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1. 서론 

드론(drone)은 UAV(unmanned aerial vehicle)로서 사

람이 탑승하지 않고 무선원격으로 제어가 가능한 

비행체이다. 주로 군용으로 위험 지역 정찰이나 임

무 수행을 위해 사용되었으나, 최근 상용 드론이 보

급화되며 교통, 환경, 보안, 재난 수습 등 다양한 분

야에서 응용되고 있다. 드론을 활용한 서비스가 다

양해짐에 따라 드론이 처리해야 할 기능이 늘어나

고 있다. 그러나, 드론은 컴퓨팅 성능과 배터리 용

량에 한계를 가지고 있어서, 계산량이 많은 일부 기

능은 원격지의 컴퓨팅 환경을 활용하여 수행할 수 

있다. 예를 들어, 드론의 충돌 방지 및 객체 추적을 

위한 비젼(vision) 프로세싱 등은 원격지 컴퓨팅 서

비스를 통해 수행하는 것이 효과적이다. 이런 경우 

드론은 네트워크 통해 컴퓨팅 서버와 연결되고, 상

호 데이터를 교환함으로써 컴퓨팅 서비스를 사용하

게 된다. 그러나, 이때 드론과 컴퓨팅 서버간 네트

워크 지연시간이 늘어나게 되면, 드론이 필요한 컴

퓨팅 서비스를 실시간으로 받을 수 없게 되어 운영

상 문제가 발생할 수 있다. 

본 논문에서는 드론이 일정 공간에서 운영되며, 

독립 서버에서 수행되는 드론 제어 SW 가 드론에게 

이동 제어, 경로 계산 및 다양한 계산 서비스를 제

공하는 환경을 고려한다. 드론의 운영 영역 안에는 

복수개의 무선 AP (access point)가 설치되어 있으며, 

드론은 그 AP 중 하나와 연결되어 계산  서버와 데

이터를 교환한다. 무선 AP 는 SDN(software-defined 

networking)을 지원하는 네트워크에 연결된다. 무선 

AP 중 일부는 WAP(white-box AP), 즉 계산 기능을 

가진 Linux box 로서 드론 운영에 필요한 드론 제어

SW 를 실행하고 그 결과를 드론에게 전송하는 역할

을 수행한다. WAP 는 가상머신이나 컨테이너를 지

원하는 가상화 기술로 구성되어 있다. 

 

2. 가상화 기반 드론 제어 SW 운영 기법 

드론과 드론 제어 SW 가 실행되는 WAP 간 네트

워크 경로가 길어질 경우, 네트워크 지연시간이 증

가하여 드론 제어에 어려움이 발생할 수 있다. 이를 

해결하기 위해 최근 다음의 기법이 제안되었다. 

○ 제어기 마이그레이션 기법은 드론 제어 SW 를 가

상화하여 가상 머신이나 컨테이너에서 실행시키

고, 드론 제어 SW 를 드론과 가까운 WAP 로 마

이그레이션(migration)하는 방법이다 [1].  

○ 제어기 스위칭 기법은 드론을 제어할 수 있는 다

른 WAP 가 드론 가까이 존재할 때, SDN 기능을 

활용하여 드론과 기존 WAP 간 데이터 플로우를 

새로운 WAP 로 신속히 라우팅 하는 방법이다 [2]. 

 

 
그림 1. 드론 제어 가상화 인프라 테스트베드 

 

3. 드론 제어 가상화 테스트베드 구축 

그림 1 은 드론 및 WAP 와 SDN 네트워크로 구성

된 드론 제어 가상화 인프라 테스트베드를 보여준

다. 드론 본체에는 기본적인 비행과 안정적인 제어

를 위해 Autopilot 이 장착된다. Control Agent 는 

Drone Controller 가 보내는 비행 명령을 해석하고, 

Autopilot 을 통해 드론의 움직임을 제어한다. 

테스트베드 내에서 드론이 이동함에 따라 Drone 

Controller 가 드론과 가까운 WAP 로 이동하게 된다. 

WAP 는 SDN 스위치로 동작할 수 있도록 OVS 

(Open vSwitch)가 설치되어 있으며, SDN 제어 플레

인(plane)을 통해 SDN Controller 에 연결되어 패킷 

forwarding 정보를 받게 된다. Drone Controller 는 컨테

이너나 가상 머신으로 구현되어 있으며, WAP 간 라

이브 마이그레이션 될 수 있다.  

 

3. 결론 

본 논문은 드론 제어 SW 운영을 위한 가상화 기

반 테스트베드 구성을 제시하였으며, 운영구역이 정

해진 드론 서비스에 활용될 수 있을 것으로 기대된

다. 
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