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(54)   3 에  공 는 트워크 연결  비  는 라 트럭처  는   그

(57)  약

라 트럭처 원  가상 트워크 운 (VNO)에게 당    연결  비  공 (TCSP)  

 공 다. TCSP 어 는 다운 트림 어 에게 라 트럭처 공 (InP)에  TCSP에 당

라 트럭처  에  청  고, 다운 트림 어  당  라 트럭처에  액

 그것  어  공 는 답  신 다. TCSP 어 는 당  라 트럭처  신에게 당  다

원과 통   고, / 는 당  라 트럭처에  액   그것  어  VNO에 공   업

트림 어  통신   다. 다운 트림 어 는 컬 InP 어  는 다운 트림 TCSP 어 

다. 업 트림 어 는 VNO 어  는 업 트림 TCSP 어 다.

  도 - 도3
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청

청  1 

어도 나  라 트럭처 원  어도 나  가상 트워크 운 (VNO: Virtual Network Operator)에

게 당 는 ,

상    연결  비  공 (TCSP: Telecom Connectivity Service Provide) 어 에  동

 포 고,

상  , 

라 트럭처 공 (InP: Infrastructure Provider) 라 트럭처  연  원   상  TCSP에 

당 도  청 는 청 , InP 어 에게 는 단계;

상  InP 어 , 상  청  원  당  에  액  공 는 답  신 는 단계;

상  원  당  에 액 는 단계

 포 는 .

청  2 

1 에 어 ,

상  답  신 는 단계가, 

상  원  당  에  어  신 는 단계,  

상  원  당  과 연  라 트럭처에 어 지시  는 단계

 포 는, .

청  3 

1 에 어 ,

상  액 고  어 는  동  상  당  원  상  TCSP에  당  다  라 트럭처  통

(pooling) 는 것  포 는, .

청  4 

1 에 어 ,

상  당  원에  액   상  당  원  어  상  VNO에 공   업 트림 어 

통신 는 단계   포 는 .

청  5 

4 에 어 ,

상  업 트림 어 는, 업 트림 TCSP  TCSP 어 , TCSP  TCSP 어  통신 는 VNO  VN 

어 ,  들   루어지는 그룹  택 는 것 , .

청  6 

1 에 어 ,

상  InP 어 는 상  TCSP 어 , .
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청  7 

1 에 어 ,

상  TCSP가 상  당  원에 액  에 원 사  책   지 상  TCSP 어   상

 InP 어 가 청  답  는 단계   포 는, . 

청  8 

7 에 어 ,

상  원  사  책  원  어(RC:  Resource  Control),  ,  가   과 (AAA:  Authentication,

Authorization, and Accounting), 허가 어(AC: Admission Control), 포  니 링  들   

 는  통 는 것 , .

청  9 

1 에 어 ,

상  당  원  원  드 슬라 (hard slice)  상  TCSP에게 공 고, 상  드 슬라 는 연

 라 트럭처  독  사  상  TCSP에게 공 는, .

청  10 

1 에 어 ,

상  당  원  상  TCSP에게 원  트 슬라 (soft slice)  공 고, 상  트 슬라 는

연  라 트럭처  사 에 상  공 는, . 

청  11 

 연결  비  공 (TCSP: Telecom Connectivity Service Provider) 어 ,

라 트럭처 공 (InP: Infrastructure Provider) 내  어  통신   트워크 :

; 

상  에  실   상  TCSP 어  여 ,

InP 라 트럭처  연  원   상  TCSP에 당 도  청 는 청  InP 어 에게 

는 동 ,  

상  InP 어  상  당  라 트럭처에  액  공 는 답  신 는 것에 답

여, 상  InP 어  연  InP  원  당  에 액 는 동

 도  는  는 비 시  리

 포 는 TCSP 어 .

청  12 

11 에 어 ,

상  리가 가 , 상  원  당   어  신  것에 답 여 상  원  당  과 연

 라 트럭처에 어 지시  는 동  도  는   포 는, TCSP 어 .

청  13 

동  리 능(mobility management function)에   사  비(UE: User Equipment)  3  

지원 는 ,

UE  연  어태 (attach) 청  신 는 단계;

상  어태  청과 연  UE가 컬 원  여   없다는 것  결 는 단계; 
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상  UE   득  , 2 동  리 능에  청  는 단계; 

상  UE  연  3   상  2 동  리 능  신 는 단계

 포 는 .

청  14 

13 에 어 ,

상  2 동  리 능  상  어태  청  신에 앞  드  청  신 는 단계   포

는 .

청  15 

13 에 어 ,

상  신  3   사  , .

 

   야

본 원 ,  2015  6월 2 에 원  미 특허 원 62/170,051   2016  5월 31 에 원  미 특허 원[0001]

15/169,465에  우  주 , 들  여 에 참고  통 다.

