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계를 포함할 수 있다. 
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명 세 서

청구범위

청구항 1 

IoV(internet of vehicle) 어플리케이션 서비스를 제공하는 제1 MEC 디바이스의 동작 방법으로서, 

차량 통신 노드들로부터 상기 차량 통신 노드들 각각에 의해 촬영된 이미지의 메타 데이터들을 수신하는 단계; 

수신한 상기 이미지의 메타 데이터들을 기초로 상기 차량 통신 노드들 중에서 적어도 일부의 차량 통신 노드들

에 요청하고자 하는 이미지 데이터를 결정하는 단계; 

상기 적어도 일부의 차량 통신 노드들에게 상기 요청하고자 하는 이미지들에 관한 정보를 전송하는 단계; 

상기 적어도 일부의 차량 통신 노드들로부터 요청한 상기 이미지들을 수신하는 단계; 및 

상기  적어도  일부의  차량  통신  노드들로부터  수신한  상기  이미지들을  데이터베이스에  저장하는  단계를

포함하고, 

상기 적어도 일부의 차량 통신 노드들에 요청하고자 하는 이미지 데이터를 결정하는 단계는, 

상기 데이터베이스에 미리 저장된 이미지들의 영역과 수신한 상기 이미지의 메타 데이터에 의해 지시되는 영역

을 비교하는 단계; 

상기 비교 결과를 기초로 수신한 상기 이미지의 메타 데이터에 의해 지시되는 영역 중에서, 상기 미리 저장된

이미지들의 영역과 중첩되는 중첩 영역을 결정하는 단계; 및 

상기 수신한 이미지의 메타 데이터에 의해 지시되는 영역 중에서, 상기 중첩 영역을 제외하는 단계를 포함하는,

동작 방법. 

청구항 2 

청구항 1에 있어서, 

상기 이미지의 메타 데이터는, 

상기 이미지의 촬영된 장소의 위치 정보, 촬영된 시간 정보 및 심도(depth of field, DOF)에 관한 정보를 포함

하는, 동작 방법. 

청구항 3 

청구항 1에 있어서, 

상기 요청하고자 하는 이미지 데이터들은,

상기 이미지 중에서, 상기 중첩 영역이 제외된 이미지인, 동작 방법. 

청구항 4 

청구항 3에 있어서, 

상기  메타 데이터들 각각의 영역과 상기 미리 저장된 이미지들과의 중첩 영역의 비율인 중첩도를 산출하는

단계; 및

상기 메타 데이터들 중에서 가장 높은 중첩도를 갖는 메타 데이터를 결정하는 단계를 포함하고, 

상기 요청하고자 하는 이미지 데이터들은, 

상기 결정된 가장 높은 중첩도를 갖는 메타 데이터에 대응되는 이미지 중에서, 상기 중첩 영역이 제외된 이미지

인, 동작 방법. 
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청구항 5 

청구항 1에 있어서, 

상기 데이터베이스에 저장된 이미지들 각각의 타임스탬프 정보를 기초로 상기 데이터베이스에 저장된 이미지들

각각의 유효성 파라미터를 산출하는 단계; 

상기 유효성 파라미터를 기초로 상기 데이터베이스에 저장된 이미지들 각각의 유효성을 확인하는 단계; 및

상기 데이터베이스에 저장된 이미지들 중에서, 유효성이 확인되지 않은 적어도 일부의 이미지들을 삭제하는 단

계를 포함하는, 동작 방법. 

청구항 6 

청구항 1에 있어서, 

상기 제1 MEC 디바이스 이외의 복수의 MEC 디바이스들로부터 태스크를 분할하여 할당하기 위한 파라미터들을 수

신하는 단계; 

상기 파라미터들을 기초로 상기 태스크의 일부인 서브태스크 할당에 따른 비용을 산출하는 단계; 

상기 복수의 MEC 디바이스들에게 서브태스크를 할당하는 단계; 

상기 복수의 MEC 디바이스들 각각으로부터 상기 서브태스크 수행 결과 데이터들을 수신하는 단계; 및 

상기 서브태스크 수행 결과 데이터들을 기초로 상기 태스크를 수행하는 단계를 포함하는, 동작 방법. 

청구항 7 

청구항 6에 있어서, 

상기 태스크는, 

상기 데이터베이스에 저장된 이미지들을 스티칭하는 작업이고, 

상기 서브태스크는, 

상기 데이터베이스에 저장된 이미지들 중에서, 일부의 이미지들을 스티칭하는 작업인, 동작 방법. 

청구항 8 

청구항 6에 있어서, 

상기 파라미터들은, 

서브태스크를 할당하기 위한 데이터의 전송으로 인해 소모되는 자원의 단위 비용, 서브태스크의 수행으로 인해

소모되는 단위 컴퓨팅 자원 당 가격, 및 서브태스크 수행 결과 데이터의 전송으로 인해 소모되는 자원의 단위

비용에 관한 정보를 포함하는, 동작 방법. 

청구항 9 

IoV(internet of vehicle) 어플리케이션 서비스를 제공하는 제1 MEC에 있어서, 

송수신기; 및 

상기 송수신기에 결합된 프로세서를 포함하고, 상기 프로세서는, 

차량 통신 노드들로부터 상기 차량 통신 노드들 각각에 의해 촬영된 이미지의 메타 데이터들을 수신하고; 

수신한 상기 이미지의 메타 데이터들을 기초로 상기 차량 통신 노드들 중에서 적어도 일부의 차량 통신 노드들

에 요청하고자 하는 이미지 데이터를 결정하고; 

상기 적어도 일부의 차량 통신 노드들에게 상기 요청하고자 하는 이미지들에 관한 정보를 전송하고; 

상기 적어도 일부의 차량 통신 노드들로부터 요청한 상기 이미지들을 수신하고; 그리고
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상기 적어도 일부의 차량 통신 노드들로부터 수신한 상기 이미지들을 데이터베이스에 저장하고, 

상기 프로세서는 

상기 적어도 일부의 차량 통신 노드들에 요청하고자 하는 이미지 데이터를 결정함에 있어, 

상기 데이터베이스에 미리 저장된 이미지들의 영역과 수신한 상기 이미지의 메타 데이터에 의해 지시되는 영역

을 비교하고; 

상기 비교 결과를 기초로 수신한 상기 이미지의 메타 데이터에 의해 지시되는 영역 중에서, 상기 미리 저장된

이미지들의 영역과 중첩되는 중첩 영역을 결정하고; 그리고 

상기 수신한 이미지의 메타 데이터에 의해 지시되는 영역 중에서, 상기 중첩 영역을 제외하는, 제1 MEC 디바이

스. 

청구항 10 

청구항 9에 있어서, 

상기 이미지의 메타 데이터는, 

상기 이미지의 촬영된 장소의 위치 정보, 촬영된 시간 정보 및 심도(depth of field, DOF)에 관한 정보를 포함

하는, 제1 MEC 디바이스.

청구항 11 

청구항 9에 있어서, 

상기 요청하고자 하는 이미지 데이터들은,

상기 이미지 중에서, 상기 중첩 영역이 제외된 이미지인, 제1 MEC 디바이스. 

청구항 12 

청구항 11에 있어서, 

상기 프로세서는, 

상기 메타 데이터들 각각의 영역과 상기 미리 저장된 이미지들과의 중첩 영역의 비율인 중첩도를 산출하고; 그

리고 

상기 메타 데이터들 중에서 가장 높은 중첩도를 갖는 메타 데이터를 결정하는 단계를 포함하고, 

상기 요청하고자 하는 이미지 데이터들은, 

상기 결정된 가장 높은 중첩도를 갖는 메타 데이터에 대응되는 이미지 중에서, 상기 중첩 영역이 제외된 이미지

인, 제1 MEC 디바이스.

청구항 13 

청구항 9에 있어서, 

상기 프로세서는, 

상기 데이터베이스에 저장된 이미지들 각각의 타임스탬프 정보를 기초로 상기 데이터베이스에 저장된 이미지들

각각의 유효성 파라미터를 산출하고; 

상기 유효성 파라미터를 기초로 상기 데이터베이스에 저장된 이미지들 각각의 유효성을 확인하고; 그리고 

상기 데이터베이스에 저장된 이미지들 중에서, 유효성이 확인되지 않은 적어도 일부의 이미지들을 삭제하는, 제

1 MEC 디바이스.

청구항 14 

청구항 9에 있어서, 
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상기 프로세서는, 

상기 제1 MEC 디바이스 이외의 복수의 MEC 디바이스들로부터 태스크를 분할하여 할당하기 위한 파라미터들을 수

신하고; 

상기 파라미터들을 기초로 상기 태스크의 일부인 서브태스크 할당에 따른 비용을 산출하고; 

상기 복수의 MEC 디바이스들에게 서브태스크를 할당하고; 

상기 복수의 MEC 디바이스들 각각으로부터 상기 서브태스크 수행 결과 데이터들을 수신하고; 그리고

상기 서브태스크 수행 결과 데이터들을 기초로 상기 태스크를 수행하는, 제1 MEC 디바이스.

