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지금부터 우리가 임베디드리눅스를 하면서 필요한 사항들을 문서로 만들어 나와같이 초보

들이 임베디드리눅스에 접근을 쉽게 할 수 있도록 하겠다.

나는 이글을 읽는 사람들이 최소한 리눅스를 한번정도 깔아본 경험이 있는 사람들을 대상으

로 문서를 만들 것이다 그렇다고 내가 리눅스를 잘 하냐 그것은 아니다 그냥 명령어 몇. .

개만 알 뿐이다.

리눅스를 한번도 접해보지 않은 사람들은 너무 실망할 것은 없다 지금 당장 인터넷에서 다.

운받아 설치 해보면 될 것이다 설치문서는 따로 만들지 않겠다.( .)

도전하는 사람은 아름답다고 하지 않는가?

그럼 앞으로 나아갈 방향에 대해서 간략하게 설명하겠다.

우선 컴파일러와 보드가 있어야 하므로 컴파일러 만드는 법과 보드설계를 하고 최종적으로

그 보드에서 응용프로그램을 구현하는 것을 프로젝트로 해서 문서를 만들 생각이다.

최종적인 문서가 나올 때 까지 꽤 오래 걸릴 수 도 있을 것이다 그러나 이해해 주기 바란.

다.

나도 막 임베디드리눅스에 발을 들어 놓은 지 얼마 되지 않은 초보이기 때문이다.

그래도 성심 성의 껏 끝까지 최선을 다해서 문서를 만들도록 노력할 것이다.

그 이유는 나중에 나와 똑같은 초보들이 임베디드리눅스를 시작 할 때 많은 도움이 되었으

면 하는 바람이다.

또 하나의 다른 이유는 나는 우리 나라가 세계 강대국이 되기를 희망한다.

요즘 보면 외국 크래커들이 우리나라 서버들을 마구 돌아다니면서 파괴하고 있는 소식을 가

끔 듣곤 할 때 마다 울화통이 치밀어 올라서 잠을 못자고 할 때가 많이 있다.

쓰다 보니 말이 조금 이상하네( ..)

암튼 열심히 만들 생각이다.

그러면 우선 크로스 컴파일러를 구축하는 것부터 시작하겠다.



문서 크로스 컴파일러 구축하기1.

크로스 컴파일러란1. ?

플랫폼을 가로질러서 컴파일하다.

예를 들어 펜티엄 컴퓨터상에서 컴파일러를 이용하여 용 오브젝트 코드를, 8051 C 8051

생성하고 그 결과 코드를 보드로 다운로드하여 실행하는 경우가 그렇다8051 .

여기서 팬티엄 컴퓨터를 호스트 플랫폼(host platform), 은 타겟 플랫폼8051 (target

platform)이 된다.

호스트 플랫폼과 타겟 플랫폼이 같은 경우 크로스라는 말을 붙이지 않는다.

예를 들어 호환 컴퓨터에서 볼랜드 컴파일러를 이용해서 용 오브젝트 코드를 생X86 C 386ex

성하는 경우.

호스트 플랫폼 크로스 컴파일러를 수행하는 시스템 팬티엄 컴퓨터* --> ( )

타겟 플랫폼 크로스 컴파일러가 생성하는 오브젝트 코드가 실제로 수행되는 시스템* -->

(8051)

컴파일러에 필요한 소스 다운로드2.

우리가 필요한 것은 이다binutile, gcc, glibc, kernel .

소드들은 아래사이트에서 받으면 되고gnu ,

ftp://ftp.gnu.org/gnu

와 의 앞패치는 아래사이트에서 받으면 된다gcc kernel .

ftp://ftp.arm.linux.org.uk/pub/linux/arm/

나는 아래에 있는 소스들을 가지고 컴파일 할것이다.

소스파일들은 전분 디렉토리 밑에 넣어 놓았다/tmp/gz .

위와 같은 파일들을 전부 받았으면 이제 실제 설치에 들어가도록 할 것이다.

소스는 /tmp/gz

압축이 풀린 파일들은 /tmp/armbuild

크로스 컴파일러가 설치될 디렉토리는 이다/usr/local/arm .



크로스 컴파일러 설치하기3.

설치3-1. binutils

우선 디렉토리 밑에 만들어서 파일의 압축을 푼다/tmp armbuild binutil .

# mkdir /tmp/armbuild 디렉토리 생성----> armbuild

# cd /tmp/armbuidl

# tar -xzf /tmp/gz/binutils-2.12.tar.gz 압축 풀기-----> binutils

#./configure --target=arm-linux --prefix=/usr/local/arm 파일 환경구----> make

성 타겟은 이고 만들어지는 디렉토리는 이다( arm-linux /usr/local/arm .)