본 개시는  액  트워크에  것 , 특  비  공 들  3  라 트럭처  공 는[0002]

트워크  리 고 가상 는 에  것 다.

 경  

재,  가상 트워크 (MVNO: Mobile Virtual Network Operator)가,  트워크 [0003]

(MNO: Mobile Network Operator)에  공  비   라 트럭처  여 그들  가 에게

비  공 다. MVNO  MNO  계는,  비   (SLA: Service Level Agreement)에 

 다. MVNO는  어도 나  MNO  원 트에 액 도  다. MVNO는 ,

과 ,  다  리 업   체  운   다.  MVNO는, 복  상  MNO  커 리지 

역들   엄격 게 첩 지 않     커 리지  얻  , 는 MNO  커 리지 역  첩

  비  , 그 MNO들  원  다. 재, MVNO는  원  량  고(

컨 ,   시간  량 , 는  량 ), 는  고객에게 아진다.

트워크  아키 처  개  게   ,  여러  가지  안과   비( 컨 ,  NFV-MANO(Network[0004]

Fuctions  Virtualization  MANagement  and  Orchestration  architectural  framework))가  다.  러

에 ,  VNO(Virtual  Network  Operator)  알 진,  고객  는  비  공 는  가상  트워크(VN:

Virtual  Network)  운 여 그 고객(    사 )에게 비  공 다. VN  (NFV  라 트럭처

(NFVI)에  블 는) 가상  라 트럭처  가상  경에  공   는 여러 능  

다. 다  상  라 트럭처  비  공 에 걸쳐  리     상

 가상 비  공  상 운 (interoperability)  가능 게 다.

  그러  가상 트워크 아키 처  리  어  가능 게 는   시  다.[0005]

 내

 5G라고 는 차  트워크에 는, 신  개  라 트럭처에  통신 비  공 지 않는 [0006]

라 트럭처  엔티티 는 라 트럭처 공 (InP: Infrastructure Provider)가  것 다. 상

엔티티가  라 트럭처  사   도   , 트워크 원  트워크 능  가상 가 채

 것  상 다.

본 개시는, 미 착  가상 트워크   사 에게  식 , 라 트럭처  가상  [0007]

여 3 InP 라 트럭처에 액 고 어  상    개시 다.
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에  는 아키 처에 는, 3개  상  엔티티가 비   에 공 는  참여 다. InP[0008]

는 다   다  계 (parties)들에  사   는 라 트럭처  공 다. 많  실시 에 ,

InP는 RAN(Radio  Access  Network)  원  공 다. 어 트워크 능  TCSP( 는  비  공

(SP: Service Provider)라고도 다)에  공   다. TCSP는 복  InP  연계 어 상  역에

연결  공   다. TCSP는  신  리 RAN 원   도 다. 들 원  다  TCSP들도

  다 ,  RAN  원  InP  직   다.  VNO는  사  는  고객에  는  비

공 다. VNO는 TCSP 는 별   , 것  많   비  공 가 지원    도  다.

러  역  리   상  계 들    시  비  비  공   다. 산 리

같  엔티티가, 라 트럭처 에  어떻게 트워크 비  공 는지에  걱   없 , -

 타  액  포 트(AP: Access Point)  연결  InP가   다. TCSP는 RAN    든

라 트럭처   가 없고,  사  거래  야 는 것   도 다.

고객   사 에 트워크 비  공   고객 계약  체결 는 VNO가   지만, 그 고객[0009]

  사 에 그러  능  공   사 는 라 트럭처  지도 차도 

지 않는다.

TCSP에게 라 트럭처  사   도  , InP는 그 TCSP  연  어  VNO에게도 그 라[0010]

트럭처  사   도    다. InP는, 라 트럭처  (시간 / 는 주  당)   

당(hard allocation)  포 는 여러 상      는 가상  , TCSP에게

그  라 트럭처  당   다. TCSP는, InP가 리 라 트럭처에 매   는 가상  원

트  당   다. 마찬가지 , TCSP는 가상  원  VNO에게 사  가능 도  공   고, 

 VNO는 TCSP에 당  원   는    다.

에 , 다  InP  라 트럭처가 단  TCSP에  사   다. 에 , 다  TCSP가 단[0011]

InP  라 트럭처  사   다.

InP가 TCSP에 라 트럭처  당 는 공 는 , 그 라 트럭처는 가변 는 어 등  가지고 [0012]

당   다. 에 , 어 능  워 어 / 는 링 능  포   다.

