 느낌을 가

지게 된다. 본 논문에서는 이를 개선하여 비행 시뮬레이션

에 적합한 경제적인 모션 체어를 제안한다.

III. Design

1. Design of Motion Platform

제안하는 모션 플랫폼의 전체적인 구조는 Fig. 3과 같

다. 기존의 6축 데이터에 의한 전통적인 액추에이터의 이

동 방식은 급격한 기동으로 비행 현실감이 떨어지는 것으

로 판단된다. 따라서 유압 방식과 유사한 각축의 현재 위

칫값을 피드백 받아서 위치 보정을 실시간 제어 방식으로 

변경하였다. 따라서 현재 위치를 검출하기 위한 4축 기울

기 센서의 값을 메인 컴퓨터에서 모니터링 할 수 있어야 

한다. 이를 위해 9축 지자계, 가속도, 기울기 센선 원칩 센

서를 사용한다. FPGA 보드에서는 RS232 통신으로부터 

전달되는 각축의 증가 감소 신호를 8bit로 받아들여 지속

적으로 입력되면 PWM의 속도를 증가시켜서 제어한다.

Fig. 3. Structural diagram of the proposed motion platform

메인 컨트롤러로부터 전송되는 데이터는 RS232 통신방

식으로 8bit 크기로 각 축에 대한 정보가 FPGA 모듈로 전

송된다. 전송되는 비트는 Fig. 4와 같으며, 첫 4bit는 각 

축을 식별하는 정보이고 나머지 4bit는 0부터 15 사이의 

펄스 폭에 대한 값으로 6축에 대한 6번의 스트링이 전송된

다. Fig. 4는 U1 축에 15의 펄스 값이 전송되는 것을 의미

한다.

Axis ID Pulse value

0 0 0 1 1 1 1 1

0001:U1, 0010:U2, 0011:V1, 0100:V2, 0101:W1, 0110:W2

Fig. 4. Data format transmitted from the main computer 

to the FPGA module

RS232 통신으로부터 수신된 각축에 대한 데이터는 PWM 

증감에 대한 값으로 적용된다. 따라서 각축의 위치는 Fig. 

5의 개선된 방식과 같은 형태의 궤적으로 이동한다.

Fig. 5. Improved distance trajectory changes



280   Journal of The Korea Society of Computer and Information 

기존 PWM 방식은 이동 속도가 일정하며 신속한 위치 

이동이 목적이었다면 개선된 방식은 초기에는 서서히 이

동하다가 급격한 가속 후 서서히 감속하는 유압 실린더의 

특성과 유사한 이동 형태를 보이게 된다. 이러한 동작은 

지속적인 자세의 상태(3축에 대한 기울기)를 모니터링 하

면서 위칫값은 보정하기 때문에 가능하다. 메인 컴퓨터에

서 각 축의 위치 데이터는 현재 값과 비교해서 증감하는 

값을 FPGA 모듈에 보내게 된다. Fig. 6은 이에 대한 

Verilog로 작성된 블록도의 일부분이고 Fig. 7은 이를 사

용하여 작성한 전체 시스템의 레지스터 전달 논리(RTL)를 

레벨로 표시한 것이다.

Fig. 6. Part of a block diagram made in Verilog of an FPGA

시스템의 동작은 Fig. 8의 순서도와 같이 전원을 인가하

게 되면 현 상태를 유지하고 있다가 외부 입력 스위치(준

비)가 가동되면 기계 원점으로 복귀한 후 좌석을 중앙에 

위치하도록 이동하게 된다. 이때 속도는 기계와 안전이 허

용하는 최소의 속도 약 50m/s로 이동하게 된다. 중앙에 

위치할 때 모든 축이 중앙에 위치할 수 있는 충분한 시간

과 확인을 I/O 센서를 통해 확인하며 동작한다. 이후 

RS232 통신방식으로 각축의 위치에 대한 정보를 수신하

게 된다. 수신된 데이터의 헤더 부분에 축에 대한 정보가 

포함되어 있다. 통신 속도는 11520 bps로 동작한다.

