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요       약 

5G 의 발전과 함께 차량과 IT 통신 기술을 융합한 어플리케이션들이 급증하면서 멀티 액세스 

엣지 컴퓨팅(MEC)이 차세대 기술로 등장했다. 낮은 지연시간 안에 계산 집약적인 서비스들을 제공

하기 위해 단독적인 MECS 서버(MECS)에서의 수행이 아닌 다수의 MECS 에서 동시에 연산을 수행

할 수 있도록 태스크를 파티셔닝하는 기법이 주목받고 있다. 특히 차량이 다수의 MECS로 태스크를 

파티셔닝하여 오프로딩하는 기법과 하나의 MECS 로 오프로딩한 후 다른 MECS 들로 파티셔닝하여 

마이그레이션하는 기법들이 연구되고 있다. 본 논문에서는 오프로딩과 마이그레이션을 이용한 파티

셔닝 기법들을 서비스 지연시간과 차량의 에너지 소비량 측면에서 성능을 비교 분석을 하였다. 

 

1. 서론 

5 세대 통신 기술(5G)의 발전과 함께 사물인터넷

(IoT) 시대에는 차량과 IT 통신 기술이 융합된 차량 

통신 네트워크 기술과 이 기술을 활용한 자율주행, 

차량 안전 서비스, 경로 계획 등 다양한 어플리케이

션들이 연구되고 있다[1]. 이런 어플리케이션은 지연

시간에 민감하며 계산 집약적이다. 이를 제한적인 

컴퓨팅 자원을 갖는 차량에서 제공하기에는 한계가 

있다. 그래서 낮은 지연시간 안에 계산 집약적인 서

비스를 제공하기 위해 멀티 액세스 엣지 컴퓨팅

(Multi-access Edge Computing, MEC)이 차세대 기술로 

등장했다[2]. 기존 클라우드 컴퓨팅(cloud computing)

과 달리, MEC 는 차량과 근접한 곳에서 데이터를 처

리할 수 있어 연산 결과를 빠르게 제공받을 수 있다.  

차량은 발생한 태스크를 MECS(MEC Server)로 오

프로드(offload) 한다. 하지만, MECS 는 클라우드 서버

에 비해 컴퓨팅 자원이 제한적이기 때문에 태스크들

이 많아질수록 MECS 에서의 대기 시간이 길어져 제

한된 지연시간 내에 서비스를 제공하기 어렵다. 그

래서 태스크를 하나의 MECS 에서 실행시키는 것이 

아닌 다수의 MECS 에서 동시에 수행시켜 서비스 지

연시간을 단축시킬 수 있다. 즉, 태스크를 여러 개의 

서브 태스크로 나눠 다수의 MECS 에서 수행할 수 

있도록 태스크를 파티셔닝(partitioning)하는 것이다.  

기존 연구에서는 차량에서 여러 개의 MECS 로 서

브 태스크들을 오프로드하는 파티셔닝 기법[3-4]이 

제안되었다. [3]은 서비스 지연시간을 최소화하기 위

해 MECS 와 cloud 로, [4]는 서비스 지연시간과 차량

의 에너지 소비량을 최소화하기 위해 차량에서 다수

의 MECS 로 파티셔닝하여 오프로딩하는 기법을 제

안하였다. 오프로딩을 이용한 파티셔닝 기법들 경우, 

차량과 MECS 사이의 무선 링크들을 통해 오프로딩

을 하기 때문에 무선 링크의 상태가 전체적인 지연

시간에 영향을 미친다. 

차량에서 하나의 MECS 로 태스크를 오프로드한 

후 다른 MECS 들로 마이그레이션하는 파티셔닝 기

법[5-6]도 있다. 서비스 지연시간을 줄이고 서비스 

신뢰성 향상을 위해 차량과 가장 가까운 MECS 와 

함께 수행할 MECS 를 선정하고 파티셔닝하여 마이

그레이션하는 기법[5]과 시스템의 자원 효율성을 높

이고 서비스 지연시간을 줄이기 위해 파티셔닝하여 

다른 MECS 들로 마이그레이션하는 기법[6]을 제안하
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였다. 마이그레이션을 이용한 파티셔닝 기법들이 다

른 MECS 들로 마이그레이션할 때 무선 통신을 사용

하기 때문에 이는 서비스 지연시간에 영향을 미친다. 