실제로 설치하고 있는 그림은 아래와 같다.

# make 소스코드로부터 파일을 생성한다----> .o .

# make install 목적 디렉토리에 실행 파일을 생성한다----> .

에 의해서 만들어진 실행파일을 패스를 걸어줘야한다binutils .

# PATH=/usr/local/arm/bin:$PATH

위와 같이 설정하면 리부팅시 항상 해줘야 하므로 의 변수를 변경/root/.bash_profile PATH

하는 것이 좋음

설치3-2. GCC

첫 번째로 해야할 일은 리눅스 소스의 헤더 파일을 연결 시키는 일이다.

즉 개발하려는 리눅스 버전을 연결시킨다linux-2.4.18( , .)

아래 그림과 같이 프롬프트 상에서 입력하면 된다.

# cd /usr/src



# mkdir linux-2.4.18

# cd linux-2.4.18

# tar -xzf /tmp/gz/linux-2.4.18.tar.gz

# cd /usr/local/arm/arm-linux/

# mkdir include 밑에 디렉토리를 만들어서 개----> /usr/local/arm/arm-linux include

발하려는 소스의 헤더파일과 연결한다.

# cd include/

# ln -s /usr/src/linux-2.4.18/linux/include/asm-arm/ asm 디렉토리를 리---> asm

눅스 의 으로 링크시킨다2.4.18 asm-arm .

# ln -s /usr/src/linux-2.4.18/linux/include/linux/ linux

# dir asm 하면 아래와 같은 파일들이 보일 것이다--->dir asm .

지금까지는 헤더파일을 링크시키는 과정이었고 이제부터 를 설치 할 것이다gcc .

# cd /tmp/armbuild/

# tar -xzf /tmp/gz/gcc-2.95.3.tar.gz

# cd gcc-2.95.3/

# bzcat /tmp/gz/gcc-2.95.3.diff.bz2 | patch -p1 패치---> gcc arm

# ./configure --target=arm-linux --prefix=/usr/local/arm \

--with-headers=/usr/include/ 는 내가 임의대로-->with-headers=/usr/include/

헤더파일을 설정한 것이다 위 헤더 파일을 넣어주지 않고 실행하면 에러가 뜬다. .

두 개의 파일이 없다고 전 버전에서도 그랬었는데 에러나는게 싫어서 넣어주었다.

두개의 파일을 찾아보니 와 다른 몇 개의 디렉토리에만 있고 우리가 압축을/usr/include/

푼 디렉토리에는 보이지 않았다 헤더파일을 링크시키고 싶지 않으면 할 때 무시. make error

옵션을 주고 설치 하기 바란다 를 버전업할때 도 를 가지고 설치하는데 혹시 그것. gcc gcc

과 관련이 있지 않나 하는 생각이다 일단 이렇게 깔아도 잘 돌아가는 것을 보니 그렇게 큰.

게 문제가 되지 않는 것 같다 더 좋은 방법이 있으면 메일로 알려주기 바란다. ( .)



# make LANGUAGES=c

# make LANGUAGES=c install

에러를 무시하고 설치 하시고 싶으면 # make -i LANGUAGES=c ,

# make -i LANGUAGES=c install

위와 같이 옵션을 부쳐 주면 된다i .

그리고 가 나신분 들은 필요한 파일만 만들어 졌으면 그대로 사용해도 된다error .

확인하는 방법은

# ./gcc/xgcc -dumpmachine

위와 같이 하시면

와 같이 출력된다 제대로 출력이 되지 않으면 다시 설치 해야한다arm-linux . .

설치3-3. glibc

를 만드는 절차에서 의 가 필요하다 는 를 하면glibc kernel version.h . version.h make dep

생성된다.

# cd /usr/src/linux-2.4.18/linux

# gzip -dc /tmp/gz/patch-2.4.18-rmk5.gz | patch -p1 암 패치--->

리눅스 디렉토리의 최상위 을 에디트한다Makefile .

# vi Makefile

열어서 라인과 라인을 아래와 같이 변경한다ARCH CROSS_COMPILE .

ARCH := arm

CROSS_COMPILE = arm-linux-

고친 그림은 아래와 같다.



# make menuconfi 컴파일하기 전에 환경 설정 하시면g ---> , make menuconfig

아래와 같은 화면이 보인다 그러면 그냥 디폴트로 설정하시고 하시면 됩니다. exit .