Fig. 8. Flow chart for system operation

Fig. 7. Register transfer logic (RTL) built using Verilog (HDL)
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IV. Implementation 

1. Implementation of Motion Platform

Fig. 9는 제안하는 모션 체어의 구동축 구조를 보인 것

이다. 초기 세팅되는 높이는 906mm이고 최대 높이는 

1,120mm이다.

Fig. 9. Drive shaft structure of motion chair

구현하고자 하는 모션 체어의 주요 구성은 Table 1과 

같으며, BLDC 모터 사용한 6축 구동으로 정밀한 움직임

이 가능하다. 이는 동적 시 사고를 방지하고 사용자의 몰

입도를 높이기 위해 BLDC PWM 방식을 통하여 정밀하게 

모터 제어할 수 있다. 

Element Specifications

Size 212 * 125 * 50

Controller 

input/output
DC12~48V(±10%), In 20A

Motor BLDC(24V*12.5A, 300W)

Signal type
Input : PULL-UP

Output : OPEN-COLLECTOR

Speed range 50~5000RPM

Speed 

fluctuation rate
±1% less

Comm.
RS485 1ch, TTL RS232 1ch, Baudrate 

: 19,200bps(1 stop bit, no parity)

Table 1. Main Specifications of Motion Chair

일반 DC 모터는 동력용 및 서보 모터로서 널리 사용되

지만 기계적 스위칭이 발생하는 브라시와 정류자의 접촉

으로 수명이 짧고 유지보수 빈도 및 전자기적 잡음으로 기

기에 장애를 발생하는 문제를 가진다. 이를 보완하기 위하

여 BLDC 모터를 사용하여 기계적인 스위칭 동작을 반도

체를 이용한 전자적인 스위칭으로 대체한다. 본 논문에서 

제안하는 시스템은 모션 체어의 구동축과 제어를 위한 조

종 장치가 단일 서보 모터 드라이브로 통합 제어되어 차량

의 조향장치와 같이 동작하여 높은 부하를 제어할 수 있어 

응용 분야가 매우 많을 것으로 판단된다. 모션 체어의 전

원부는 Fig. 10과 같이 6개의 축별로 분리하여 안정적인 

전원 공급이 가능하도록 구현하였다.

Fig. 10. Separate power supply for each axis

스위치 동작에 의한 전원 공급장치인 SMPS(Switching 

Mode Power Supply)는 AC 전원을 DC 전원으로 변환하고 

필요한 전압과 전류를 생성하여 모터 드라이브 및 다른 전자 

장치에 제공한다. 모터 드라이브는 전원을 받아 모터를 구동

하는 역할을 하고 전원을 받아 모터의 속도, 회전 방향, 토크 

등을 제어하며, 모터를 원하는 방향과 속도로 구동하도록 하

여 모터와 컨트롤러 사이의 중간 장치로서 작용한다. 사용된 

BDLC 타입의 모터 MD400 제품으로 단일 전원에 의해 동작

하고 Hall 센서를 사용하여 정밀한 속도 및 위치 제어가 가

능한 장점을 가진다. 또한, 7단계까지의 다단계 속도입력이 

가능하고 모터의 움직임이 없고 일정 이상의 출력이 감지되

면 알람이 발생하여 안전성을 기할 수 있다. 최종적으로 구

현된 모션 체어는 Fig. 11과 같다.

Fig. 11. Finally implemented motion chair

2. Performance measurement

구현한 전동 액추에이터 기반의 모션 플랫폼이 목표 위

치에 도달하는 과정을 분석하기 위해 제어 신호와 피드백 
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데이터를 비교하였다. Fig. 12는 시간에 따른 제어 신호

(파란색 점선)와 피드백 신호(빨간색 실선)의 변화를 나타

낸 것이다. X축은 시간(sec)을, Y축은 위치(mm)를 나타내

며, 각 신호의 변화를 시각적으로 비교할 수 있다. 제어 신

호는 시간이 지남에 따라 목표 위치인 50mm에 점진적으

로 수렴하는 모습을 보인다.

