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1. 서론

이동 통신 기술이 발달하면서 Location Based Service (LBS)

의 수요가 증가하고, 항법 시스템에 대한 수요도 증가하고 있다 

다중 통합항법 시스템을 위한 랩뷰 기반의 사용자 인터페이스 설계
손재훈1, 정준우1, 오상헌2, 박준민1, 황동환1†
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ABSTRACT

In order to reduce the time and cost of developing a navigation system, a performance evaluation platform can be used. A User 

Interface (UI) is required to effectively evaluate the performance, which sets parameters and gives navigation sensor signals 

and data display, and also displays navigation results. In this paper, a LabVIEW-based UI design method for multi-integrated 

navigation systems is proposed and implementation results are presented. The UI consists of a signal and data generation part 

and a signal and data processing part. The signal and data generation part sets parameters for the signal and data generation 

and displays the navigation sensor signal and data generation results. The signal and data processing part sets parameters for 

the signal and data processing and displays the navigation results. The signal and data generation part and signal and data 

processing part are designed to satisfy the requirements of the UI for a performance evaluation of the navigation system. In 

order to show the usefulness of the proposed UI design method, parameters of the signal and data generation and the signal 

and data processing are set through the LabVIEW-based UI, and the Global Positioning System (GPS) signal and inertial 

measurement unit data generation results and the navigation results of a GPS Software Defined Receiver (SDR) and inertial 

navigation system are confirmed. The implementation results show that the proposed UI design method helps users conduct 

an effective performance evaluation of navigation systems.

Keywords: user interface, LabVIEW, GNSS/INS integrated navigation system
주요어: 사용자 인터페이스, 랩뷰, GNSS/INS 통합항법 시스템

(Lee et al. 2005). 항법 시스템을 개발하려면 최종적으로 항체에 

센서를 탑재하여 성능평가를 수행해야 하는데, 탑재 실험을 수행

하기 전에 실험실 내에서 성능평가 플랫폼을 이용하면 개발에 드

는 시간과 비용을 줄일 수 있다 (Peteovello & Curran 2017). 이때 

성능평가 플랫폼은 항법 센서의 출력을 제공하며, 이로부터 항법 

시스템의 항법 결과를 제공한다.

성능평가 플랫폼에 항체가 동작하는 환경이나 항법 알고리즘

의 특성을 나타내는 파라미터의 변화를 제공하고, 항법 센서의 

출력과 항법 알고리즘의 결과를 개발자와 사용자가 쉽게 볼 수 

있는 디스플레이(display)를 제공하는 User Interface (UI)를 추가

한다면, 매우 효과적으로 성능평가를 수행할 수 있을 것이다.

UI를 이용하여 성능평가 플랫폼의 센서 출력과 항법 결과

를 디스플레이하는 많은 연구 결과가 발표되었다 (Han et al. 
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2003, Lim et al. 2008, Lanagran-Soler et al. 2015, Suprem et al. 

2016, Khoiro et al. 2018, Kim et al. 2018, 2019). Han et al. (2003)

은 Microsoft Foundation Class (MFC) 기반으로 UI를 구현하

고, Global Positioning System (GPS)/Inertial Navigation System 

(INS) 통합항법 시스템의 위치, 속도, 자세 결과를 그래프로 나타

내고 위치를 전자 지도상에 나타낸 결과를 제시하였다. Lim et al. 

(2008)은 다중 채널 Global Navigation Satellite System (GNSS) 