청구항 15 

청구항 14에 있어서, 

상기 태스크는, 

상기 데이터베이스에 저장된 이미지들을 스티칭하는 작업이고, 

상기 서브태스크는, 

상기 데이터베이스에 저장된 이미지들 중에서, 일부의 이미지들을 스티칭하는 작업인, 제1 MEC 디바이스.

청구항 16 

청구항 14에 있어서, 

상기 파라미터들은, 

서브태스크를 할당하기 위한 데이터의 전송으로 인해 소모되는 자원의 단위 비용, 서브태스크의 수행으로 인해

소모되는 단위 컴퓨팅 자원 당 가격, 및 서브태스크 수행 결과 데이터의 전송으로 인해 소모되는 자원의 단위

비용에 관한 정보를 포함하는, 제1 MEC 디바이스.

발명의 설명

기 술 분 야

이하의 설명은 차량 인터넷(internet of vehicle, IoV) 어플리케이션 서비스 제공 방법 및 장치에 관한 것으로,[0001]

다중 액세스 엣지 컴퓨팅(multi-access edge computing, MEC) 환경에서 차량 인터넷 어플리케이션 서비스를 제

공하는 방법 및 장치에 관한 것이다. 

배 경 기 술

최근 시간 및 데이터 중심의 컴퓨팅 연산(예, 이미지/영상 기반의 on-road 물체 인식, 환경(scene) 인식)을 통[0002]

해 HD map 생성, 도로 공사 탐지, 3D 현장 재구성(3D scene reconstruction)과 같은 IoV(internet of vehicle)

어플리케이션들이 최근 생겨나고 있다. IoV 어플리케이션들은 운전자 및 승객들에게 더 나은 사용자 경험 및 안

전을 제공하기 위해 차량에 설치되어 있는 여러 센서(i.e. 카메라, 라이다, 레이더, 등)가 제공하는 실시간 교

통 탐지 데이터의 수집 및 분석이 필요하다. 

따라서 짧은 응답시간에 대량의 데이터를 처리하기 위해서 고성능의 컴퓨팅 자원이 필요하다. 대부분의 차량들[0003]

은 이러한 컴퓨팅 작업들을 차량 내의 한정적인 자원으로 처리할 수 없을 것이다. 이러한 기술적 문제를 해결하

기 위해, 새로운 패러다임으로 불리는 다중 액세스 엣지 컴퓨팅(multi-access edge computing, MEC)는 무선 접

속망(radio access network)에 근접한 모바일 사용자들에게 클라우드(포그 클라우드)처럼 컴퓨팅 자원을 제공하

기 위해 제안되었다. 또한 5G 통신 기지국과 같은 엣지 네트워크에서 클라이언트 차량에서 생성된 컴퓨팅 태스

크를 MEC 디바이스로 오프로딩하기 위해서 제안되었다.

다중 액세스 엣지 컴퓨팅을 사용하는 경우, 자율 주행 차량은 계산 오프 로딩을 통해 새로운 IoV (internet-of-[0004]

vehicles) 어플리케이션을 위한 시간 민감성 연산 작업 및 데이터 집약적인 연산 작업을 처리할 수 있다. 그러

나 같은 위치에 배치된 자율 주행 차량에서 생성되는 대량의 데이터들은 일반적으로 중복되므로, 제한된 네트워
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크 대역폭으로 인해 심각한 문제가 발생할 수 있다. 

또한 엣지 서버 측에서 이러한 계산 집약적인 연산 작업은, 리소스가 제한되는 MEC 디바이스에 심각한 부하를[0005]

가할 수 있어, 어플리케이션의 성능 효율성을 저하시킬 수 있다. 

발명의 내용

해결하려는 과제

본 개시는 차량 인터넷 어플리케이션 서비스를 제공하기 위해 차량으로부터 수신한 데이터들 중에서, 중복되는[0006]

데이터들의 처리를 방지함으로써, 연산량을 감소시키는 차량 인터넷 어플리케이션 서비스를 제공하기 위한 방법

및 장치를 제공함에 있다. 

본 개시에서 이루고자 하는 기술적 목적들은 이상에서 언급한 사항들로 제한되지 않으며, 언급하지 않은 또 다[0007]

른 기술적 과제들은 이하 설명할 본 개시의 실시 예들로부터 본 개시의 기술 구성이 적용되는 기술분야에서 통

상의 지식을 가진 자에 의해 고려될 수 있다. 

과제의 해결 수단

본 발명은 차량으로부터 수신한 데이터들 중에서, 중복되는 데이터들의 처리를 방지하고, 데이터 처리를 엣지[0008]

컴퓨팅 노드들에 분산함으로써, 차량 인터넷 어플리케이션 서비스를 제공하기 위한 연산량을 낮추는 것을 특징

으로 한다. 

본 개시의 일 예로서, IoV(internet of vehicle) 어플리케이션 서비스를 제공하는 제1 MEC 디바이스의 동작 방[0009]

법은, 차량 통신 노드들로부터 상기 차량 통신 노드들 각각에 의해 촬영된 이미지의 메타 데이터들을 수신하는

단계; 수신한 상기 이미지의 메타 데이터들을 기초로 상기 차량 통신 노드들 중에서 적어도 일부의 차량 통신

노드들에 요청하고자 하는 이미지 데이터를 결정하는 단계; 상기 적어도 일부의 차량 통신 노드들에게 상기 요

청하고자 하는 이미지들에 관한 정보를 전송하는 단계; 상기 적어도 일부의 차량 통신 노드들로부터 요청한 상

기 이미지들을 수신하는 단계; 및 상기 적어도 일부의 차량 통신 노드들로부터 수신한 상기 이미지들을 데이터

베이스에 저장하는 단계를 포함할 수 있다. 

여기서, 상기 이미지의 메타 데이터는, 상기 이미지의 촬영된 장소의 위치 정보, 촬영된 시간 정보 및 심도[0010]

(depth of field, DOF)에 관한 정보를 포함할 수 있다. 

여기서, 상기 적어도 일부의 차량 통신 노드들에 요청하고자 하는 이미지 데이터를 결정하는 단계는, 상기 데이[0011]

터베이스에 미리 저장된 이미지들의 영역과 수신한 상기 이미지의 메타 데이터에 의해 지시되는 영역을 비교하

는 단계; 상기 비교 결과를 기초로 수신한 상기 이미지의 메타 데이터에 의해 지시되는 영역 중에서, 상기 미리

저장된 이미지들의 영역과 중첩되는 중첩 영역을 결정하는 단계; 및 상기 수신한 이미지의 메타 데이터에 의해

지시되는 영역 중에서, 상기 중첩 영역을 제외하는 단계를 포함하고, 상기 요청하고자 하는 이미지 데이터들은,

상기 이미지 중에서, 상기 중첩 영역이 제외된 이미지일 수 있다. 

여기서, 동작 방법은, 상기 메타 데이터들 각각의 영역과 상기 미리 저장된 이미지들과의 중첩 영역의 비율인[0012]

중첩도를 산출하는 단계; 및 상기 메타 데이터들 중에서 가장 높은 중첩도를 갖는 메타 데이터를 결정하는 단계

를 포함하고, 상기 요청하고자 하는 이미지 데이터들은, 상기 결정된 가장 높은 중첩도를 갖는 메타 데이터에

대응되는 이미지 중에서, 상기 중첩 영역이 제외된 이미지일 수 있다. 

여기서, 동작 방법은 상기 데이터베이스에 저장된 이미지들 각각의 타임스탬프 정보를 기초로 상기 데이터베이[0013]

스에 저장된 이미지들 각각의 유효성 파라미터를 산출하는 단계; 상기 유효성 파라미터를 기초로 상기 데이터베

이스에 저장된 이미지들 각각의 유효성을 확인하는 단계; 및 상기 데이터베이스에 저장된 이미지들 중에서, 유

효성이 확인되지 않은 적어도 일부의 이미지들을 삭제하는 단계를 포함할 수 있다. 

여기서, 동작 방법은 상기 제1 MEC 디바이스 이외의 복수의 MEC 디바이스들로부터 태스크를 분할하여 할당하기[0014]

위한 파라미터들을 수신하는 단계; 상기 파라미터들을 기초로 상기 태스크의 일부인 서브태스크 할당에 따른 비

용을 산출하는 단계; 상기 복수의 MEC 디바이스들에게 서브태스크를 할당하는 단계; 상기 복수의 MEC 디바이스

들 각각으로부터 상기 서브태스크 수행 결과 데이터들을 수신하는 단계; 및 상기 서브태스크 수행 결과 데이터

들을 기초로 상기 태스크를 수행하는 단계를 포함할 수 있다. 

여기서. 상기 태스크는, 상기 데이터베이스에 저장된 이미지들을 스티칭하는 작업이고, 상기 서브태스크는, 상[0015]
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기 데이터베이스에 저장된 이미지들 중에서, 일부의 이미지들을 스티칭하는 작업일 수 있다.