InP가 그  라 트럭처  복  TCSP에 당 는 경우, 상  어  상  TCSP에게 허가  [0013]

 커니  공 다. 에 , InP는 개별 TCSP에  사   라 트럭처  당   다

(" 드 슬라 (hard slice)"  지 ). InP가 TCSP에 라 트럭처  드 슬라  당 는 경우, 어

느 도  어 능   그 TCSP에 양도 다.

에 , 개별 TCSP에  사   라 트럭처  InP  당  드 슬라 싱  에  같  엄격[0014]

게 지 지는 않   다. 그러  당  " 트 슬라 (soft slice)"라고도 , 것  당  원

에  엄격 게  경계 없  InP  라 트럭처에  액  허 다. 에 , 어  시간 는

주  TCSP에 당 는 신, InP는 단지 그 라 트럭처   티지   시간 창( 컨 , 5

시간 창 내에  원 블  40%) 내에  TCSP가 사   다고 지시  도 다. 그러  보  TCSP에게

InP  라 트럭처에  액  공 지만, 시간 / 는 주  당에  주지 않는 것  포 여,

그러  액  건  엄격  지는 않는다. 그 당  엄격 게 지 않  에, TCSP는 라

트럭처에   어(fine-grained control)  공 지는 않는다. 신에, InP는 그 라 트럭처에

  어  지 지만, 그러  보  건에 라 TCSP  어   지시  가 드라  가

진다. 

에 , InP는 TCSP가 액 고 사   도  그 TCSP에게 어  라 트럭처  리 계  상[0015]

(physical layer abstractions)  그들  능 (capabilities)  공 다. 에 , 그러  상  공

   비  동  는  당   다.

에 , 1 TCSP는 2 TCSP  InP 사 에 끼어   다. 러  경우, 1 TCSP는 2 TCSP  [0016]

 가상 InP  동   다. 러  경우, 2 TCSP는 1 TCSP   가상 InP  동

 다.

그래 , TCSP  TCSP 어 는 다운 트림 어  통신   다. 다운 트림 는 InP 내  컬[0017]

어   다. 다 게는, 다운 트림 는 다운 트림 TCSP  TCSP 어   다. TCSP 어

는 그러  통신  여 라 트럭처  당  어 / 는 액  청 / 는 신   다.
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, TCSP  TCSP 어 는 업 트림 어  통신   다. 업 트림 어 는 업 트림 TCSP[0018]

TCSP 어  는 VNO  VN 어   다. TCSP 어 는 그러  통신  여 당  라

트럭처  여 트  어도 나  VNF  어 / 는 액  VNO에 공 다.

TCSP 어 , InP  컬 어  / 는 VNO  VN 어 는, 원 어(RC: Resource Control), [0019]

, 가  과 (AAA: Authentication, authorization and accounting), 액  어(AC: Access Control) 

/ 는 포  니 링과 같  라 트럭처 원   통 다.

에 , 어도 나  라 트럭처  어도 나  VNO에 당 는  개시 다.  ,[0020]

어도 나  TCSP  TCSP 어 에 , 다운 트림 어 에게, 라 트럭처  연 , InP에 

TCSP에 당 , 라 트럭처  에  청  고, 그 다운 트림 어 , TCSP에게 상

 당  라 트럭처  어  라 트럭처에  액  공 는 답  신 , 당  

라 트럭처에 액 고 그것  어 는 동  포 다.

액 고 어 는 동 , 당  라 트 처  TCSP에 당  다  라 트럭처  통 (pooling)[0021]

는 것  포   다.

 , VNO에게 상  당  라 트럭처에  액   그것  어  공   업 트림 어 [0022]

 통신 는 동  포 다.

업 트림 어 는 업 트림 TCSP  TCSP 어  / 는 TCSP  TCSP 어  통신 는 VNO  VNO[0023]

어   다. 다운 트림 어 는 다운 트림 TCSP  TCSP 어  / 는 TCSP  TCSP 어 

 통신 는 InP  컬 어   다.

TCSP 어   다운 트림 어 는 TCSP가 당  라 트럭처  처리 고 어  에 원 사[0024]

책   지 청과 답    다. 원 사  책(resource usage policy)  RC, AAA /

는 AC  / 는 포  니 링  통   다.

당  라 트럭처는 원  드 슬라  / 는 트 슬라   는 , 드 슬라 는 TCSP에[0025]

게 슬라  내  라 트럭처  독  사  공 , 트 슬라 는 그 슬라  내  라 트

럭처  사 에  상  TCSP에게 공 다.

에 , 라 트럭처  연  InP에  TCSP에 당  어도 나  라 트럭처 원  [0026]

에 액 고  어   TCSP가 개시 다.  TCSP는 TCSP에 라 트럭처  당   InP

다운 트림 어 에 청  고, TCSP에게, 당  라 트럭처  어  그것에  액  공

는 답  다운 트림 어  신   TCSP 어  포 고,  TCSP가 당  

라 트럭처에 액 고  어 다.