Fig. 12. Changes in control signals over time through 

comparison of control signals and feedback data 

이는 시스템이 액추에이터를 통해 원하는 위치로 점점 

가까워짐을 의미한다. 제어 신호는 이상적인 목표 위치를 

나타내며, 시간이 지날수록 목푯값에 도달한다. 피드백 신

호는 제어 신호와 유사한 패턴을 보이나, 실제 시스템에서 

발생하는 오차로 인해 약간의 차이가 존재한다. 피드백 신

호는 제어 신호에 비해 다소 불규칙한 변동을 보이며, 이는 

물리적 제약, 모터의 동작 특성, 또는 센서 노이즈 등에 기

인할 수 있다. 그래프에서 확인할 수 있듯이, 초기 시간대

(0~2초)에는 제어 신호와 피드백 신호 간의 차이가 비교적 

크게 나타난다. 이에 대한 오차 분석을 살펴보며, 목표 위

치인 50mm에 도달하기 전까지 피드백 신호는 제어 신호

와 약 1~2mm의 차이를 보인다. 이는 제어 알고리즘이 환

경적 요인에 대해 적응하는 과정에서 발생한 오차로 해석

할 수 있다. 그러나 시스템이 안정화되는 시점에서는 오차

가 거의 사라져, 제어 신호와 피드백 신호 간의 차이가 최

소화됨을 확인할 수 있다. 따라서, 전동 액추에이터 기반의 

모션 플랫폼이 제어 신호에 따라 정확하게 동작하며, 실제 

피드백 데이터 또한 목표 위치에 근접함을 확인할 수 있다. 

제어 시스템은 초기의 큰 오차를 빠르게 줄이며, 일정 시간

이 지나간 후에는 목표 위치에 정확하게 도달하는 성능을 

보였다. 이를 통해 본 시스템이 실시간 피드백을 바탕으로 

높은 제어 정확성을 유지할 수 있음을 증명하였다.

Fig. 13. Actuator position changes on each axis (X, Y, Z)

Fig. 13은 각 축(X, Y, Z)의 자세 변화에 따라 모션 플

랫폼의 각 액추에이터가 위치를 어떻게 조정하는지를 시

각적으로 표현한 것이다. 각 그래프는 시간이 지남에 따라 

Fig. 14. Result waveform of FPGA simulation
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액추에이터의 위치 변화(단위: mm)를 보여준다. 자이로 

센서 데이터에서 얻은 각도 변화는 모션 플랫폼의 움직임

을 제어하고, 이로 인해 액추에이터가 다양한 위치로 이동

하게 된다. 

Fig. 13의 (a)는 X축의 각도 변화에 따른 액추에이터 1

과 액추에이터 4의 위치 변화를 보인 것이다. 움직임의 패

턴은 X축의 각도가 변화함에 따라 액추에이터들이 그 각

도에 맞춰 조정되고 있다. X축의 회전은 일반적으로 플랫

폼의 좌우 기울기를 조정하므로, 액추에이터 1과 4가 서로 

다른 방식으로 작동하여 기울기를 제어하게 된다. 위치 변

화는 X축 각도 변화(예: 10°까지 증가)가 있을 때, 액추에

이터는 ±20mm 정도의 위치 변화를 겪는다. 액추에이터

는 각도의 증가와 감소에 따라 동기화된 패턴을 보인다. 

Fig. 13의 (b)는 Y축의 각도 변화에 따른 액추에이터 2

와 액추에이터 5의 위치 변화를 나타낸 것이다. Y축의 회

전은 플랫폼의 전후 기울기를 제어하므로, 이 그래프에서

는 Y축 각도에 대응하는 액추에이터들의 위치 변화가 나

타난다. 이때 액추에이터 2와 5는 플랫폼의 기울기에 따라 

상호 보완적으로 움직인다. Y축에서 각도 변화가 일어날 

때, 액추에이터는 최대 18mm에서 25mm 정도의 위치 변

화를 보인다. 이는 다른 축과 다소 다른 위치 변화량을 반

영한 것이다. 