여기서, 상기 파라미터들은, 서브태스크를 할당하기 위한 데이터의 전송으로 인해 소모되는 자원의 단위 비용,[0016]

서브태스크의 수행으로 인해 소모되는 단위 컴퓨팅 자원 당 가격, 및 서브태스크 수행 결과 데이터의 전송으로

인해 소모되는 자원의 단위 비용에 관한 정보를 포함할 수 있다. 는, 동작 방법. 

본 개시의 일 예로서, IoV(internet of vehicle) 어플리케이션 서비스를 제공하는 제1 MEC는, 송수신기; 및 상[0017]

기 송수신기에 결합된 프로세서를 포함하고, 상기 프로세서는, 차량 통신 노드들로부터 상기 차량 통신 노드들

각각에 의해 촬영된 이미지의 메타 데이터들을 수신하고; 수신한 상기 이미지의 메타 데이터들을 기초로 상기

차량 통신 노드들 중에서 적어도 일부의 차량 통신 노드들에 요청하고자 하는 이미지 데이터를 결정하고; 상기

적어도 일부의 차량 통신 노드들에게 상기 요청하고자 하는 이미지들에 관한 정보를 전송하고; 상기 적어도 일

부의 차량 통신 노드들로부터 요청한 상기 이미지들을 수신하고; 그리고 상기 적어도 일부의 차량 통신 노드들

로부터 수신한 상기 이미지들을 데이터베이스에 저장할 수 있다. 

여기서, 상기 이미지의 메타 데이터는, 상기 이미지의 촬영된 장소의 위치 정보, 촬영된 시간 정보 및 심도[0018]

(depth of field, DOF)에 관한 정보를 포함할 수 있다. 

여기서, 상기 프로세서는, 상기 적어도 일부의 차량 통신 노드들에 요청하고자 하는 이미지 데이터를 결정함에[0019]

있어, 상기 데이터베이스에 미리 저장된 이미지들의 영역과 수신한 상기 이미지의 메타 데이터에 의해 지시되는

영역을 비교하고; 상기 비교 결과를 기초로 수신한 상기 이미지의 메타 데이터에 의해 지시되는 영역 중에서,

상기 미리 저장된 이미지들의 영역과 중첩되는 중첩 영역을 결정하고; 그리고 상기 수신한 이미지의 메타 데이

터에 의해 지시되는 영역 중에서, 상기 중첩 영역을 제외하고, 상기 요청하고자 하는 이미지 데이터들은, 상기

이미지 중에서, 상기 중첩 영역이 제외된 이미지일 수 있다. 

여기서, 상기 프로세서는, 상기 메타 데이터들 각각의 영역과 상기 미리 저장된 이미지들과의 중첩 영역의 비율[0020]

인 중첩도를 산출하고; 그리고 상기 메타 데이터들 중에서 가장 높은 중첩도를 갖는 메타 데이터를 결정하는 단

계를 포함하고, 상기 요청하고자 하는 이미지 데이터들은, 상기 결정된 가장 높은 중첩도를 갖는 메타 데이터에

대응되는 이미지 중에서, 상기 중첩 영역이 제외된 이미지일 수 있다. 

여기서, 상기 프로세서는, 상기 데이터베이스에 저장된 이미지들 각각의 타임스탬프 정보를 기초로 상기 데이터[0021]

베이스에 저장된 이미지들 각각의 유효성 파라미터를 산출하고; 상기 유효성 파라미터를 기초로 상기 데이터베

이스에 저장된 이미지들 각각의 유효성을 확인하고; 그리고 상기 데이터베이스에 저장된 이미지들 중에서, 유효

성이 확인되지 않은 적어도 일부의 이미지들을 삭제할 수 있다. 

여기서, 상기 프로세서는, 상기 제1 MEC 디바이스 이외의 복수의 MEC 디바이스들로부터 태스크를 분할하여 할당[0022]

하기 위한 파라미터들을 수신하고; 상기 파라미터들을 기초로 상기 태스크의 일부인 서브태스크 할당에 따른 비

용을 산출하고; 상기 복수의 MEC 디바이스들에게 서브태스크를 할당하고; 상기 복수의 MEC 디바이스들 각각으로

부터 상기 서브태스크 수행 결과 데이터들을 수신하고; 그리고 상기 서브태스크 수행 결과 데이터들을 기초로

상기 태스크를 수행할 수 있다. 

여기서, 상기 태스크는, 상기 데이터베이스에 저장된 이미지들을 스티칭하는 작업이고, 상기 서브태스크는, 상[0023]

기 데이터베이스에 저장된 이미지들 중에서, 일부의 이미지들을 스티칭하는 작업일 수 있다. 

여기서, 상기 파라미터들은, 서브태스크를 할당하기 위한 데이터의 전송으로 인해 소모되는 자원의 단위 비용,[0024]

서브태스크의 수행으로 인해 소모되는 단위 컴퓨팅 자원 당 가격, 및 서브태스크 수행 결과 데이터의 전송으로

인해 소모되는 자원의 단위 비용에 관한 정보를 포함할 수 있다. 

발명의 효과

본 개시에 기초한 실시 예들에 의해 하기와 같은 효과가 있을 수 있다.[0025]

본 개시에 따르면, MEC 디바이스는 차량 통신 노드들로부터 이미지의 메타 데이터를 우선적으로 수신하고, 수신[0026]

한 메타 데이터를 기초로 추가로 요청하고자 하는 이미지 데이터를 결정함으로써, 차량 통신 노드들로부터 수신

한 이미지들을 스티칭할 수 있다. 따라서, 본 개시는 적은 연산량을 소모하는 차량 인터넷 어플리케이션 서비스

방법을 제공할 수 있다. 

본 개시의 실시 예들에서 얻을 수 있는 효과는 이상에서 언급한 효과들로 제한되지 않으며, 언급하지 않은 또[0027]

다른 효과들은 이하의 본 개시의 실시 예들에 대한 기재로부터 본 개시의 기술 구성이 적용되는 기술분야에서
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통상의 지식을 가진 자에게 명확하게 도출되고 이해될 수 있다. 즉, 본 개시에서 서술하는 구성을 실시함에 따

른 의도하지 않은 효과들 역시 본 개시의 실시 예들로부터 당해 기술분야의 통상의 지식을 가진 자에 의해 도출

될 수 있다. 

도면의 간단한 설명

이하에 첨부되는 도면들은 본 개시에 관한 이해를 돕기 위한 것으로, 상세한 설명과 함께 본 개시에 대한 실시[0028]

예들을 제공할 수 있다. 다만, 본 개시의 기술적 특징이 특정 도면에 한정되는 것은 아니며, 각 도면에서 개시

하는 특징들은 서로 조합되어 새로운 실시 예로 구성될 수 있다. 각 도면에서의 참조 번호(reference numeral

s)들은 구조적 구성요소(structural elements)를 의미할 수 있다.

도 1은 본 개시에서 적용되는 통신 네트워크의 구조를 도시한 도면이다. 

도 2는 본 개시에서 적용되는 이미지의 메타 데이터들을 기초로 이미지를 스티칭하는 방법을 도시한 도면이다.

도 3은 본 개시에서 적용되는 통신 네트워크를 그리드 형태로 도시한 도면이다. 

도 4는 본 개시에서 적용되는 시공간 영역에서 분포되는 이미지들의 분포를 도시한 도면이다. 

도 5는 본 개시에서 적용 가능한 이미지에서 중첩 영역 및 추가 영역을 분류한 결과를 도시한 도면이다. 

도 6은 본 개시에서 적용되는 컴퓨팅 작업을 분산하는 MEC 디바이스를 포함하는 통신 네트워크의 구조를 도시한

도면이다. 

도 7은 본 개시에서 적용되는 컴퓨팅 작업을 분산하는 MEC 디바이스의 동작을 도시한 도면이다. 

발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

본 발명은 다양한 변경을 가할 수 있고 여러 가지 실시예를 가질 수 있는 바, 특정 실시예들을 도면에 예시하고[0029]

상세한 설명에 상세하게 설명하고자 한다. 그러나, 이는 본 발명을 특정한 실시 형태에 대해 한정하려는 것이

아니며, 본 발명의 사상 및 기술 범위에 포함되는 모든 변경, 균등물 내지 대체물을 포함하는 것으로 이해되어

야 한다. 각 도면을 설명하면서 유사한 참조부호를 유사한 구성요소에 대해 사용하였다.

제1, 제2 등의 용어는 다양한 구성요소들을 설명하는데 사용될 수 있지만, 상기 구성요소들은 상기 용어들에 의[0030]

해 한정되어서는 안 된다. 상기 용어들은 하나의 구성요소를 다른 구성요소로부터 구별하는 목적으로만 사용된

다. 예를 들어, 본 발명의 권리 범위를 벗어나지 않으면서 제1 구성요소는 제2 구성요소로 명명될 수 있고, 유

사하게 제2 구성요소도 제1 구성요소로 명명될 수 있다. 및/또는 이라는 용어는 복수의 관련된 기재된 항목들의

조합 또는 복수의 관련된 기재된 항목들 중의 어느 항목을 포함한다.