그래서 본 논문에서는 오프로딩을 이용한 파티셔

닝 기법들과 마이그레이션을 이용한 파티셔닝 기법

들을 서비스 지연시간과 차량의 에너지 소비량 측면

에서 성능을 비교 분석한다.  

2. 시스템 모델 

 

(그림 1) MEC 환경에서의 파티셔닝 기법들 

본 논문에서 제안된 MEC 시스템은 𝑀개의 MECS

로 구성되어 있으며, 각 MECS는 RSU에 배치된 환경

을 가정한다. 그리고 2 개의 MECS 가 공동으로 태스

크를 수행할 수 있는 협력적인 관계에 있고 MECS 

사이는 무선 통신을 한다고 가정한다. 차량의 위치와 

가장 가까운 즉, 신호의 세기가 가장 센 서빙 MECS

를 MECS 𝑚 로, 이와 공동으로 태스크를 수행할 

MECS를 MECS 𝑚′라 정의한다. 각각의 MECS 컴퓨팅 

능력을 𝐶𝑚, 𝐶𝑚′로 정의한다.  

차량 𝑛에서 발생한 태스크는 {𝑆𝑛(𝑡), 𝑍𝑛(𝑡), 𝑇𝑛
𝑚𝑎𝑥}으

로 정의되며, 𝑆𝑛(𝑡) 는 타임 슬롯 𝑡  에 발생한 태스크

의 크기이고, 𝑍𝑛(𝑡)는 태스크를 연산하기 위해 요구되

는 CPU 사이클이다. 그리고  𝑇𝑛
𝑚𝑎𝑥 는 태스크를 완료

하기까지 허용 가능한 최대 지연시간이다. 태스크는 

독립적인 관계에 있는 여러 개의 서브 태스크들로 구

성되어 있다고 가정한다. 𝛾는 파티셔닝 비율로 0 과 1

사이의 값을 가진다. MECS 𝑚 , MECS 𝑚′에서 𝛾𝑍𝑛(𝑡) , 

(1 − 𝛾)𝑍𝑛(𝑡) CPU 사이클만큼 태스크를 수행한다.  

차량에서 발생한 태스크의 서브 태스크들을 MECS 

𝑚와 MECS 𝑚′로 각각 오프로딩할 때의 전송 지연시

간은 다음과 같다. 

{

𝛾𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑛,𝑚
,          𝑖𝑓  𝑜𝑓𝑓𝑙𝑜𝑎𝑑 𝑡𝑜 𝑀𝐸𝐶𝑆 𝑚 

(1−𝛾)𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑛,𝑚′
,       𝑖𝑓  𝑜𝑓𝑓𝑙𝑜𝑎𝑑 𝑡𝑜 𝑀𝐸𝐶𝑆 𝑚′ 

  (1)    

이때, 차량 𝑛과 MECS 𝑚사이의 전송 속도인 𝑅𝑛,𝑚

은 다음과 같다. 

𝑅𝑛,𝑚 = 𝑊 log2(1 + 
𝑃𝑛∙𝐻𝑛,𝑚

𝜎2 )          (2) 

𝑊는 채널에 할당된 전송 대역폭, 𝑃𝑛는 차량의 송신

전력, 𝜎2는 잡음 전력이다. 𝐻𝑛,𝑚는 차량과 MECS 사이

의 채널 이득이다. 연산 결과는 태스크의 사이즈보다 

작아 다운 지연시간은 고려하지 않는다. MECS 𝑚과 

MECS 𝑚′에서 연산 지연시간은 다음과 같다. 

{

𝛾𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚
,           𝑖𝑓 𝑒𝑥𝑐𝑢𝑡𝑒 𝑎𝑡 𝑀𝐸𝐶𝑆 𝑚 

(1−𝛾)  𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚′
,       𝑖𝑓 𝑒𝑥𝑐𝑢𝑡𝑒 𝑎𝑡 𝑀𝐸𝐶𝑆 𝑚′ 

  (3) 

MECS 𝑚에서의 큐잉 지연시간은 다음과 같다.  