Intermediate Frequency (IF) 신호 생성기의 시뮬레이션 시간, 샘

플링 주파수, 수신기의 초기 위치, GPS L1, L2C, L5 신호의 Signal 

to Noise Ratio (SNR), Galileo E1, E5 신호의 SNR을 설정하는 화

면을 MFC 기반 UI로 구현한 결과를 제시하였다. Lanagran-Soler 

et al. (2015)은 위성 항법 시스템인 GPS, GLObal NAvigation 

Satellite System (GLONASS), Galileo, Beidou, Indian Regional 

Navigation Satellite System (IRNSS)의 위치와 지상에서 나타낸 

위성의 위치(groundtrack)를 Matlab UI로 표시한 결과를 제시

하였다. Suprem et al. (2016)은 스마트폰에 내장된 GPS 수신기

와 IMU 데이터를 수집하고, Matlab UI를 통해 GPS 수신기의 항

법 결과, INS 항법결과, 그리고 GPS/INS 통합항법 결과를 나타내

었다. Khoiro et al. (2018)은 수중 항체에 탑재한 INS의 항법 결과

를 표시하기 위하여 PyQt를 이용하여 UI를 구현하고, IMU의 원

시(raw) 데이터, 위치, 속도, 자세, 가속도, 각속도를 표시한 결과

를 제시하였다. Kim et al. (2018)은 다중 전파측위 융복합 항법시

스템의 성능평가를 위하여 항법 환경 생성 모듈을 M&S 소프트

웨어로 설계하고, Visual C++로 구현한 Graphic User Interface 

(GUI)를 통해 여러가지 항법 시스템의 파라미터를 설정하고, 지

도 상에 항법 시스템의 신호원과 항법 결과를 표시한 결과를 제

시하였다. Kim et al. (2019)은 항법전에 대응하기 위하여 다중 전

파측위 융복합 시스템의 신호 생성부와 항법 알고리즘부의 M&S 

소프트웨어를 설계하고, Visual C++로 구현한 GUI로 재머의 위

치와 세기 등을 설정하고, 재머의 영향 범위와 항법 결과를 화면

에 표시한 결과를 제시하였다.

이제까지의 연구 결과에서 보듯이 UI는 여러가지 언어를 

이용하여 구현할 수 있다. 그래픽 기반의 프로그래밍 언어인 

LabVIEW는 계측기 장비와의 인터페이스를 지원하며, 검증된 함

수를 사용한다 (National Instruments 2005). 그리고, 데이터의 

흐름을 시각적으로 볼 수 있기 때문에 디버깅이 쉬우며, C, C++, 

Python, Matlab과 같이 다른 언어로 작성한 라이브러리와 호환되

므로, UI 설계가 매우 쉽다. NI사의 하드웨어는 LabVIEW 프로그

램을 제공하는데, 성능평가 플랫폼에서 NI사의 하드웨어를 사용

할 경우, 효율적인 프로그래밍이 가능하며, 개발에 필요한 시간

을 줄일 수 있다 (National Instruments 2005).

본 논문에서는 다중 통합항법 시스템의 성능평가를 위하여 

LabVIEW 기반의 UI 설계 방법을 제안하고, 구현 예를 제시하고

자 한다. 성능평가를 위한 플랫폼은 항법 센서 신호 및 데이터 생

성부와 항법 알고리즘인 신호 및 데이터 처리부로 나누어지므로, 

전체 UI는 신호 및 데이터 생성부 UI와 신호 및 데이터 처리부 UI

로 나누어진다. 먼저, 다중 통합항법 시스템의 성능평가를 위한 

UI의 요구조건을 제시하고, 요구 조건을 만족하는 UI 설계 방법

을 제시하였다. 제시한 설계 방법의 유용함을 보이기 위하여 GPS 

수신기와 INS 성능평가 플랫폼의 UI 구현 예를 제시하였다. 2장

에서는 다중 통합항법 시스템의 성능평가 플랫폼의 UI의 요구조

건에 대해 서술하고, 3장에서는 다중 통합항법 시스템 성능평가 

플랫폼의 UI 설계 방법을 서술한다. 4장에서 LabVIEW 기반 GPS 

수신기와 INS의 UI 구현 예를 제시하고, 마지막으로 5장에서 본 

연구의 결론을 정리하고, 추후 계획을 서술한다.

2. 다중 통합항법 시스템의 성능평가를 위한 UI의 
요구 조건

다중 통합항법 시스템의 성능평가를 위한 플랫폼은 Fig. 1에 나

타낸 바와 같이 신호 및 데이터 생성부, 신호 및 데이터 처리부, 

Fig. 1. Multi-integrated navigation system performance evaluation platform.
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그리고 UI로 이루어진다. 신호 및 데이터 생성부는 궤적 생성기

와 임의 갯수의 항법 센서 신호 및 데이터 생성기로 이루어진다. 

신호 및 데이터 처리부는 임의 갯수의 항법 알고리즘과 다중 통

합항법 알고리즘으로 이루어지며, 항법 시스템 각각의 항법 결과

와 다중 통합 항법 결과를 제공한다. UI는 사용자가 입력한 파라

미터를 신호 및 데이터 생성부, 신호 및 데이터 처리부에 전달하

고, 신호 및 데이터 생성부의 신호 및 데이터 생성 결과와 신호 및 

데이터 처리부의 항법 결과를 표시해야 하므로, 아래에 제시한 

요구 조건을 만족해야 한다.