어떤 구성요소가 다른 구성요소에 "연결되어" 있다거나 "접속되어" 있다고 언급된 때에는, 그 다른 구성요소에[0031]

직접적으로 연결되어 있거나 또는 접속되어 있을 수도 있지만, 중간에 다른 구성요소가 존재할 수도 있다고 이

해되어야 할 것이다. 반면에, 어떤 구성요소가 다른 구성요소에 "직접 연결되어" 있다거나 "직접 접속되어" 있

다고 언급된 때에는, 중간에 다른 구성요소가 존재하지 않는 것으로 이해되어야 할 것이다.

본 출원에서 사용한 용어는 단지 특정한 실시예를 설명하기 위해 사용된 것으로, 본 발명을 한정하려는 의도가[0032]

아니다. 단수의 표현은 문맥상 명백하게 다르게 뜻하지 않는 한, 복수의 표현을 포함한다. 본 출원에서, "포함

하다" 또는 "가지다" 등의 용어는 명세서상에 기재된 특징, 숫자, 단계, 동작, 구성요소, 부품 또는 이들을 조

합한 것이 존재함을 지정하려는 것이지, 하나 또는 그 이상의 다른 특징들이나 숫자, 단계, 동작, 구성요소, 부

품 또는 이들을 조합한 것들의 존재 또는 부가 가능성을 미리 배제하지 않는 것으로 이해되어야 한다.

이하, 첨부한 도면들을 참조하여, 본 발명의 실시예들을 상세하게 설명한다. 이하, 도면상의 동일한 구성요소에[0033]

대해서는 동일한 참조부호를 사용하고 동일한 구성요소에 대해서 중복된 설명은 생략한다. 

최근,  시간  및  데이터  중심의  컴퓨팅  연산을  통해  차량  사용자에게  편의성을  제공하는  IoV(internet  of[0035]

vehicle) 어플리케이션들이 개발되고 있다. IoV 어플리케이션들을 제공하기 위해, IoV 어플리케이션 서비스 제

공자는 차량에 설치되어 있는 다양한 센서들(예를 들어, 카메라, 라이다, 레이더, 등)로부터 획득한 실시간 교

통 데이터들을 수집하고 분석해야 한다. 

짧은 응답 시간 이내에 대량의 데이터를 처리하기 위해서, 고성능의 컴퓨팅 자원이 필요하다. 따라서, 무선 접[0036]

속망(Radio Access Network)에 근접한 모바일 사용자들에게 클라우드(포그 클라우드)처럼 컴퓨팅 자원을 제공할
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수 있는 다중 액세스 엣지 클라우딩(multi access edge clouding, MEC) 기술이 제안되었다. 또한 MEC 기술은

5G 통신 기지국과 같은 엣지 네트워크로 하여금, 클라이언트 차량에 의해 생성된 컴퓨팅 태스크를 하위 서버들

에게 오프로딩하는 방안을 제공하기 위해서 제안되었다. 

대부분의 MEC 기술 분야의 연구들은 서비스 지연 시간 감소 또는 에너지 효율 개선을 위한 사용자의 태스크 오[0037]

프로딩에 대한 최적화 방법과 컴퓨팅/통신 자원 할당 방법을 개선하기 위해 진행되었다. 하지만, MEC 환경에서

차량 통신 노드들로부터 획득한 대량의 교통 데이터들은 종종 누락되거나 처리되지 않을 수 있다. 

예를 들어, 이동 중인 차량 통신 노드의 주변에서 동일하거나 유사한 다량의 영상 데이터 및/또는 분석 결과가[0038]

중복적으로 발생할 수 있다. 동일한 장소의 차량 통신 노드들로부터 획득한 중복되는 영상들은 이미지 스티칭

및/또는 이미지 병합을 통해 하나의 이미지로 병합될 수 있다. 병합된 이미지는 보다 정확하고 세밀한 주변 환

경 정보를 제공할 수 있다. 

하지만, 만약 차량 통신 노드들 각각이 캡처한 모든 이미지 및/또는 영상들을 컴퓨팅 연산을 위해 MEC 디바이스[0039]

에게 전송하는 경우, MEC 디바이스는 중복되는 이미지들로 인해 저지연 서비스를 보장하기 어렵다. 따라서 MEC

환경의 통신 노드들은 중복 데이터를 삭제함으로써, 통신 자원 및 연산 자원의 낭비를 최소화하여야 한다. 

MEC 디바이스들은 차량 외부의 주변 환경을 보다 상세하게 제공하기 위해 차량 통신 노드로부터 수신한 이미지[0040]

와 영상들을 병합 또는 스티칭한다. MEC 디바이스는 이미지 스티칭과 같이 고성능 연산 자원을 요구하는 작업을

실행함으로써, 매우 큰 컴퓨팅 비용을 소모할 수 있다. 또한, MEC 디바이스의 컴퓨팅 비용이 높게 발생되는 경

우, 컴퓨팅 연산의 과도한 소모로 인한 지연과 낮은 품질 서비스를 제공할 우려가 있다. 

상기 문제점들을 해결하기 위해, IoV 어플리케이션 서비스 제공자는 일정 범위의 장소에 위치한 MEC 디바이스들[0041]

을 병합하고 컴퓨팅 자원을 가상화 풀로 구성할 수 있다. 그리고 MEC 디바이스들은 컴퓨팅 워크 로드를 공유할

수 있다. 하지만, 인접한 범위에 위치하는 MEC 디바이스들을 병합하는 경우, 컴퓨팅 연산 자원과 통신 자원, 양

쪽에서 비용이 발생한다. 여기서, MEC 디바이스들은 다른 모바일 운영자(다른 서비스 제공자)에 의해 운영되고

유지된다. 따라서, 경제적인 이유로 MEC 디바이스 운영자들은 일정 보수 없이 병합 그룹에 참여하는 것을 거부

할 수 있다. 

따라서 상기의 문제점들을 해결하기 위해, 일차적으로 차량 통신 노드들로부터의 중복 데이터를 제거하고, MEC[0042]

운영 비용(i.e. 통신 및 컴퓨팅 비용)을 최적화함으로써, 병합된 MEC 디바이스들 간의 협업을 위한 컴퓨팅 자원

을 할당하는 메커니즘을 개발하였다. 

차량 통신 노드들로부터 수집되는 이미지 셋의 데이터 중복 완화와 협업 기반의 이미지 스티칭 처리를 수행하는[0043]

어플리케이션 제공자는 네트워크의 통신 노드들과 효율적으로 통신하고, 컴퓨팅 자원을 효율적으로 관리하여야

한다. 따라서, 본 개시에서 제안하는 메커니즘의 프레임워크는 크게 2단계로 구성된다. 

첫 번째는, 로드 재구성 서비스를 제공하기 위해 차량 통신 노드는 촬영한 이미지의 시간, 공간적인 정보를 담[0044]

고 있는 메타 데이터(예를 들어, 위치 정보, 시간, 심도 정보 등)을 근거리 전용 고속 패킷 무선 통신 프로토콜

인 LTE/DSRC(dedicated short range communication)를 통해 MEC 디바이스에게 전송한다. 그리고 MEC 디바이스

는 수집한 이미지의 메타 데이터를 기초로, 전체 이미지 중에서 최적의 이미지 셋을 결정한다. 즉, 차량 통신

노드는 모든 이미지를 전송하지 않고 이미지의 메타 데이터만을 우선적으로 전송함으로써, 네트워크 대역폭의

사용량을 절감할 수 있다. 

두 번째로, 단일 MEC 디바이스는 컴퓨팅 자원의 제한으로 인해, IoV 어플리케이션 서비스를 제공하기 위해 요구[0045]

되는 지연 시간 조건을 충족할 수 있는 고성능 연산을 수행하지 못할 수 있다. 따라서, 본 개시는 고성능 연산

작업을 분산함으로써, 효율적인 MEC 협업을 기반으로 저비용, 고성능 컴퓨팅 서비스를 제공하기 위해 설계되었

다. 하나의 MEC 디바이스는 근접한 MEC 디바이스들의 유휴 컴퓨팅 자원, 작업 크기, 전송 비용을 고려하여 자원

사용(임대) 비용을 책정할 수 있다. MEC 디바이스는 책정된 컴퓨팅 자원 사용 비용을 기반으로, 작업을 할당할

인접 영역의 엣지 서버를 선택하고, 최적의 서비스 비용으로 태스크의 일부인 서브태스크를 할당하거나 수행할

수 있다. 

도 1은 본 개시에서 적용되는 통신 네트워크의 구조를 도시한 도면이다. [0047]

도 1을 참조하면, 통신 네트워크는 차량 통신 노드들(102-1 내지 102-9), MEC 디바이스(104-1 내지 104-3) 및[0048]

중앙 컨트롤러를 포함할 수 있다. 

차량 통신 노드(102-1 내지 102-9)는 차량에 부착되어 통신 기능을 수행하는 노드이다. 차량 통신 노드(102-1[0049]
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내지 102-9)는 이미지 센서를 포함하고, 이미지 센서를 이용하여, 주기적으로 차량 통신 노드 주변의 이미지를

촬영할 수 있다. 즉, 차량 통신 노드(102-1 내지 102-9)는 촬영된 이미지 셋(set of captured images)을 획득

할 수 있다. 여기서, 이미지 센서는 카메라, 레이더, 라이다 등과 같은 이미지 센서일 수 있다. 