TCSP 어 는 업 트림 TCSP  TCSP 어  청  신 고, 업 트림 TCSP  TCSP 어 에[0027]

답    다운 트림 어   다. TCSP 어 는 업 트림 TCSP  TCSP 어 

원 사  책  상   브 커 티티  포   다.

TCSP 어 는 업 트림 TCSP  TCSP 어  지시에  어  거나, / 는 업 트림 TCSP[0028]

TCSP 어 에 어  양도   다.

TCSP는 당  라 트럭처  그 TCSP에 당  다  원과 통 거나, / 는 당  라 트럭처에[0029]

 액   그 어  어도 나  VNO에 공   업 트림 어  통신   다.

TCSP 어 는 다운 트림 TCSP  TCSP 어  통신   업 트림 어   다.[0030]

TCSP는 TCSP 어  통신 는 MANO  포   다. MANO는 트 , VNF 매니  / 는 VIM[0031]

포   다.

TCSP 어 는 트워크 매니 (network manager), 시 VNFM, 공  VIM, 책 매니 , / 는 상[0032]

(negotiator)  포   다. 상 는 다운 트림 어  원 사  책  상   다. 책 매

니 는  가능  원 사  책  지   다. 상 는 트 에  어   다. 공

VIM  당  라 트럭처  어   다.

에 ,  연결  비  공 (TCSP) 어 가 공 고, 것  트워크 , [0033]
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,  비 시  리  포 다. 트워크 는 InP 내  어  통신  가능 게 다.

비 시  리는 어  ,  어는, 에  실 시에, TCSP 어  여 , InP

어 에게, TCSP에 당 , 라 트럭처  에  청  고, InP 어 , 당

라 트럭처에  액  공 는 답  신  것에 답 여 InP 어  연  InP  원

당  에 액 도  다.

 실시 에 , 리는, 원  당   어  신 는 것에 답 여 원  당  과 연[0034]

라 트럭처에 어  도  는   포 다.

다  에 , 동  리 능에   사  비(UE)  3   지원 는  공 다.  [0035]

, UE  연  어태  청  신 는 단계, 그 어태  청과 연  UE가 컬 원  여 

 없는 것  결 는 단계; 상  UE   득    청  2 동  리 능에 는

단계;  UE  연  3   2 동  리 능  신 는 단계  포 다.

실시 들에 ,  , 어태  청  신 는 것에 앞  2 동  리 능  드  청[0036]

신 는 단계   포 다. 다  실시 에 , 신  3   사  다.

도  간단  

본 개시  들   도  참 여 다. 여 , 상  도 에  동  참  는 동  [0037]

 지시 다.

도 1 , 트워크 아키 처  시  에  블 도 다.

도 2a는, 본 개시  에  시  InP들  비  공 들  리도 다.

도 2b는, 도 2a  에  재  도 다. 

도 3 , 본 개시  에 , InP  원  단   연결  비  공 (TCSP: Telecom Connectivity

Service Provide)에  게 사 는 시나리  1 시  클래  블 도 다.

도 4는, 본 개시  에 , InP  원  다  TCSP 간에 공 는 시나리  2 시  클래  블

도 다.

도 5는, 도 4  들과 연 시  사 에  다 내믹 원 당 커니  블 도 다.

도 6 , 도 4  시나리 에  InP  TCSP  IaaS(Infrastructure as a service) 능  공 에 

InP  TCSP  시  컴포 트  보여주는 블 도 다.

도 7 , 도 6  컴포 트들 간에 는 시  신 들  보여주는 신  도 다.

도 8 , 본 개시  시에 , InP  원  다  TCSP에  공 는 시나리  3 시  클래

블 도 다.

도 9는, 도 8  시나리 에  나  TCSP  다  나  TCSP  Iaas 능  공 에  TCSP  

시  컴포 트  보여주는 블 도 다.

도 10 , 도 9  컴포 트들 간에 는 시  신 들  보여주는 신  도 다.

도 11 , 본 개시  시에 , 나  TCSP  연결  비 가 다  나  TCSP  공 는 시나리

 4 시  클래  블 도 다.

도 12는, 본 개시  시에 , 어도 나  라 트럭처 원  어도 나  VNO에 당  

TCSP에  취 지는 시  동  보여주는 도 다.

도 13 , 본 개시  시에  처리 시  블 도 다.

도 14는  상 에  사  는 사  비  는  보여주는  다.

 실시   체  내

VNO가 새 운 고객  허가   청 는  고객에게 가  비  공   청  신[0038]

, VNO는 신  그 ( 가 ) 비  고객에게 공   원  가지고 는지  결  것 다. 만
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  원  가지고 지 않 , 그것  TCSP에게 비  청  가 원에  액  

득 고   다.