첫째, 확장 가능한 구조로 설계해야 한다. 개발자는 신호 및 데

이터 처리부에 새로운 항법 알고리즘을 추가할 수 있다. 신호 및 

데이터 생성부에서는 항법 알고리즘의 입력을 제공하기 위하여 

새로운 항법 센서 신호 및 데이터 생성기를 추가할 수 있어야 한

다. UI에 추가한 항법 센서 신호 및 데이터 생성기와 항법 알고리

즘의 파라미터와 항법 결과를 확인할 수 있어야 하는데, 확장 가

능한 구조로 설계하면 이를 매우 효과적으로 수행할 수 있다.

둘째, UI에서 궤적 생성기의 운동 시나리오와 항체의 운동 제

한 조건을 정하고, 이를 확인할 수 있어야 한다. 궤적 생성기는 항

체의 운동을 나타내므로, 사용자가 설정한 여러가지의 항체의 운

동이 원하는대로 생성되었는지 결과를 확인할 수 있으면, 실제 

상황에 가까운 다양한 항체에 대한 성능평가가 가능할 것이다.

셋째, 항법 센서의 사양을 정하고, 항법 센서의 신호 및 데이터 

생성 결과를 확인할 수 있어야 한다. 궤적 생성기 출력으로부터 

항법 센서의 신호 및 데이터를 생성할 때, 실제 항법 센서에 가까

운 출력을 생성하기 위하여 이와 관련된 여러가지 파라미터를 입

력할 수 있어야 한다. 그리고, 보다 상세한 성능평가를 위하여 센

서 출력 내부 변수와 시간에 따른 항법 센서의 신호 및 데이터를 

확인할 수 있어야 한다.

넷째, 항법 알고리즘의 초기치나 설정치를 입력하고, 항법 결

과를 확인할 수 있어야 한다. 항법 알고리즘은 초기치와 설정치

가 필요하며, 사용자는 이를 쉽게 변경할 수 있어야 한다. 그리고, 

항법 알고리즘의 구동 중에 얻은 변수를 확인할 수 있어야 하며, 

시간에 따른 항법 결과를 확인할 수 있어야 한다.

3. 다중 통합항법 시스템을 위한 성능평가 플랫폼
의 UI 설계

UI는 성능평가 플랫폼의 구성에 따라 신호 및 데이터 생성부 

UI와 신호 및 데이터 처리부 UI로 이루어진다. 2장에서 제시한 요

구 조건을 만족하기 위하여 다중 통합항법 시스템의 성능평가를 

위한 플랫폼의 신호 및 데이터 생성부 UI 구조는 Fig. 2, 신호 및 

데이터 처리부 UI 구조는 Fig. 3과 같다. 신호 및 데이터 생성부 

UI는 궤적 생성기 탭과 항법 센서 각각의 출력 생성기 탭으로 구

성되며, 신호 및 데이터 처리부 UI는 각각의 항법 알고리즘 탭과 

통합항법 알고리즘 탭으로 구성된다.

신호 및 데이터 생성부 UI와 신호 및 데이터 처리부 UI의 구조

를 보면 첫째 요구 조건을 만족함을 알 수 있다. 신호 및 데이터 

생성부 UI에서는 항법 센서 신호 및 데이터 생성기 탭을 임의의 

갯수로 나누고, 신호 및 데이터 처리부 UI에서도 항법 알고리즘 

탭을 임의의 갯수로 나눈다. 새로운 항법 알고리즘을 추가할 경

우, 신호 및 데이터 생성부 UI와 신호 및 데이터 처리부 UI에 각각 

탭을 추가하면 되므로 수정이 쉽다.

둘째 요구 조건을 만족시키기 위하여 신호 및 데이터 생성부 

UI의 궤적 생성기 탭의 파라미터 설정 화면에서 항체의 초기치와 

운동 시나리오 운동 제한 조건을 입력하도록 한다. 궤적 생성 결

과 표시 화면에서는 시간에 따른 위치, 속도, 자세 생성 결과와 위

도 경도로 나타낸 위치, 그리고, 위도, 경도, 고도로 나타낸 위치

Fig. 2. Structure of signal and data generation part UI.