𝑇𝑚
𝑄(𝑡)  = max

𝑡′∈{0,1,…,𝑡−1}
{ 𝑙𝑚

𝑐𝑜𝑚𝑝(𝑡′) − 𝑡 }       (4) 

𝑙𝑚
𝑐𝑜𝑚𝑝(𝑡)는 𝑡  에 발생한 태스크가 완료될 시간을 의

미하며, 다음과 같다. 

𝑙𝑚
𝑐𝑜𝑚𝑝(𝑡) = t +

𝛾 𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚
+ 𝑇𝑚

𝑄(𝑡) − 1       (5) 

그림 1의 보라색처럼 차량에서 발생한 태스크를 파

티셔닝하여 2 개의 MECS 로 오프로딩하는 기법의 서

비스 지연시간과 에너지 소비량은 다음과 같다. 

𝑇𝑛
𝑜(𝑡) =  

𝛾𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑛,𝑚
+ max {

𝛾 𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚
+  𝑇𝑚

𝑄(𝑡),  

(1−𝛾)𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑛,𝑚′
+

(1−𝛾)  𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚′
+ 𝑇𝑚′

𝑄 (𝑡)}  (6) 

𝐸𝑛
𝑂(𝑡) =  𝑃𝑛(

𝛾𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑛,𝑚
+

(1−𝛾)𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑛,𝑚′
)            (7) 

차량에서 발생한 태스크를 MECS 𝑚로 오프로딩을 

할 때의 전송 지연시간은 (1)에서 𝛾 = 1로, 
𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑛,𝑚
  과 같

다. 그리고 MECS 𝑚에서 MECS 𝑚′로 마이그레이션하

는 전송 지연시간은 
(1−𝛾)𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑚,𝑚′
과 같다. 그림 1 의 파란

색처럼 차량의 태스크를 MECS 𝑚 로 오프로드하고 

MECS 𝑚′로 마이그레이션하는 파티셔닝 기법의 서비

스 지연시간과 에너지 소비량은 다음과 같다.  

  𝑇𝑛
𝑀(𝑡) =  

𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑛,𝑚
+ max{

𝛾 𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚
+ 𝑇𝑚

𝑄(𝑡),    

 
(1−𝛾)𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑚,𝑚′
+

(1−𝛾)  𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚′
+ 𝑇

𝑚′
𝑄

(𝑡)} (8) 

𝐸𝑛
𝑀(𝑡) =  𝑃𝑛

𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑚,𝑚′
              (9) 

본 논문에서는 오프로딩과 마이그레이션을 이용한 

파티셔닝 기법들을 서비스 지연시간과 차량의 에너지 

소비량에 대해 성능 비교를 한다. (6)과 (8)에서 무선 

통신 상태와 MECS 의 큐잉 지연시간이 총 지연시간

에 영향을 미치고, (7)과 (9)에서는 오프로딩하는 통신 

시간이 에너지 소비량에 영향을 미침을 보여준다. 

3. 태스크 파티셔닝 기법 

본 논문에서는 차량에서 2 개의 MECS 로 파티셔닝

하여 오프로딩하는 기법과 태스크를 하나의 MECS 로 

오프로드하고 다른 MECS 로 파티셔닝하여 마이그레

이션하는 기법을 서비스 지연시간과 차량의 에너지 

소비량 측면에서 성능 비교한다. 협력적인 관계에 있

는 MECS 𝑚과 MECS 𝑚′에서 태스크를 공동으로 연

산한다. 최적의 파티셔닝은 2 개의 MECS 에서 동시에 

연산이 완료될 때이며, 이때 지연시간을 최소화할 수 

있는 최적의 파티셔닝 비율 𝛾을 계산할 수 있다.  