TCSP가 신  비  는 원  득 는 청  VNO  신  , TCSP는 그러  비  VNO[0039]

에 공   원  가지고 는지 결  것 다. 만   원  가지고 지 않 , TCSP는 VNO

청  지원   가  원에  액  득    것 다. 것 , 미 원  득

 는 InP  가 원  득 고 시도 는 것 는 재 원  득 지 않  나 상  InP

계  고 시도 는 것  포 다. 만  TCSP가 InP  라 트럭처 원 트에  원 어

(RC) / 는 액  어(AC)에  가시능 (visibility)  가지고 다 , TCSP는 InP가  TCSP가 VNO  지

원   액   는 원 량  가지고 는지 결  것 다. 에  개시  커니 , InP

원 가 에  가시능  TCSP에 공 고, 그 지 않  게 는 MVNO에  그러  가시능  공

  여러 루  공 다.

도 1  상  트워크 엔티티 간  시  계  보여주는 블 도 다.   도  VNO  1(110)   VNO[0040]

2(115)  보여 다. 각 VNO(110, 115)는 각   사  가지고 , 들   각각 고객

1(120)  고객 2(125)라고 지 다.

 시에 , VNO(110, 115)는 컨  지리  는 비  별  별   는  사 (120,[0041]

125)  가질  다. 비   시 , 는 것  아니지만, MTC(Machine type communications)

 동시키는 알람 컴 니 는 틸리티, 상 (경찰, 재, ) 우  답 비 (first responder

service), / 는 비  포 비 가 포   다. 각각  러  시  비 는 특  특징  가진

 사 (120, 125)  가진다. VNO(110, 115)는 그러  특  특징  가진  사 (120, 125)에 비

 공 다.

다 게는,  VNO(110,  115)는  단  비 에  가  택  어  고객에게든  포  질  비[0042]

(services of a generic nature)  안  다.  경우, VNO(110, 115)에  비 는 고객 는 

사 (120, 125)  질  VNO(110, 115)가 가   어  원  택 야 지  알 주고  그러

가 에 그것   미 는 식  알 다.

 도   InP B(130)  InP R(135)  보여 다. InP(130, 135)  VNO(110, 115) 간에   [0043]

드시 어야 는 것  아니다. InP  VNO  개 에 상 없  지원   다.

각각  InP(130, 135)는 나 상   라 트럭처 원 트 / 는 라 트럭처 비 (통[0044]

여 ' 라 트럭처'라 )(140, 145)  가진다. 도 1  시에 ,  개  트가 도시 고, 각각  상

InP(130, 135)  연 어 다. 연  InP(130, 135)에  당  라 트럭처(140, 145) 는 그 

는, 단독  는 다  라 트럭처(140, 145)  여, 나 상  VNO(110, 115)   사  

 (도시 지 않 )  비 는  사 는 나 상  VNF(도시 지 않 )  트 는  사

  다. 여 ,  (도시 지 않 )는, 그 가 건 아니건 계 없 ,  트워

크에 역결 는  말 다.

InP(130, 135)에  공 는 라 트럭처(140, 145)는 다양  태   다. , 는 것  아니지[0045]

만, 지  는 eNB  나 상  AP(도시   같 ),  연결, 처리   능   통상  에

게  다  원  포 다. 그러  라 트럭처는 나 상  VNO(110, 115)에  사 에 체

고  공   다. 다 게는, 라 트럭처(140, 145)  체보다는   당 거나 사

 가능 도    다. 지 않지만, 에 는 어  주  역, 가  연결  어  역폭, /

는 주어진 지리  역과 같  라 트럭처(140, 145)  만  당 거나, / 는 날짜 는 시간  특

 창에 만 라 트럭처(140, 145)  사   도  는 것  포 다.

에 , InP(130, 135)는 나 상  리  상 (physical abstractions)  가지고 그들  연  [0046]

라 트럭처(140, 145)  그들  어  공 다. 지 않는 에 , 그러  상 는 동  는 

 당  지  / 는 , 여 에  것과 같  " 드" 는 " 트" 슬라 드라고 는 것  포

다.

도시 어 는 TCSP A(150), TCSP B(160), TCSP C(155)  각각 지  나 상  TCSP가, VNO(110, 115)[0047]

InP(130, 135) 사 에 끼어 다. TCSP(150, 160)  각각 복  VNO(110, 115)  복  InP(130, 135)  

비 다. 각각  TCSP(150, 155, 160)는 나 상  InP(130, 135)에  공  라 트럭처(140, 14
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5)   당 는다.  각  TCSP(150,  155,  160)는  상  InP(130,  135)  당  라 트럭처

(140, 145)  통   다. TCSP(150, 155, 160)는 VNO(110, 115)에게 트워크 비 (통  라 트

럭처(140, 145)  당에  액  포 )  공   다. 나 상  VNO(110, 115)는 TCSP(150,

155, 160)에  공  (통 ) 당  라 트럭처(140, 145)  여 나 상  VNF(도시 지 않

)  트   다.