Fig. 3. Structure of signal and data processing part UI.
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로 생성한 궤적을 보여줄 수 있도록 한다.

셋째 요구 조건을 만족시키기 위하여 신호 및 데이터 생성부 

UI의 항법 센서 신호 및 데이터 생성기 탭의 파라미터 설정 화면

에서 출력율, 측정 범위, 오차 특성 및 설정치를 입력하도록 한다. 

항법 센서 신호 및 데이터 생성기 표시 화면에서는 시간에 따른 

항법 센서 신호 및 데이터 생성 결과를 보여줄 수 있도록 한다.

넷째 요구 조건을 만족시키기 위하여 신호 및 데이터 처리부 

UI의 항법 알고리즘 탭의 파라미터 설정 화면에서 초기치, 필터 

설정치를 입력하도록 한다. 항법 결과 표시 화면에서는 시간에 

따른 항법 결과를 일정 간격으로 보여줄 수 있도록 한다. 그리고, 

자세를 제공하는 항법 알고리즘은 자세 지시계와 같은 화면을 통

해 사용자가 현재 항체의 자세를 쉽게 이해할 수 있도록 한다.

4. LABVIEW 기반 GPS 수신기와 INS 성능평가 
플랫폼의 UI 구현

3장에 제시한 설계 방법의 유용성을 보이기 위하여 Fig. 4와 같

은 GPS 수신기와 INS의 성능평가 플랫폼에 대하여 UI를 구현하

였다.

성능평가 플랫폼의 신호 및 데이터 생성부는 궤적 생성기 

(Trajectory generator), GPS IF 신호 생성기 (GPS IF signal 

generator), Inertial Measurement Unit (IMU) 데이터 생성기 

(IMU data generator), IF-RF 상향변환기 (IF-RF upconvertor), 

IMU 데이터 출력 I/F (IMU data output InterFace)로 구성하

였다. IF-RF 상향변환기는 GPS 수신기 안테나의 입력을 제공

하며, IMU출력 I/F는 INS의 입력을 제공한다. 상용 수신기는 

GPS RF 신호로부터 항체의 위치, 속도를 제공하며, 상용 INS는 

Synchronous Data Link Control (SDLC) 프로토콜을 사용한 IMU 

데이터로부터 항체의 위치, 속도, 자세를 제공한다. 신호 및 데이

터 처리부는 INS 입력 I/F (input I/F), INS 알고리즘 (algorithm), 

GPS SDR로 구성된다. 이러한 구성의 성능평가 플랫폼에 대하여 

UI는 LabVIEW 프로그램으로 구현하였다.

신호 및 데이터 생성부 UI 구조를 Fig. 5에 나타내었다. 신호 및 

데이터 생성부 UI는 3장에서 제시한 바와 같이 궤적 생성기 탭, 

GNSS 신호 생성기 탭, IMU 데이터 생성기 탭으로 나누었다. 궤

Fig. 4. Structure of GPS receiver and INS performance evaluation platform.

Fig. 5. Configuration of signal and data generation part UI.
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적 생성기 탭, GNSS 신호 생성기 탭, IMU 데이터 생성기 탭은 모

두 파라미터 설정 화면과 결과 표시 화면으로 이루어진다. IF-RF 

상향변환기의 파라미터 설정 화면을 별도로 구성하였으며, 파라

미터 설정 결과와 GPS IF 신호 생성 결과는 같이 표시하도록 구

성하였다. GPS IF 신호 생성 결과, IMU 데이터 생성 결과를 표시

할 때, 처리 속도를 향상시키기 위하여 LabVIEW에서 제공하는 

멀티 쓰레드 기능을 이용하고, 10초 간격으로 신호 및 데이터 생

성 결과를 표시하도록 구현하였다.

신호 및 데이터 처리부 UI 구조를 Fig. 6에 나타내었다. 신호 및 

데이터 처리부 UI는 3장에서 제시한 바와 같이 INS 탭, GPS SDR 

탭으로 나누었다. INS 탭, GPS SDR 탭은 파라미터 설정 화면과 

항법 결과 표시 화면으로 이루어진다. 신호 및 데이터 처리부 UI

도 신호 및 데이터 생성부 UI와 마찬가지로 GPS SDR 항법 결과, 

INS 항법 결과를 표시할 때, 멀티 쓰레드 기능을 이용하고, 10초 

간격으로 항법 결과를 표시하도록 구현하였다.