오프로딩을 이용한 파티셔닝 기법에서 2 개의 

MECS 에서 연산이 수행될 때는 MECS 𝑚에서의 큐잉 

지연시간과 연산 지연시간이 MECS 𝑚′로의 전송 지

연시간, 큐잉 지연시간 그리고 연산 지연시간의 합이 
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같은 경우로 다음과 같다. 
𝛾 𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚
+ 𝑇𝑚

𝑄(𝑡) =
(1−𝛾)𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑛,𝑚′
+

(1−𝛾)  𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚′
+ 𝑇𝑚′

𝑄 (𝑡) (10) 

(10)를 정리하여 (6)에 적용하면 최적의 오프로딩 

파티셔닝 비율이 다음과 같이 계산된다. 

𝛾𝑛
𝑂∗ =

𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑛,𝑚′
+

𝑍𝑛(𝑡)

𝐶
𝑚′

+ 𝑇𝑚′
𝑄 (𝑡)− 𝑇𝑚

𝑄
(𝑡)

𝑆𝑛(𝑡)

𝑅
𝑛,𝑚′

+
𝑍𝑛(𝑡)

𝐶
𝑚′

+
𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚

         (11) 

이때, MECS 𝑚′의 큐잉 지연시간이 MECS 𝑚의 연

산 지연시간과 큐잉 지연시간의 합보다 크거나 같다

면 파티셔닝을 하지 않고 MECS 𝑚에서 태스크를 수

행한다. 이와 달리, MECS 𝑚 의 큐잉 지연시간이 

MECS 𝑚′의 연산 지연시간과 큐잉 지연시간 그리고 

MECS 𝑚에서 MECS 𝑚′로 전송되는 지연시간의 합

보다 크거나 같다면 MECS 𝑚′에서 태스크를 수행한

다. 이를 다음과 같이 표현할 수 있다. 

{
𝛾𝑛

𝑂∗ = 1, 𝑖𝑓 𝑇
𝑚′
𝑄 (𝑡) ≥  

𝛾 𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚
+  𝑇𝑚

𝑄(𝑡)            

𝛾𝑛
𝑂∗ = 0, 𝑖𝑓 𝑇𝑚

𝑄(𝑡) ≥
(1−𝛾)𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑚,𝑚′
+

(1−𝛾)  𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚′
+ 𝑇

𝑚′
𝑄

(𝑡) 
 

(12) 

마이그레이션을 이용한 파티셔닝 기법에서 2 개의 

MECS 에서 동시에 연산이 완료되기 위해서 MECS 𝑚

의 큐잉 지연시간과 연산 지연시간이 MECS 𝑚′로 마

이그레이션하는 지연시간, MECS 𝑚′의 연산 지연시간

과 큐잉 지연시간의 합이 같은 경우로 다음과 같다. 
𝛾 𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚
+ 𝑇𝑚

𝑄(𝑡) =
(1−𝛾)𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑚,𝑚′
+

(1−𝛾)  𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚′
+ 𝑇

𝑚′
𝑄

(𝑡)  (13) 

그리고 (13)를 정리하여 (8)에 적용하면 최적의 마

이그레이션 파티셔닝 비율은 다음과 같이 계산된다. 

𝛾𝑛
𝑀∗ =

𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑚,𝑚′
+

𝑍𝑛(𝑡)

𝐶
𝑚′

+ 𝑇𝑚′
𝑄

(𝑡)− 𝑇𝑚
𝑄

(𝑡)

𝑆𝑛(𝑡)

𝑅
𝑚,𝑚′

+
𝑍𝑛(𝑡)

𝐶
𝑚′

+
𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚

        (14) 

(12)와 마찬가지로 다음과 같은 조건을 만족하면 태

스크를 파티셔닝을 하지 않고 MECS 𝑚  또는 MECS 

𝑚′에서 태스크를 수행한다. 

{
𝛾𝑛

𝑀∗ = 1, 𝑖𝑓 𝑇
𝑚′
𝑄 (𝑡) ≥  

𝛾 𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚
+ 𝑇𝑚

𝑄(𝑡)             

𝛾𝑛
𝑀∗ = 0, 𝑖𝑓 𝑇𝑚

𝑄(𝑡) ≥
(1−𝛾)𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑚,𝑚′
+

(1−𝛾)  𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚′
+ 𝑇

𝑚′
𝑄

(𝑡)
   

(15) 

(11)과 (14)를 각각 (6)과 (8)에 적용하면, 오프로딩

과 마이그레이션을 이용한 파티셔닝 기법에서의 서

비스 지연시간은 다음과 같다. 