차량 통신 노드(102-1 내지 102-9)는 이미지를 촬영할 때마다 이미지의 메타 데이터들을 자동적으로 생성하고,[0050]

생성한 이미지의 메타 데이터들을 저장한다. 이미지의 메타 데이터들은 이미지의 촬영 장소, 촬영 방법, 촬영

시간 등의 정보를 지시할 수 있다. 예를 들어, 서로 다른 차량 통신 노드들(102-1 내지 102-9) 각각이 동일한

시간에 동일한 장소에서 사진을 촬영한 경우, 서로 다른 차량 통신 노드들(102-1 내지 102-9)이 촬영한 이미지

들은 동일한 이미지로 인식될 수 있다. 즉, 차량 통신 노드(102-1 내지 102-9)들 각각이 획득한 이미지는 중복

된 이미지들(duplicated images)을 포함할 수 있다. 

MEC 디바이스(104-1 내지 104-3)는 차량 통신 노드(102-1 내지 102-9)에 의해 촬영된 이미지들을 수집하고, 수[0051]

집한 이미지들을 스티칭하여 도로 재구성 서비스를 제공할 수 있다. MEC 디바이스(104-1 내지 104-3)는 도로의

일부분의 이미지(partial view of road)를 확보할 수 있다. MEC 디바이스(104-1 내지 104-3)는 기지국과 연결

될 수 있으며, 연결된 기지국을 통해 차량 통신 노드들로부터 이미지를 수신할 수 있다. MEC 디바이스(104-1 내

지 104-3)는 이미지 스티칭 기술을 활용하여 차량의 주위를 볼 수 있는 어라운드 뷰를 구성하기 위한 도로 재구

성 서비스를 제공할 수 있다. MEC 디바이스(104-1 내지 104-3)는 차량 통신 노드(102-1 내지 102-9)로부터 제공

받은 이미지들을 스티칭하고, 도로 이미지를 재구성할 수 있다. 

MEC 디바이스들(104-1 내지 104-3)은 중앙 컨트롤러(central controller)와 연결될 수 있다. 중앙 컨트롤러는[0052]

MEC 디바이스들(104-1 내지 104-3)과 연결되어, MEC 디바이스들(104-1 내지 104-3)의 동작을 제어할 수 있다.

중앙 컨트롤러는 MEC 디바이스들로부터 도로 재구성 서비스를 위한 이미지 데이터들을 수신하고, 수신한 이미지

데이터들을 취합할 수 있다. 중앙 컨트롤러는 전역의 이미지(global view)를 확보할 수 있다. 

복수의  차량  통신  노드들(102-1  내지  102-9)  각각은  UE(user  equipment),  TE(terminal  equipment),[0053]

AMS(advanced mobile station), HR-MS(high reliability-mobile station), 터미널(terminal), 액세스 터미널

(access  terminal),  모바일  터미널(mobile  terminal),  스테이션(station),  가입자  스테이션(subscriber

station),  모바일  스테이션(mobile  station),  휴대  가입자  스테이션(portable  subscriber  station),  노드

(node), 디바이스(device), OBU(on board unit) 등으로 지칭될 수 있다. 

MEC 디바이스들(104-1 내지 104-3)에 연결되는 복수의 기지국들 각각은 NB(NodeB), eNB(evolved NodeB), gNB,[0054]

ABS(advanced base station), HR-BS(high reliability-base station), BTS(base transceiver station), 무선

기지국(radio base station), 무선 트랜시버(radio transceiver), 액세스 포인트(access point), 액세스 노드

(node),  RAS(radio  access  station),  MMR-BS(mobile  multihop  relay-base  station),  RS(relay  station),

ARS(advanced  relay  station),  HR-RS(high  reliability-relay  station),  HNB(home  NodeB),  HeNB(home

eNodeB),  RSU(road  side  unit),  RRH(radio  remote  head),  TP(transmission  point),  TRP(transmission  and

reception point) 등으로 지칭될 수 있다. 

MEC  디바이스들(104-1  내지  104-3)에  연결되는  복수의  기지국들  각각은  MIMO  전송,  CoMP(coordinated[0055]

multipoint) 전송, 캐리어 집성(carrier aggregation, CA) 전송, 비면허 대역(unlicensed band)에서 전송, 단

말 간 직접 통신(device  to  device  communication,  D2D)(또는, ProSe(proximity  services)),  차량 간 통신

(vehicle to everything, V2X), IoT(Internet of Things) 통신, 이중 연결성(dual connectivity, DC) 등을 지

원할 수 있다.

차량  통신  노드(102-1  내지  102-9)는  MEC  디바이스(104-1  내지  104-3)에  연결된  기지국과  V2I(vehicle  to[0056]

infrastructure) 링크를 통해 연결될 수 있다. MEC 디바이스(104-1 내지 104-3)에 연결된 기지국은 다른 MEC

디바이스(104-1 내지 104-3)에 연결된 기지국과 X2 링크를 통해 연결될 수 있다. 그리고 MEC 디바이스(104-1 내

지 104-3)에 연결된 기지국들은 중앙 컨트롤러와 파이버 링크(fiber link)를 통해 연결될 수 있다. 

차량 통신 노드들(102-1 내지 102-9) 각각은 주행 성능을 향상시키기 위해 주변 환경에 대한 이미지를 넓게 확[0057]

보하는 것이 바람직하다. 그러므로 차량 통신 노드들(102-1 내지 102-9)은 이미지 센서를 통해 도로 상태를 촬

영하고 촬영한 이미지를 MEC 디바이스(104-1 내지 104-3)에게 전송한다. 하지만 전송되는 이미지 데이터의 용량

이 크기 때문에, 차량 통신 노드들(102-1 내지 102-9)의 이미지 전송으로 인해 네트워크에 부하가 발생할 수 있

다. 특히 동일한 장소에 위치하는 차량 통신 노드들(102-1 내지 102-9)은 동일한 이미지를 캡처하기 때문에, 동

일한 장소에 위치하는 차량 통신 노드들(102-1 내지 102-9)이 이미지를 전송하는 경우, 네트워크에 불필요한 부
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하가 발생할 수 있다. 

또한, 네트워크 및 컴퓨팅 자원에는 한계가 있으므로, MEC 디바이스(104-1 내지 104-3)는 차량 통신 노드(102-1[0058]

내지 102-9)에 의해 전송되는 모든 이미지들을 수신하지 않을 수 있으며, 또는 모든 이미지들을 분석하지 않을

수 있다. 따라서, MEC 디바이스(104-1 내지 104-3)는 가장 유용한 이미지를 찾거나 수집하기 위해 컴퓨팅 자원

을 효율적으로 사용하여야 한다. 

도로 재구성 서비스와 같은 IoV 어플리케이션 서비스를 제공하기 위해, MEC 디바이스(104-1 내지 104-3)는 대량[0059]

의 컴퓨팅 자원을 소모하고, 작업을 수행할 수 있다. 여기서, MEC 디바이스(104-1 내지 104-3)는 제한된 컴퓨팅

자원으로 인해, IoV 어플리케이션에서 요구하는 응답 시간과 성능을 지원하지 못할 수 있다. 

본 발명의 일 실시예에 따르면, 차량 통신 노드와 MEC 디바이스는 이미지의 메타 데이터를 먼저 교환함으로써,[0060]

컴퓨팅 자원을 효율적으로 사용할 수 있다. 구체적으로, 차량 통신 노드들 각각은 MEC 디바이스로 하여금 중복

된 이미지를 식별하도록 하기 위해 필요한 정보인 이미지의 메타 데이터를 MEC 디바이스에 연결된 기지국에게

전송할 수 있다. MEC 디바이스는 차량들에 의해 촬영된 이미지들 각각의 메타 데이터들을 수집한다. 

MEC  디바이스는 수집한 이미지의 메타 데이터들을 기초로 중복 데이터를 식별하여 분석하고 처리할 수 있다.[0061]

MEC 디바이스는 연결된 전체 도로 구조에 대한 이미지를 미리 확보할 수 있기 때문에 도로 상황에 대한 정보를

미리 확보한 상태일 수 있다. 따라서 MEC 디바이스는 새로운 이미지의 필요 여부를 신속하고 효율적으로 결정할

수 있으므로, 네트워크의 부하를 줄일 수 있다. 

MEC 디바이스는 중복되는 데이터들을 제외한 데이터를 차량 통신 노드에 요청할 수 있다. 차량 통신 노드는 MEC[0062]

디바이스로부터 요청 받은 이미지 데이터를 MEC 디바이스에 전송할 수 있다. MEC 디바이스는 차량 통신 노드로

부터 수신한 이미지 데이터를 기존에 확보한 이미지들에 스티칭할 수 있다. 