신호 및 데이터 생성부 UI를 실행하고, 궤적 생성기의 파라미

터를 선택하면 Fig. 7에 나타낸 궤적 생성기의 파라미터 설정 화

면이 생성된다. 궤적 생성기 파라미터 설정 화면에서 항체의 초

기 위치, 초기 속도, 초기 자세, 최대 가속도, 최대 저크, 최대 각가

속도, 최대 각속도를 입력하고, 여러 개의 운동 명령(command)

를 입력하여 운동 시나리오를 구성할 수 있다. 이를 통해 40초 동

안 정지 후 여러가지 복잡한 운동을 하는 항체의 운동 시나리오

를 생성하고, 궤적 생성기를 동작시켜 궤적 생성 결과를 확인할 

수 있다. Fig. 8에서 보듯이 궤적 생성 결과를 통해 항체의 위치, 

위도와 경도로 표시한 위치, 시간에 따른 고도, 속도, 가속도, 자

세, 각속도를 확인할 수 있다. 

Fig. 9a는 GNSS IF 신호 및 데이터 생성기 파라미터 설정 화

면, Fig. 9b는 IF-RF 상향변환기 파라미터 설정 화면이다. GNSS 

IF 신호 생성기 파라미터 설정 화면에서는 이온층 및 대류권 오

차를 추가할 수 있으며, GNSS 안테나의 레버암, IF 주파수의 

중심 주파수, 샘플링 주파수, 마스크 각 (mask angle), Analog 

digital conversion 비트 수, 가용 채널 수, 신호 종류를 선택할 수 

있다. 그리고, ublox RINEX file 체크 박스를 선택하면 ublox 수

신기의 실측 데이터로부터 생성한 RINEX 파일을 사용하거나 

International GNSS Service (IGS)에서 제공한 RINEX 파일을 사

용하여 ephemeris 데이터를 생성할 수 있다. GNSS IF 신호 생성

기의 파라미터를 설정하고, GNSS IF 신호 생성기를 구동 시키면, 

Fig. 10과 같이 GPS IF 신호 생성 결과 및 IF-RF 상향변환기 파라

미터 설정 표시 화면에서 GNSS 안테나의 위치와 속도, Skyplot

과 C/N0를 확인할 수 있다. IF-RF 상향변환기 파라미터 설정 화

면에서는 IF 신호 파일의 경로, 호스트 PC에서 IF-RF 상향변환기

로 IF 데이터를 이동시킬 때 사용할 버퍼의 크기, IF 신호 파일에

서 한번에 읽을 데이터의 크기, IF-RF 상향변환기에 설정할 파라

미터인 장치 ID, 반송파 주파수, IQ율, 이득, 출력 포트를 설정할 

수 있다. 생성한 RF에 대한 IF-RF 상향변환기에서 호스트 PC로 

전달한 파라미터 설정 결과는 Fig. 10의 우측 상단에 표시한 화면

을 통해 볼 수 있다.

Fig. 11에 IMU 데이터 생성기 파라미터 설정 화면을 나타내었

Fig. 6. Configuration of signal and data processing part UI.

Fig. 7. Trajectory generator parameters setting.
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다. IMU 데이터 생성기 파라미터 설정 화면에서는 출력율, 측정

범위, 잡음, 바이어스, 비정렬 오차, 환산계수 오차, 1차/2차 가우

스 마코프 프로세스를 입력할 수 있으며, IMU 데이터 출력 I/F로 

출력할 대상 IMU의 형식을 정할 수 있다. 오차를 추가하지 않고, 

출력율을 100 Hz로 설정하여 IMU 생성기를 구동시키면, Fig. 12

와 같이 IMU 데이터 생성 결과 표시 화면에서 시간에 따른 가속

도계와 자이로 데이터를 확인할 수 있다. Fig. 11의 좌측 상단에서 

원하는 IMU 데이터의 format을 선택하면 IMU 출력 I/F에서 해당 

IMU의 통신 프로토콜을 이용한 IMU 데이터가 출력되며, 이를 상

용 INS에 입력하면 항법 결과를 확인할 수 있다.