VNO(110,  115)  에  보 ,  VNO(110,  115)가  VNF(도시 지 않 )   라 트럭처(140,[0048]

145)가 TCSP(150, 155, 160)에 당 다. 그래 , VNO(110, 115)는 실  라 트럭처(140, 145)가 는

InP(130, 135)  재   알지 못 다.

마찬가지 , InP(130, 135)  에  보 , 고객/  사 (120, 125)  TCSP(150, 155, 160)에 가[0049]

다. 그래 , InP(130, 135)는  사 (120, 125)  실  가  VNO(110, 115)  재   알지

못 다.

TCSP(150, 155, 160)는, 미리 진 건들 에 , InP B(130)   라 트럭처(140)  당에 액[0050]

  고, 다  건들에 라 InP R(135)   라 트럭처(145)  당에 액   다. 상

  같 , InP(130, 135)에  그  같  당  리 라 트럭처(140, 145)에 매 는 NFVI 트에

 액  공 는 트워크 슬라  포   다. 러  건에 라, TCSP(150, 155, 160)는, 

게 당  라 트럭처(140, 145)에 단독  는 다  라 트럭처(140, 145)  여 액 고

 어   다.  TCSP(150,  155,  160)는  당  라 트럭처(140,  145)에   액  가

VNO(110, 115)에 공   고,  VNO(110, 115)는 비  그  고객   사 (120, 125)에 

공   다.

TCSP(150, 155, 160)는  사 (120, 125)나 라 트럭처(140, 145)  어느 것도 가지고 지 않지만,[0051]

그들  VNO에게 당  라 트럭처(140, 145)  가지고 다는 것  VNO(110, 115)( 는, 에  

는 다  TCSP(150, 155, 160))에 링 다. 

시  사 에 , 트워크 운  같  어  엔티티들  고객/  사 (120, 125)  신  라[0052]

트럭처(140,  145)   가질 것 다. , 그러  엔티티는 VNO(110,  115),  InP(130, 135)  TCSP(150,

155, 160)에 는 나 상  계 (strata)  커 는 동    다. 그래 , 그러  엔티티는

각각  직 나  계 에 는 다  개별 가상 엔티티  포 여 루어지는 것  간주 다.

그러  가상 엔티티  나  컨 , 가상 TCSP 엔티티는 동  트워크 운  는 가상 엔티티[0053]

에 다  엔티티  상   는 것도 생각   다. 컨 , 가상 TCSP 엔티티는 동  트워크 운

 가상 InP 엔티티 는 다  InP(150, 155, 160)  라 트럭처(140, 145)가 당 도  거나,

는 가상 InP 엔티티가 그 라 트럭처(140, 145)  가상 TCSP 엔티티  다  TCSP(150, 155, 160)에 당

  다.

갈  들 계   직 나에 는 엔티티가 게 가  것  상 다.[0054]

도 2a는, 도 1에  개시  3개  계 (strata) 간에 공 어 는 비  보여주는 개  블 도 다. 상[0055]

 계  VNO(110, 115)  나타나 다. 각각  VNO 1(110)  VNO 2(115)는, TCSP A(150)에  당  

라 트럭처(140, 145)  어  에  액  등에 , 비 (253, 254)  공 는다. TCSP A(150)

에  VNO 1(110)에 공 는 비 (253)   TCSP A(150)에  VNO 2(115)에 공 는 비 (25

4)  과 동 거나 는 다  도 다.

VNO  1(110)  / 는 VNO  2(115)에 비 (253,  254)  공 는 에  는, TCSP  A(150)는, InP[0056]

B(130)  InP R(135) 각각에 , 라 트럭처(140, 145)  당(233, 238)   원(그 라 트

럭처(140,  145)에   액   그 어  같 )  공 는다.  가상  라 트럭처(NFVI  같 )가

InP(130, 135)에  TCSP A(150)에 공 는 경우, InP(130, 135)가 TCSP(150)  니  시키   가

상  라 트럭처   량  는  것  가능   다.  것 ,  라 트럭처  량

TCSP(150)  니  시키     므 , Iaas(Infrastructure as a Service)  생각 어질

 다. InP B(130)에  TCSP A(150)에  당(233)  InP R(135)에  TCSP A(150)에  당(238)과 동

 도, 다  도 다.