우리가 필요한 것은 헤더파일 이므로

# make dep 의존성 검사--->

# find . -name "version.h"

가 에 없다면version.h include/linux error!!!

# cd /usr/local/arm

# mkdir glibc 가 설치될 디렉토리를 만든다---> glibc .

# mkdir glibc/arm-linux-glibc

# cd /tmp/armbuild/

# tar -xzf /tmp/gz/glibc-2.2.3.tar.gz

# cd glibc-2.2.3/

# gzip -dc /tmp/gz/glibc-linuxthreads-2.2.3.tar.gz | tar xvf -

쓰레드를 사용하기 위한 패치--->



# CC=arm-linux-gcc ./configure arm-linux --build=i686-pc-linux-gnu \

> --prefix=/usr/local/arm/glibc/arm-linux-glibc/ --enable-add-ons \

> --with-headers=/usr/src/linux-2.4.18/linux/include/ 환경설정---> ( )

# make

# make install

설치3-4. gcc C++ Compiler

# cd /tmp/armbuild/gcc-2.95.3

# ./configure --target=arm-linux --prefix=/usr/lcoal/arm \

> --with-headers=/usr/local/arm/glibc/arm-linux-glibc/include \

> --with-libs=/usr/local/arm/glibc/arm-linux-glibc/lib

# make LANGUAGES="c c++"

# make LANGUAGES="c c++" install

이상으로 크로스 컴파일러의 설치를 마쳤다.

마지막으로 제대로 설치가 되었나 확인 해야한다.



크로스 컴파일러 테스트3-5.

앞으로 우리가 만들 소스들을 놓을 공간을 만들어야겠다.

# cd /usr/local/arm

# mkdir arm-source 앞으로 우리가 만든 소스들이 위치할 디렉토리-->

# cd arm-source

# vi hello.c 테스트할 프로그램 작성---> ..

에디터를 열어서 아래그림과 같이 작성한다음 저장하고vi

컴파일한다.

# arm-linux-gcc -o hello hello.c 가 제대로 걸려 있어야 한다---> PATH .

# file hello 아래그림과 같이 이 나와야 모든게 정상적으로--> ELF 32-bin .... ARM

설치 된것 이다.



위와 같이 하셨다면 크로스 컴파일러가 제대로 설치될 것이다.

경험 삼아서 컴파일러를 한번 설치 해보는 것도 많은 도움이 될것이다.

시간이 없으신 분은 다른 사람이 만들어 놓은 것을 그대로 사용하시면 된다.

파일을 직접 받기를 원하시는 분은 아래사이트에 가셔서 cross-3.0.tar.bz2

받아서 압축을 풀어서 사용하시기 바란다.

ftp://ftp.arm.linux.org.uk/pub/linux/arm/toolchain/

# cd /usr/local

컴파일러를 복사할 디렉토리 생성# mkdir arm --->

# cd arm

# bzcat /tmp/cross-3.0.tar.bz2 | tar xvf -

# PATH=/usr/local/arm/bin:$PATH ---> 위와 같이 설정하면 리부팅시 항상 해줘야

하므로 의 변수를 변경하는 것이 좋음/root/.bash_profile PATH

우리가 만들 소스파일들이 위치할 디렉토리# mkdir arm-source --->

# cd arm-source

# vi hello.c

위와 같이 하시면 크로스 컴파일러를 만든것과 같은 환경이 구축된다.

그리고 또 파일을 받아서 직접 설치 해도 된다RPM .

http://www.t-b.co.kr/htm/pro_li03.htm

위의 주소에 가서 세가지로 된 파일을 받아 설치 하듯이 설치하면 같은 환경이RPM RPM

구축 된다.

마지막으로 커널 컴파일은 추후에 보드가 완성된 후에 하겠다.

이것으로 첫 번째 문서는 마칠까 한다.

소유권[ ]

이 문서는 지적소유권 관계는 에 따릅니다GPL .

기타문의는 메일로 연락주시기 바랍니다.

고윤성 (ysko77@hanmir.com)

참 그리고 또 같이 프로젝트에 참석 하고 싶은 분은 연락바랍니다.

문서를 만드는 동안 틀린 것이 있을 것이다 그러면 메일로 알려주기 바란다. .

나는 내가 잘 알지 못하는 것도 여러 사람을 거치게 되면 확실 알 수 있게 되기를

바란다.

암튼 초보가 문서를 만든다는 것이 이렇게 힘든 줄 몰랐다.

앞으로 고수님들의 많은 도움을 바랍니다.
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