GNSS 신호 생성기의 파라미터 설정 화면과 IMU 데이터 생성

기의 파라미터 설정 화면에서 출력율, 측정 범위, 오차 특성과 신

호 및 데이터 생성에 필요한 설정치를 입력할 수 있도록 구현하

였으며, GNSS 신호 생성 결과와 IMU 데이터 생성 결과 표시 화

면에서는 시간에 따라 GNSS 신호 생성 결과와 IMU 데이터 생성 

(a) (b)
Fig. 9. (a) GNSS IF signal generator parameter setting. (b) IF-RF upconvertor parameter setting.

Fig. 10. GPS IF signal generation results and IF-RF upconvertor parameter 
setting results.

Fig. 8. Trajectory generation results display.



Jae Hoon Son et al.   Design of Trajectory Generator  81

http://www.ipnt.or.kr

결과를 보여줄 수 있도록 구현하였다.

신호 및 데이터 처리부 UI를 실행하고, GNSS SDR 탭의 파라

미터를 선택하면, Fig. 13a에 나타낸 바와 같이 GPS SDR의 파라

미터 설정 화면이 생성된다. 이를 통해 샘플링 주파수, IF 주파수, 

신호 획득 임계값, 신호 추적 임계값, Frequency Locked Loop

의 대역폭, Delay Locked Loop의 대역폭, 반송파 Numerically 

Controlled Oscillator (NCO) 비트 수, 코드 NCO 비트 수를 설

정할 수 있다. 샘플링 주파수를 25 MHz, IF 주파수를 5.42 MHz, 

FLL 대역폭을 5 Hz, DLL 대역폭을 0.25 Hz, 반송파 NCO와 코드 

NCO 비트 수를 30 비트로 설정하여 얻은 38~48초 사이의 GPS 

SDR 항법 결과를 Fig. 13b에 나타내었다. 이를 통해 시간에 따른 

GPS SDR의 위치와 속도, C/N0, Skyplot을 확인할 수 있다.

INS 탭의 파라미터를 선택하면, Fig. 14a에 나타낸 INS의 파라

미터 설정 화면이 생성되는데, 이를 통해 초기 위치, 초기 속도, 

초기 자세, INS 입력 I/F 형식, 통합항법 알고리즘의 통합 칼만필

터의 초기 오차 공분산 행렬, 프로세스 잡음 공분산 행렬, 측정 잡

음 공분산행렬도 입력할 수 있다. 초기 위치, 속도, 자세를 궤적 

생성기에서 입력한 초기치와 동일하게 입력하여 INS 알고리즘을 

구동하여 얻은 70~80초 사이의 INS 항법 결과를 Fig. 14b에 나타

내었다. 이를 통해 시간에 따른 위치, 속도, 자세, 자세 지시계로 

나타낸 운행 중인 항체의 자세를 확인할 수 있다.

Fig. 11. IMU data generator parameter setting.

Fig. 12. IMU data generation results display.

(a)

(b)
Fig. 13. (a) GPS SDR parameter setting, (b) GPS SDR navigation results 
display.
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5. 결론

본 논문에서는 다중 통합항법 시스템의 성능평가를 위한 UI 

설계 방법을 제안하고, LabVIEW 기반의 UI 구현 결과를 제시하

였다. 항법 시스템 성능평가 플랫폼 UI의 요구 조건, 이를 만족하

기 위한 설계 기법을 제시하고, 대상이 GPS 수신기와 INS일때의 

구현 예를 제시하였다. 제안한 방법으로 구현한 UI를 통해 파라

미터를 설정하고, 항법 센서의 출력 생성 결과와 항법 결과를 보

여줌으로써 UI가 효과적으로 GPS 수신기와 INS의 성능평가를 

수행할 수 있음을 확인하였다.

추후에는 다중 안테나 수신기와 GNSS/INS 통합항법 알고리

즘의 신호 및 데이터 생성기와 신호 및 데이터 처리 알고리즘으

로 이루어진 성능평가 플랫폼에 대한 파라미터 설정과 신호 및 

데이터 생성 결과, 항법 결과를 보여주는 UI를 구현할 것이다. 그

리고, Graphic Processing Unit을 이용한 실시간 다중 항법 시스

템의 성능평가 플랫폼에 대하여 신호 및 데이터 생성 결과와 항

법 결과를 보여주는 UI를 구현할 예정이다.
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