InP B(130) 는 InP R(135)에  각각 공  당(233, 238) , 지 않지만, 그 AP들(140, 145) [0057]

나  통   연결  포   다. 도 에 , UE 1(221)  당(233)에  공  연결  
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고, UE 2(222)  UE 3(223)  당(238)  통  공  연결  다.

InP(130, 135)는 신  라 트럭처(140, 145)  는 편, 신  트럼 사   고 [0058]

지 않   다. 트럼 (200)는 라 트럭처(140, 145)  지 않 , 어  비 도 공

지 않   지만, InP(130, 135)  (230, 235) 여 InP(130, 135)  여  어  지리  역에  

트럼  사 도  허락   다. 에 , 트럼 (200)는 , TCSP(150)  (250)  체결

여 상  지리  역에  어  트럼 원  사  허가   다. 러  경우, TCSP(150)는 신

거나 는 액   는 트럼 역  사 도  InP(130)에게 지시   다.

도 2b에 , 동  시  트워크가 도시 어 지만, 여 는 UE 1(221)  UE 3(223)  VNO 1(110)에 가[0059]

어 는  사 고, UE 2(222)는 VNO 2(115)에 가   사 다.

VNO(110, 115), TCSP(150),  InP(130135) 엔티티들 각각에  나 상  어  는 가 도시[0060]

어 다. 통상  라  러  어 들  들  사 는 엔티티  원 상에  트  가상

능    다는 것  알 것 다.

그  같  어  1 트(211, 216, 251, 231, 236)는 원 어(RC), , 가  과 (AAA), /[0061]

는 액  어(AC) 어 통신에  것 다.

RC 특 (features)  시  원  어 가능  식  당 고, 는 것  아니지만, 링, 워[0062]

어,  당, 액  포 트  택, 역폭 당 / 는 허가 어(Admission Control),  들  

 포   다.

AAA  워크는, , 컴퓨  원에  액  어 고, 책  고, , 강  책, 사[0063]

량  감사 고, 비 에  청   는 보  공   라 트럭처(140, 145)  연 어 

다.

RC  특  생각 는 AC는 통신 시 에   (validation process) 고, 여 에 는 연결  [0064]

 에 재 원  안  연결   지 보  , 그리고 안  연결  허가 거나 당 게

가 어 는지 체크가 다.

상  어  2 트(212, 217, 252, 232, 237)는,  시  상태(채  드 , 간  , 링크 [0065]

(link loading), 사  비(UE) 상태  동  보) / 는 가상 트워크  사  포  니

링(과    사  통계  포 )과 같  포  니 링에 어 다. 러  어 들

니 라고 다.

TCSP 어 (251) / 는 TCSP 니 (252)는 TCSP A(150)  원 내에  TCSP A(150)에  트[0066]

어,  다  엔티티  어  통신  지원 다.  에 ,  TCSP  A(150)가  비 (253,  254)  공 는  각

VNO(110, 115)에  TCSP 어 (251) / 는 TCSP 니 (252)가 다.

VN 어 (211, 216) / 는 VN 니 (212, 217)sms 각 VNO(110, 115)가 득  원 내에  VNO(110,[0067]

115)  각각과 연 고 에  트 다.  VN  어 (211,  216)  / 는 VN  니 (212,  217)는

VNO(110, 115) 에  어 통신  지원 다. VN 어 (211, 216) / 는 VN 니 (212, 217)는, TCSP

A(150)에  연  VNO(110, 115)에 사 가능 게  어  는 니  릿  사 여 트

  다.

TCSP A(150)는, 각 InP(130, 135) 내에  원  여 나 상  컬 어 (231, 236) / 는 [0068]

컬 니 (232, 237)  트   다. 각각  그러  컬 어 (231, 236) / 는 컬 니

(232, 237)는 어 통신 비 (233, 238)  TCSP(150)에 공 다. 에 , TCSP A(150)는, VNO(110, 115)

에  는 VN 어 (211, 216) / 는 VN 니 (212, 217)  연  각 TCSP 어 (251) /

는 TCSP 니 (252)  , InP(130, 135)에  컬 어 (231, 236) / 는 컬 니 (232, 237)

트   다.

TCSP 어 (251, 256)(  TCSP 니 (252, 257))  에  보 , 컬 어 (236)(  컬 니[0069]

(237))  다운 트림 어  것  간주   다. , TCSP 어 (251, 256)(  TCSP 니

(252, 257)는 컬 어 (236)(  컬 니 (237)에게 업 트림 어  것  간주   다.

TCSP 어 (251)  그  연  컬 어 (231, 236) 간에 보가 (234)   고, TCSP 어[0070]
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(251)   연  VN 어 (211, 216) 간에 보가 (253)   다. 사 게, TCSP 니

(252)   연  컬 니 (232, 237) 간에 보가 (239)   고, TCSP 니 (252)   연

 VN 니 (212, 217) 간에 보가 (256)   다.