그리고, 서비스의 컴퓨팅 연산으로 인한 지연 시간을 줄이기 위해, MEC 디바이스는 초과되는 컴퓨팅 작업을 인[0063]

근 지역에 위치하는 MEC 디바이스들에게 전달함으로써, 협력적으로 컴퓨팅 서비스를 제어할 수 있다. 따라서,

MEC서버들은 서로의 중복 작업을 공유하여 협력적으로 작업을 수행할 수 있다. 따라서, 모든 작업의 처리 효율

은 향상될 수 있다. 

특히, 이미지 스티칭 작업을 수행하는 MEC 디바이스는 이미지를 복수의 더 작은 서브셋(subset) 단위로 분할한[0064]

다. 그리고 MEC 디바이스는 현재 네트워크 상태 정보를 기초로, 이미지 스티칭 작업을 인근 지역에 위치한 MEC

디바이스들에게 분산하여 할당할 수 있다. 여기서, 네트워크 상태 정보는, 인근 지역에 위치하고, 연결 가능한

MEC 디바이스들의 개수 및/또는 연결 가능한 MEC 디바이스들 각각의 유휴 자원 정보 등을 포함할 수 있다. 협력

적인 컴퓨팅 구조로 인근 지역에 위치한 MEC 디바이스들의 참여를 유도하기 위해, MEC서버는 컴퓨팅 자원에 대

한 사용 비용을 지불해야 한다. 

외부의 MEC 디바이스들과 협력을 통한 이미지 스티칭 작업 결과, MEC 디바이스는 차량에서 캡쳐된 이미지들을[0065]

재구성하여 차량 주위 환경의 이미지를 구성한다. 주위 환경의 이미지를 구성하는데 성공한 MEC 디바이스는 차

량의 주행 성능을 향상시키기 위해 주위 환경의 이미지를 차량 통신 노드에게 전송할 수 있다. 그리고 MEC 디바

이스는 주위 환경 이미지에 대한 업데이트를 지속적으로 수행할 수 있다. 

도 1의 통신 네트워크에 포함된 차량 통신 노드 및 MEC 디바이스 각각의 IoV 어플리케이션 서비스를 제공하기[0066]

위한 동작 방법은 아래에 설명하는 바와 같을 수 있다. 

도 2는 본 개시에서 적용되는 이미지의 메타 데이터들을 기초로 이미지를 스티칭하는 방법을 도시한 도면이다. [0068]

도 2를 참조하면, 통신 시스템을 구성하는 통신 노드들은 이미지의 메타 데이터 및 이미지 데이터를 교환할 수[0069]

있으며,  교환  결과 획득한 이미지 데이터들을 기초로 IoV  어플리케이션을 제공하기 위한 동작을 수행할 수

있다. 여기서, 통신 시스템의 디바이스들은 D2D 통신과 같은 단말 간 통신 및/또는 V2X와 같은 차량 간 통신을

지원할 수 있다. 

S201 단계에서, 차량 통신 노드는 구비된 이미지 센서를 통해 차량 통신 노드 주변 지역의 이미지를 촬영할 수[0070]

있다. 차량 통신 노드는 이미지 센서를 통해 촬영한 이미지의 메타 데이터를 생성할 수 있으며, 생성한 이미지

의 메타 데이터를 저장할 수 있다. 여기서, 이미지의 메타 데이터는 이미지를 촬영한 장소의 위치 정보, 촬영

시각, 심도 등에 관한 정보를 포함할 수 있다. 

S203 단계에서, 차량 통신 노드는 촬영한 이미지의 메타 데이터를 MEC 디바이스에게 전송할 수 있다. 차량 통신[0071]
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노드는 이미지를 촬영한 장소의 위치 정보, 촬영 시각, 이미지의 심도에 관한 정보를 포함하는 메타 데이터를

MEC 디바이스에게 전송할 수 있으며, 메타 데이터를 전송하는 차량 통신 노드의 식별자에 대한 정보를 함께 전

송할 수 있다. 

S205 단계에서, MEC 디바이스는 차량 통신 노드로부터 획득한 이미지의 메타 데이터를 기초로 재구성한 영역과[0072]

기존에 확보한 이미지 간의 중첩되는 부분을 검출할 수 있다. MEC 디바이스가 획득한 이미지의 메타 데이터에

관한 정보 및 메타 데이터를 기초로 중첩되는 부분을 검출하는 구체적인 예시는 아래에 설명하는 바와 같을 수

있다. 

도 3은 본 개시에서 적용되는 통신 네트워크를 그리드 형태로 도시한 도면이다. [0074]

도 3을 참조하면, 통신 네트워크는 2차원 평면 상의 그리드 형태로 표현될 수 있다. 통신 네트워크의 그리드는[0075]

도로들에 의해 구분될 수 있으며, 각각의 도로들은 더 작은 로드 세그먼트 단위(sj 내지 sj+3)로 구분될 수 있다.

차량 통신 노드들(vehicle)은 2차원 평면의 도로 상에서 이동하는 것으로 표현될 수 있다. 그리고 기지국(base

station)은 2차원 평면의 그리드 상에 위치할 수 있다. 

차량 통신 노드는 이미지 센서의 커버리지 내의 이미지를 촬영할 수 있다. 예를 들어, 이미지 센서의 커버리지[0076]

가 d1 -세로 방향 길이 및 ds 가로 방향 길이의 영역인 경우, 차량 통신 노드는 d1 -세로 방향 길이 및 ds 가로 방

향 길이의 영역에 포함된 그리드 및 로드 세그먼트의 이미지를 촬영할 수 있다. 그리고 차량 통신 노드는 이미

지를 촬영한 장소의 위치 정보, 촬영 시각, 심도 등에 관한 정보를 포함하는 이미지의 메타 데이터를 생성할 수

있다. 

통신 네트워크의 그리드 상에서 차량 통신 노드들에 의해 촬영되는 이미지들의 분포와 분포된 이미지들의 표현[0077]

방식은 아래에 설명한 바와 같을 수 있다. 

도 4는 본 개시에서 적용되는 시공간 영역에서 분포되는 이미지들의 분포를 도시한 도면이다. [0079]

도 4를 참조하면, 통신 네트워크의 차량 통신 노드들 각각은 통신 네트워크의 그리드의 이미지를 촬영할 수 있[0080]

다. 여기서, 도 4의 가로 축은 도로의 로드 세그먼트(Ω={sj, sj+1, sj+2, sj+3, ...})를 지시하고, 세로 축은 시간을

지시한다. 

구체적으로, 차량 통신 노드들 각각은 도로의 이미지를 주기적으로 촬영할 수 있다. 차량 통신 노드가 t 시점에[0081]

서 도로 ek를 주행하는 경우, 촬영된 이미지는 도로의 로드 세그먼트들을 포함하는 l(ek,t)={l(sj,t)|Ω∋sj }로

표현될 수 있다. 차량 통신 노드는 일정 시구간 동안 연속된 로드 세그먼트들을 촬영할 수 있으며, 차량 통신

노드에 의해 연속적으로 촬영된 이미지는 l(ek,ta, tb)로 표현될 수 있다. 여기서, ta는 차량 통신 노드의 연속

된 세그먼트들을 촬영하는 시구간의 시점을 지시할 수 있으며, tb는 시구간의 종점을 지시할 수 있다. 이미지

l(ek,t)의 심도(depth of image, DOF)는 d(sj,t)로 표현될 수 있다. 

차량 통신 노드는 이미지를 촬영한 장소의 위치 정보, 촬영 시각, 심도 등에 관한 정보를 포함하는 이미지의 메[0082]

타 데이터를 생성할 수 있다. 즉, 이미지의 메타 데이터는 L(ek,ta, tb)의 각각의 파라미터들과 d(sj,t)의 각각

의 파라미터들을 포함할 수 있다. 

차량 통신 노드에 의해 촬영된 이미지는 로드 세그먼트들의 세트의 이미지를 포함할 수 있다. 차량 통신 노드에[0083]

의해 촬영된 이미지들 각각의 타임 스탬프를 기초로 유효성(validity) 파라미터 θ가 결정될 수 있다. 유효성

파라미터는 이미지의 신규성(freshness)을 정의할 수 있다. 또한 유효성 파라미터는 서로 다른 이미지들의 동일

성 여부를 판단하기 위해 사용될 수 있다. 

동일한 지역을 촬영한 서로 다른 이미지들의 타임스탬프(time stamp)의 차이가 θ보다 작은 경우, 두 이미지는[0084]

동일한  이미지로  간주된다.  따라서,  촬영된  이미지들(l(sj,t),  l(sj+1,t),  l(sj+2,t))은  심도가  d(sj,

t)+d(sj+1,t)+d(sj+2, t)이고, 타임 스탬프가 θ인 직사각형 형태의 하나의 이미지(l(ek,t))로 표현될 수 있다. 

MEC 디바이스는 이미지의 메타 데이터를 기초로 차량 통신 노드에 의해 촬영된 이미지 중에서 중첩 영역과 추가[0085]

영역을 구분할 수 있다. 차량 통신 노드에 의해 촬영된 이미지 중에서 중첩 영역과 추가 영역을 구분하는 구체

적인 방법은 아래에 설명한 바와 같을 수 있다. 
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도 5는 본 개시에서 적용 가능한 이미지에서 중첩 영역 및 추가 영역을 분류한 결과를 도시한 도면이다. [0087]

도 5를 참조하면, MEC 디바이스는 차량 통신 노드들로부터 이미지 데이터들을 데이터베이스에 미리 저장할 수[0088]

있다. 