𝑇𝑛
𝑂∗ = (

𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑛,𝑚
+

 𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚
) 𝛾𝑛

𝑂∗ + 𝑇𝑚
𝑄

         (16) 

𝑇𝑛
𝑀∗ = (

𝑆𝑛(𝑡)

𝑅𝑛,𝑚
+

 𝑍𝑛(𝑡)

𝐶𝑚
𝛾𝑛

𝑀∗) + 𝑇𝑚
𝑄

         (17) 

4. 실험 및 성능 비교 분석 

파티셔닝 기법들의 성능 비교를 위한 실험을 진행

하였다. 총 10 개의 MECS 가 배치된 환경이며, MECS

의 반경은 250𝑚이고, 컴퓨팅 능력은 10 𝐺𝐻𝑧이다. 푸

아송 분포를 사용하여 차량을 발생시켰으며, 태스크

의 크기  𝑆𝑛 , 요구되는 CPU 사이클 𝑍𝑛  그리고 최대 

허용 지연시간  𝑇𝑛
𝑚𝑎𝑥 는 [2,6]  𝐾𝑏𝑖𝑡𝑠,  [0.2,6]  𝐺𝑐𝑦𝑐𝑙𝑒𝑠/

𝐾𝑏𝑖𝑡𝑠  그리고 [100, 200]𝑚𝑠  범위 내에서 무작위로 발

생하였다. 차량과 MECS 사이의 경로 손실은140.7 +

36.7 log10(𝑑𝑖𝑠𝑡𝑎𝑛𝑐𝑒(𝑘𝑚))이고, 차량의 송신 전력 𝑃𝑛은 

600𝑚𝑊이다.  

본 논문에서 전체(full) 오프로딩, 전체 마이그레이

션이 아닌 파티셔닝 기법을 고려한 이유를 보여주기 

위해 전체 기법들과 파티셔닝 기법들의 비교 실험을 

진행하였다. 파티셔닝 기법인 P_Mig_C, P_Off_C 와 전

체 기법인 F_Mig_C, F_Off_S, F_Off_C 를 비교하였다. 

P_Mig_C 는 서빙 MECS 에서 이웃 MECS 들 중 가장 

가까운 MECS 로 파티셔닝하여 마이그레이션하는 기

법이다. P_Off_C 는 서빙 MECS 와 그다음으로 가까운 

MECS 로 파티셔닝하여 오프로딩하는 기법이다. 

F_Mig_C 는 서빙 MECS 에서 그다음으로 가장 가까운 

MECS 로 전체 마이그레이션하는 기법이다. F_Off_S 는 

서빙 MECS 로, F_Off_C 는 서빙 MECS 외에 가장 가

까운 MECS 로 전체 오프로딩하는 기법이다.   

 

(그림 2) 서비스 지연시간 비교 

 

(그림 3) 파티셔닝 기법들간 서비스 지연시간 비교 

그림 2 에서 오프로딩을 이용한 파티셔닝 기법인

P_Off_C 는 전체 오프로딩 기법인 F_Off_S 과 

F_Off_C 보다 약 22%, 34.8%만큼 낮은 지연시간으로 

서비스를 제공한다. F_Off_S 과 F_Off_C 의 성능 차

이는 차량과 MECS 거리적인 요소로 인한 통신 상

태 차이 때문이다. 마이그레이션을 이용한 파티셔닝 

기법인 P_Mig_C 는 전체 마이그레이션 기법인 

F_Mig_C 보다 약 28.2% 그리고 마이그레이션하지 않

고 서빙 MECS 에서 수행하는 F_Off_S 보다 약 25.6%

만큼 성능 차이가 난다. 이를 통해 태스크를 단독적

으로 수행하는 것보다는 파티셔닝하여 다수의 
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MECS 에서 수행하는 것이 별도의 전송 지연시간이 

발생하여도 연산에 대한 부담을 덜어줘 지연시간을 

최소화할 수 있음을 확인하였다. 