Fig. 13의 (c)는 Z축의 각도 변화에 따른 액추에이터 3

과 액추에이터 6의 위치 변화를 보여준다. Z축은 회전(돌

림) 운동을 담당하므로, 이 축에서의 각도 변화는 플랫폼

의 회전을 의미한다. Z축에서의 변화는 회전의 정도에 따

라 액추에이터 3과 6의 위치를 미세하게 조정하게 된다. Z

축에서의 위치 변화는 상대적으로 적으며, 최대 ±10mm

의 변화가 나타난다. 이는 Z축 회전이 다른 축에 비해 더 

작은 위치 이동을 필요로 하기 때문이다.

Fig. 14는 FPGA 시뮬레이션 결과 파형을 보인 것으로 

상승 및 하강 시 PWM 출력이 나갈 수 있도록 

verilogHDL로 프로그래밍 후 시뮬레이션한 결과 파형이

다. Fig. 1의 상단은 Enable 신호가 High가 입력되면 설

정해둔 최저 펄스 폭(5 Clocks)을 시작으로 목표치(31 

Clocks)까지 점진적으로 펄스 폭이 증가하는가를 검증한 

결과이다. 넓은 구간에 대한 동작은 파형이 너무 촘촘하여 

변화를 인식하기 어려움으로 좁은 구간에 대해 시험하였

다. 펄스 폭의 변화율은 Sin 값에 비례하며 가·감속이 S 

커브 기울기로 변화하고 Sin 값은 내부 메모리의 참조 테

이블(Lockup Table)에서 가져온다. Fig. 14의 하단은 하

강 Enable 신호가 Low가 되면 펄스 폭이 줄어드는 형태

로 상승과 같은 방식으로 동작한다. 시험을 위한 사용 도

구는 Altera Quartsu II 18.1을 사용하였으며, 하드웨어

는 Terasic상 DE10-Nano FPGA Dev. kit를 사용하였다.

Fig. 15. Operating Characteristics of a Single Actuator 

in an FPGA Kit

Fig. 15는 FPGA Kit에서 단일 액추에이터의 동작 특성

을 알아보기 위한 결과화면으로 상단 펄스는 액추에이터

에 전원을 인가(On/Off)하여 작동시키는 기존 방식으로 

신호가 High인 상태에서 단순 동작을 하게 되는 것을 확

인할 수 있고 반면에 하단의 펄스는 동일한 액추에이터에 

전원 인가 방법을 PWM 신호로 인가하여 전압 레벨을 가

변하면서 동작시키도록 하기 위한 출력 부분을 측정한 화

면이다.

Fig. 16. Measures the length of the actuator moved in 

unit time

Fig. 16은 Fig. 15의 출력으로 구동시키면서 고속 카메

라로 촬영하여 단위 시간에 이동한 액추에이터의 길이를 

측정한 것으로 목표 이동 거리는 10cm 왕복하는 동작이

다. 기존의 단순 On/Off 동작에 피해 PWM 신호를 통한 

제어 시 비행 시뮬레이션에 적합하도록 변화의 추이가 매

우 부드럽게 전이되는 것을 확인할 수 있다. 이는 비행에 

따른 모션 체어의 자세 변화가 계단식 끊김 현상없이 자연

스러운 유영적으로 상태가 변화할 수 있음을 보인 것이다.
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V. Conclusions

본 논문은 비행 시뮬레이터에 적합한 모션 체어를 구현

하기 위하여 FPGA를 이용하여 정밀한 위치, 속도 및 토크 

제어가 가능한 모션 체어를 제안하였다. 기존 모션 체어의 

문제점인 분절된 동작을 해소할 수 있도록 PWM 제어 신

호를 통하여 원활한 위치 이동이 가능하도록 하였고 단일 

드라이브로 구동축과 조종 장치를 제어하여 동작의 부하

도 개선하였다. 이는 제어 신호와 피드백 신호의 상호 비

교, 동작에 따르는 고속 카메라 촬영을 통한 특성 파악으

로 확인하였다. 향후, 가상현실 하드웨어나 상용 비행 시

뮬레이터와 연동할 수 있는 인터페이스 환경을 구축하여 

통합 비행 모션 플랫폼으로 발전시키고자 한다.
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