MEC 디바이스는 차량 통신 노드로부터 이미지 S의 메타 데이터를 수신할 수 있으며, 이미지 S의 메타 데이터를[0089]

기초로, 이미지 S의 영역을 구성할 수 있다. MEC 디바이스는 이미지 S의 기존 이미지 데이터들(예를 들어, X 또

는 Y)과의 중첩 영역(redundancy area)과 기존 이미지 데이터들과 중첩되지 않는 추가 영역(additional area)

를 구분할 수 있다. 예를 들어, MEC 디바이스에 의해 미리 확보된 기존 이미지 데이터들이 X인 경우, 이미지 S

는 추가 영역만을 포함한다. 반면, MEC 디바이스에 의해 미리 확보된 기존 이미지 데이터들이 Y인 경우, 이미지

S는 추가 영역과 중첩 영역을 포함한다.

MEC 디바이스는 차량 통신 노드들로부터 수신한 이미지(S)의 메타 데이터들 각각을 기초로, 차량 통신 노드들에[0090]

의해 촬영된 이미지들 각각의 중첩도를 산출할 수 있다. 즉, MEC 디바이스는 차량 통신 노드에 의해 촬영된 이

미지(S)와 기존의 이미지 데이터들(예를 들어, X 또는 Y)을 포함하는 전체 영역(F(X∪S) 또는 F(Y∪S))와 차량

통신 노드에 의해 촬영된 이미지(S)의 차이 값(F(X∪S)-F(X) 또는 F(Y∪S)-F(Y))을 기초로 차량 통신 노드에 의

해 촬영된 이미지(S)의 중첩도를 산출할 수 있다. 그리고 MEC 디바이스는 중첩된 산출도를 기초로 차령 통신 노

드에 의해 촬영된 이미지(S)의 추가 영역의 비율을 산출할 수 있다.  도 5의 예시에 따르면, X에 대한 S의 추가

영역의 비율이 Y에 대한 S의 추가 영역의 비율보다 크다. 

다시 도 2를 참조하면, S207 단계에서, MEC 디바이스는 차량 통신 노드에게 추가 이미지를 요청할 수 있다. 즉,[0092]

MEC 디바이스는 차량 통신 노드들로부터 수신한 이미지의 메타 데이터를 기초로 결정된 추가 영역의 이미지를

차량 통신 노드에게 요청할 수 있다. MEC 디바이스는 이미지의 추가 영역에 대한 메타 데이터를 포함하는 추가

이미지 요청 메시지를 차량 통신 노드에게 전송할 수 있다. 

MEC 디바이스는 차량 통신 노드들에 의해 촬영된 이미지들 중에서, 가장 낮은 중첩도를 가지는 이미지를 우선적[0093]

으로 차량 통신 노드에게 요청할 수 있다. 그리고 MEC 디바이스는 차량 통신 노드들에 의해 촬영된 이미지들 중

에서 낮은 중첩도를 갖는 이미지들을 순차적으로 차량 통신 노드에게 요청할 수 있다. 

S209 단계에서, 차량 통신 노드는 MEC 디바이스에게 추가 이미지를 전송할 수 있다. 예를 들어, 차량 통신 노드[0094]

는 MEC 디바이스로부터 수신한 추가 이미지 요청 메시지에 포함된 메타 데이터를 기초로 촬영한 이미지의 일부

를 편집할 수 있다. 그리고 차량 통신 노드는 이미지의 편집 결과 획득한 추가 이미지를 MEC 디바이스에게 전송

할 수 있다. 

S211 단계에서, MEC 디바이스는 기존에 확보한 이미지와 획득한 이미지를 스티칭할 수 있다. 즉, MEC 디바이스[0095]

는 기존에 확보한 이미지에 차량 통신 노드로부터 획득한 요청 이미지를 스티칭함으로써, 그리드에 포함된 도로

의 이미지를 재구성할 수 있다. 

MEC 디바이스는 매 타임 슬롯마다 이미지들의 유효성 파라미터를 기초로 도로의 이미지들을 재구성할 수 있다.[0096]

예를 들어, 특정 이미지를 획득한지 일정 시간이 경과한 경우, MEC 디바이스는 특정 이미지를 삭제할 수 있다.

그리고 MEC 디바이스는 주기적으로 삭제된 부분에 해당하는 이미지를 업데이트할 수 있다. 즉, MEC 디바이스는

S203 단계 내지 S211 단계의 동작을 수행함으로써, 주기적으로 IoV 어플리케이션 서비스를 제공하기 위한 도로

이미지를 업데이트할 수 있다.

도 6은 본 개시에서 적용되는 컴퓨팅 작업을 분산하는 MEC 디바이스를 포함하는 통신 네트워크의 구조를 도시한[0098]

도면이다. 

도 6을 참조하면, 통신 네트워크는 MEC 디바이스들(604-1, 606-1, 606-2) 각각에 연결된 기지국들을 포함할 수[0099]

있다. 즉, 통신 네트워크는 복수의 MEC 디바이스들(604-1, 606-1, 606-2)을 포함할 수 있다. 복수의 MEC 디바이

스들(604-1, 606-1, 606-2) 중 적어도 하나의 MEC 디바이스(604-1)는 차량 통신 노드들(602-1, 602-2)로부터

촬영된 이미지들(img1 내지 img5)을 수신할 수 있다. MEC 디바이스(604-1)는 수신한 이미지들을 스티칭함으로써,

도로 재구성 맵을 생성하고, 차량 통신 노드들(602-1, 602-2)에 도로 재구성 서비스를 제공할 수 있다. 

복수의 MEC 디바이스들 중에서, 차량 통신 노드들(602-1, 602-2)로부터 이미지들을 수신한 MEC 디바이스(604-[0100]

1)는 작업의 요구 컴퓨팅 자원량과 작업의 제한된 지연시간을 충족하기 위해 주변의 MEC  디바이스들(606-1,

606-2)에게 작업 요청을 전송(브로드캐스트)한다. 마지막으로 MEC 디바이스는 책정된 비용에 따라 최소의 비용

으로 주변의 MEC 디바이스들(606-1, 606-2)에게 컴퓨팅 작업을 할당(task allocation)할 수 있다. 예를 들어,
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MEC 디바이스는 MEC 디바이스(606-1)에게 img1 내지 img3의 스티칭 작업을 할당하고, MEC 디바이스(606-2)에게

img4 내지 img5의 스티칭 작업을 할당할 수 있다. 

주변의 MEC 디바이스들(606-1, 606-2)은 사용가능한 자원을 보유하고 있다. 요청 MEC 디바이스(604-1)로부터 전[0101]

송된 메시지를 수신한 주변의 MEC 디바이스들(606-1, 606-2)은 유휴 컴퓨팅 자원을 소모하여 컴퓨팅 서비스를

제공하고, 아웃소싱에 대해 정해진 비용에 따라서, 컴퓨팅 서비스의 비용을 산출한다. 만약 요청 MEC 디바이스

(604-1)가 근접한 MEC서버를 선택했다면, 선택된 MEC 디바이스(606-1, 606-2)는 이미지 스티칭 작업을 수행하며

요청한 MEC서버(604-1)에게 보상금(이용 금액)과 함께 결과물을 전달할 것이다. 

이미지 스티칭과 같은 컴퓨팅 작업을 분산하는 MEC 디바이스들의 동작은 아래에 설명하는 바와 같을 수 있다. [0102]

도 7은 본 개시에서 적용되는 컴퓨팅 작업을 분산하는 MEC 디바이스의 동작을 도시한 도면이다. [0104]

도 7을 참조하면, 도 6의 통신 네트워크에 포함된 복수의 MEC  디바이스들 각각에 의해 실행되는 동작일 수[0105]

있다. 제1 MEC 디바이스는 IoV 어플리케이션 서비스를 제공하기 위해 수행되는 태스크를 서브태스크(subtask)

단위로 분할할 수 있다. 그리고 제1 MEC 디바이스는 분할된 서브태스크들을 복수의 MEC 디바이스들에게 분할하

여 할당할 수 있다. 여기서, 태스크는 차량 통신 노드들로부터 획득한 이미지들을 병합하는 이미지 스티칭 태스

크일 수 있고, 서브태스크는, 차량 통신 노드들로부터 획득한 이미지들 중에서, 일부의 이미지들을 스티칭하는

작업일 수 있다. 

S701 단계에서, 제1 MEC 디바이스는 제2 MEC 디바이스 및 제3 MEC 디바이스와 서브태스크 할당으로 인한 비용을[0106]

산출하기 위한 파라미터들을 교환할 수 있다. 예를 들어, 제2 MEC 디바이스 및 제3 MEC 디바이스는 비용 산출을

위한 파라미터를 제1 MEC 디바이스로 전송할 수 있다. 제1 MEC 디바이스가 제2 MEC 디바이스 및 제3 MEC 디바이

스의 비용 산출을 위한 파라미터를 미리 확보한 경우, S701 단계는 생략될 수 있다. 여기서, 비용 산출을 위한

파라미터는, MEC 디바이스들 각각의 컴퓨팅 성능, 유효 컴퓨팅 자원, 유효 컴퓨팅 자원의 비용 등에 관한 정보

를 포함할 수 있다. 