그림 3 는 파티셔닝 기법들을 서비스 지연시간 측

면에서 비교했을 뿐만 아니라 어떤 MECS 와 협업하

는지에 따라 성능 차이가 존재하는지 확인하기 위해 

진행한 실험의 결과이다. 서빙 MECS 의 이웃 MECS

들 중 최소한의 통신 시간이 소요되는 가장 가까운 

MECS 와 작업부하가 가장 적은 MECS 로 비교 실험

했다. 부하가 적은 MECS 와 협업하면 전체적인 부하 

균형이 맞으면서 시스템 처리량이 증가하여 연산 지

연시간이 줄어든다. P_Mig_L, P_Off_L는 서빙 MECS에

서 부하가 작은 MECS 로 파티셔닝하여 마이그레이션 

또는 오프로딩하는 기법이다.  

그리고 P_Mig_C이 P_Off_C보다 약 5%만큼 성능이 

좋다. 차량에서 MECS 로 오프로딩하는 시간이 MECS

끼리 마이그레이션하는 시간보다 길기 때문이다. 이

는 P_Mig_L 와 P_Off_L 에서도 마찬가지이다. 그리고 

P_Mig_C, P_Mig_L 와 P_Off_C, P_Off_L를 각기 비교하

면 어떤 MECS 와 협업하는지가 성능에 영향 미친다

는 것을 보여줬다. 거리적으로 가까운 것보다는 부하

가 적은 MECS 와 협업하는 것이 약 9%만큼 성능이 

좋다. 하지만, P_Mig_C 와 P_Off_L 에서 보듯이 어떤 

MECS 와 협업하는지에 따라 성능이 달라질 수 있기 

때문에 마이그레이션 파티셔닝 기법이 오프로딩 파티

셔닝 기법보다 항상 좋은 성능은 아니다.   

 

(그림 4) 파티셔닝 기법들의 차량 에너지 소비량 비교 

그림 4 에서는 차량이 오프로딩할 때 소비하는 에

너지량으로 파티셔닝 기법들의 성능을 비교하였다. 

P_Mig_C 와 P_Mig_L 는 태스크 전체를 오프로딩하기 

때문에 차량이 소비하는 에너지량은 대체로 비슷하다. 

그래서 마이그레이션을 이용한 파티셔닝 기법의 경우

에 그림 3 처럼 어떤 MECS 와 협업할지 선택하는 것

이 성능에 영향을 미친다. P_Off_L 는 P_Off_C 보다 약 

6.6%만큼 더 많은 에너지를 소비한다. 그러나 그림 3

에서는 P_Off_L 이 더 좋은 성능을 보였다. 그래서 오

프로딩을 이용한 파티셔닝 기법의 경우, 좋은 성능을 

위해 서비스 지연시간과 차량의 에너지 소비량을 적

절하게 조절해야 한다. 마이그레이션과 오프로딩 기

법들을 비교하면, 태스크를 한 번에 오프로딩 하는 

것보다는 파티셔닝하여 여러 번 오프로딩하는 것이 

더 많은 에너지를 소비한다는 것을 확인할 수 있다. 

5. 결론 

태스크를 여러 개의 서브 태스크로 파티셔닝하여 

다수의 MECS 에서 공동으로 연산하는 것이 단독적으

로 수행할 때 보다 연산에 대한 부담을 덜어 전체적

인 지연시간을 줄여준다. 본 논문에서는 오프로딩과 

마이그레이션을 이용한 파티셔닝 기법들을 서비스 지

연시간과 차량의 에너지 소비량 측면에서 성능 비교

를 하였다. 대체적으로 마이그레이션 기법이 오프로

딩 기법보다 지연시간에 대한 성능이 좋았지만, 어떤 

MECS 와 협업하는지에 따라 성능이 달라진다. 차량의 

에너지 소비량 측면에서는 여러 번 오프로딩하는 오

프로딩 파티셔닝 기법의 성능이 안 좋았다. 향후 연

구에서는 보다 다양한 환경에서 실험을 진행하고, 보

다 다양한 측면에서의 성능 분석을 진행하고자 한다. 
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