S703 단계에서, 제1 MEC 디바이스는 서브태스크를 분산함으로 인해 발생하는 비용을 산출할 수 있다. 제1 MEC[0107]

디바이스는 할당된 서브태스크에 수와 얼마나 많은 유휴 자원을 제공할 수 있는가에 따라서, 근접한 MEC들로의

서브태스크의 아웃소싱에 대한 비용을 산출할 수 있다. 제1 MEC 디바이스는 수학식 1에 기초하여, 비용을 산출

할 수 있다.

수학식 1

[0108]

수학식 1 에서, pm,b,T는 X2 링크를 통해 서브태스크를 위한 데이터를 전달하기 위해 소모되는 자원의 단위 비용[0109]

을 지시한다. pm,b,C는 서브태스크 단위로 소모되는 컴퓨팅 자원의 가격을 지시한다. 그리고, pm,b,R은 서브태스크

수행 결과 수신하는 데이터 크기 당 가격을 나타낸다. tsm은 작업 데이터 크기, DRm은 요구되는 컴퓨팅 자원, θ

m은 규모(스케일) 계수이다. 

여기서, X2 링크를 통해 전송되는 테스크에 대한 가격 단위는 상수로 표시한다. MEC 디바이스들은 컴퓨팅 연산[0110]

서비스에 소모되는 컴퓨팅 자원들 당 서로 다른 가격들을 책정할 수 있다. 예를 들어, 더 많은 유휴 컴퓨팅 자

원을 보유하는 MEC 디바이스는 더 높은 연산율(연산 처리량)을 제공할 수 있기 때문에 더 높은 가격을 책정할

수 있다. 

따라서, pm,b,C는 수학식 2와 같이 표현될 수 있다. [0111]
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수학식 2

[0112]

수학식 2에서, Kb는 근접한 MEC 디바이스 b의 연산율(또는 연산 처리량)을 지시할 수 있다. 그리고 ηb는 조정[0113]

계수를 지시한다. 수학식 2에 따라서, 수학식 1은 수학식 3과 같이 수정된다. 

수학식 3

[0114]

그리고, 서브태스크의 아웃소싱 결과, 소모 시간은 수학식 4와 같이 표현될 수 있다. [0115]

수학식 4

[0116]

수학식 4에서, tm,b,T는 요청한 MEC 디바이스에서 근접한 MEC b로 서브태스크들을 실행하기 위한 데이터를 보내는[0117]

전송 시간을 지시하고, tm,b,C는 근접 MEC b에서의 서브태스크의 연산 시간을 지시하고, tm,b,R은 서브태스크들의

실행 결과 데이터를 수신하는 시간을 지시할 수 있다. 그리고, r은 같은 협력 공간에서 MEC서버간의 X2 링크의

전송율을 지시한다. 주어진 B는 협력 그룹에 근접한 MEC 디바이스의 수를 의미하며, 요청한 MEC 디바이스 비용

은 수학식 5에 따라 산출된 비용에 따라 아웃소싱 컴퓨팅 작업에 대한 지불을 수행해야 한다. 

수학식 5

[0118]

수학식 5에서, yb는 근접한 MEC b에 분배한 서브태스크의 수를 지시하고, pm,b는 수학식 3에 의해 산출된 값을[0119]

지시한다 

S705 단계에서, 제1 MEC 디바이스는 서브태스크들을 복수의 MEC 디바이스들에 할당할 수 있다. 제1 MEC 디바이[0120]

스는 차량 통신 노드들로부터 획득한 이미지들을 제2 MEC 디바이스 및 제3 MEC 디바이스로 전송하고, 서브태스

크의 수행을 요청함으로써, 이미지들의 스티칭 연산을 제2  MEC  디바이스 및 제3  MEC  디바이스에 분산할 수

있다. 

S707-1 단계에서, 제2 MEC 디바이스는 제1 MEC 디바이스로부터 할당받은 서브태스크를 수행할 수 있으며, S707-[0121]

2 단계에서 제3 MEC 디바이스는 제1 MEC 디바이스로부터 할당 받은 서브태스크를 수행할 수 있다. 예를 들어,

S707-1  단계에서,  제2  MEC  디바이스는  제1  서버로부터  수신한  이미지들을  스티칭할  수  있으며,  S707-2

단계에서, 제3 MEC 디바이스는 제1 MEC 디바이스로부터 수신한 이미지들을 스티칭할 수 있다. 

한편, MEC 디바이스들에 의해 수행되는 이미지 스티칭 동작의 실행 시간들의 총합은 이미지 스티칭 작업 m에 요[0122]

구되는 지연 시간 Tm을 만족하는 아웃소싱 테스크들 각각의 소요 시간들의 합이다. 이미지 스티칭 할당 요청을
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승낙하였으나, 요구되는 지연 시간을 충족하지 못하는 MEC는 할당된 서브태크스의 처리 작업을 취소할 수 있으

며 SLA(service level agreement) 위반에 대한 패널티 비용을 지불할 수 있다. 

S709 단계에서, 제1 MEC 디바이스는 제2 MEC 디바이스에 의한 서브태스크의 수행 결과 데이터와 제3 MEC 디바이[0123]

스에 의한 서브태스크의 수행 결과 데이터를 수신할 수 있다. 예를 들어, 제1 MEC 디바이스는 제2 MEC 디바이스

및 제3 MEC 디바이스 각각에 의해 스티칭된 이미지를 수신할 수 있다. 

S711 단계에서, 제1 MEC 디바이스는 복수의 MEC 디바이스들로부터 수신한 데이터를 기초로 태스크를 수행할 수[0124]

있다. 예를 들어, 제1 MEC 디바이스는 제2 MEC 디바이스에 의해 스티칭된 이미지와 제3 MEC 디바이스에 의해 스

티칭된 이미지를 스티칭함으로써, 도로 재구성 맵을 생성할 수 있다. 

본 개시의 발명은 MEC 환경 및 멀티 클라우드, 엣지 클라우드 등의 분산 클라우드 환경에서 적용될 수 있으며,[0126]

서비스 지연 시간에 민감하고 고성능의 컴퓨팅 자원이 요구되는 자율주행 및 인공지능 분야에서의 서비스를 제

공하기 위해 요구되는 지연 시간 조건을 충족할 수 있으므로, 다양하게 활용될 수 있을 것이다. 

본 개시에 따르면, MEC 네트워크의 자원 사용 효율을 개선할 수 있으며, QoS(quality of service)를 향상시킴으[0127]

로써, 모바일 네트워크 사업자 및 MEC 서비스 제공자들의 수익이 증가할 수 있다. 

본 개시의 예시적인 방법들은 설명의 명확성을 위해서 동작의 시리즈로 표현되어 있지만, 이는 단계가 수행되는[0129]

순서를 제한하기 위한 것은 아니며, 필요한 경우에는 각각의 단계가 동시에 또는 상이한 순서로 수행될 수도 있

다. 본 개시에 따른 방법을 구현하기 위해서, 예시하는 단계에 추가적으로 다른 단계를 포함하거나, 일부의 단

계를 제외하고 나머지 단계를 포함하거나, 또는 일부의 단계를 제외하고 추가적인 다른 단계를 포함할 수도 있

다.

본 개시의 다양한 실시 예는 모든 가능한 조합을 나열한 것이 아니고 본 개시의 대표적인 양상을 설명하기 위한[0130]

것이며, 다양한 실시 예에서 설명하는 사항들은 독립적으로 적용되거나 또는 둘 이상의 조합으로 적용될 수도

있다.

또한, 본 개시의 다양한 실시 예는 하드웨어, 펌웨어(firmware), 소프트웨어, 또는 그들의 결합 등에 의해 구현[0131]

될  수  있다.  하드웨어에 의한 구현의 경우,  하나  또는 그  이상의 ASICs(Application  Specific  Integrated

Circuits),  DSPs(Digital  Signal  Processors),  DSPDs(Digital  Signal  Processing  Devices),

PLDs(Programmable  Logic  Devices),  FPGAs(Field  Programmable  Gate  Arrays),  범용  프로세서(general

processor), 컨트롤러, 마이크로 컨트롤러, 마이크로 프로세서 등에 의해 구현될 수 있다. 

본 개시의 범위는 다양한 실시 예의 방법에 따른 동작이 장치 또는 컴퓨터 상에서 실행되도록 하는 소프트웨어[0132]

또는 머신-실행가능한 명령들(예를 들어, 운영체제, 애플리케이션, 펌웨어(firmware), 프로그램 등), 및 이러한

소프트웨어 또는 명령 등이 저장되어 장치 또는 컴퓨터 상에서 실행 가능한 비-일시적 컴퓨터-판독가능 매체

(non-transitory computer-readable medium)를 포함한다. 
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