InP(130, 135)에  공  라 트럭처(140, 145)  TCSP(150, 155, 160)에 당   상  [0071]

들  다. 라 트럭처  당 는  가지 , 그것  개별 TCSP(150, 155, 160)  독  사  

 공 는 것 다. 러  경우, InP(130 135)는 TCSP(150, 155, 160)에게 " 드 슬라 "  공 다고 말

는 ,  드 슬라 는 당  라 트럭처(140, 145)  루어진다.  경우, InP(130, 135)는, 드

슬라 에  당  포  니 링  / 는  라 트럭처(140,  145)  RC,  AAA  / 는  AC에  어

TCSP(150, 155, 160)에게  어( 링, AP  택, 워 어  다  원)  양도 다. 라 트

럭처(140,  145)  TCSP(150,  155,  160)  어는 TCSP(150,  155,  160)에  당 지 않  라 트럭처(140,

145)  간  지     다.

상  " 드 슬라 "에 어, 원  당 는  째 근  " 트 슬라 " 다. 트 슬라[0072]

에 , 라 트럭처(140, 145)  당  그 게 게 지는 않는다. 특  트  원  당

공 는 신, InP(130, 135)는   느  라 트럭처 당  는 비   (SLA: Service

Level Agreement)  내 에  약  는 비  보  다.

컨 , TCSP(150, 155, 160)  사   특  트  원 블   떼어 는 것 신에, InP(130,[0073]

135)는 어느 도  신뢰도 내에  라 트럭처(140, 145)  특  티지가 TCSP(150, 155, 160)에 당

 다는 것  약   다.

다 게는,  약  여  신뢰도   트래   당   다.  , InP(130, 135)는[0074]

TCSP(150, 155, 160)에  사 는 라 트럭처(140, 145)에  상  특   다.

통계 , TCSP(150, 155, 160) 각각  당  라 트럭처(140, 145)  게 사 지는 않  것 므[0075]

,  InP(130,  135)는  가  라 트럭처  100%  는  량  당  매   다.   ,

InP(130,  135)가   극 고  원  도  극   도  다.  트  슬라 싱  경우,

InP(130, 135)는 단지 TCSP(150, 155, 160)에게, 트 슬라 에  공  라 트럭처(140, 145)  RC,

AAA / 는 RC, / 는 포  니 링   어만  공 다. 어  나 지는 InP(130, 135)에 그

 남아  TCSP(150, 155, 160)  지시 에  실 다.

InP(130, 135)  라 트럭처(140, 145)는, 만  당  드 슬라   InP(130, 135)   가  [0076]

라 트럭처(140,  145)  과 지  않는다 ,  드  슬라  / 는  트  슬라  다양  

TCSP(150, 155, 160)에 당   다. 

TCSP(150, 155, 160)는 (통 ) 당  라 트럭처(140, 145)  체 는 에  액  나 [0077]

상  VNO(110, 115)에게 공 다. TCSP(150, 155, 160)  VNO(110, 115)에게 (통 ) 당  라 트럭처

(140, 145)  드 는 트 슬라 에 상 는 양  당  공 다.

라 트럭처(140, 145)  드 슬라 가 VNO(110, 115)에 공  드  트 슬라  가  쪼개[0078]

어질  는 , 라 트럭처(140, 145)  트 슬라  드 슬라  공 는 것  가능 지

않다. TCSP(150, 155, 160)가 라 트럭처(140, 145)  드 슬라  당  경우, 다시 드 슬라

 당과, 트 슬아 에  당  상  당  ,  InP(130, 135)에  TCSP(150, 155, 160)에

당   라 트럭처  과 지 않는 경우, 그것  다시 그 드 슬라  드 슬라  / 는 

트 슬라    각 VNO(110, 115)에 당   다. 

에 , TCSP(150, 155, 160)는 당  라 트럭처(140, 145)  사 에  상  공 지만, 그 사[0079]

에  보   지 않는다. 그러  당  지 라 트럭처(140, 145)  드 슬라   상

과  간  차  라 트럭처  트 슬라  포 는 것  간주   다.

도 3 , InP B(130)  원  어도 VNO(110)  가  단  TCSP A(150)에   사 는 경우  [0080]

1 시  클래  개략도 다. , InP B(130)  라 트럭처(140)  (  경우 체)  TCSP A(150)

에 당 고,  TCSP A는 라 트럭처 원(140)에   어  니 링 능  가진다. 

도 3에 도시  1 시  시나리 에 , InP B(130)는, InP B(130) , TCSP 어 (251)  통  든 RC,[0081]

AAA  / 는 RC  는 TCSP  A(150)에게 어  양도 는 (dump  pipe)  간주   다. TCSP
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A(150)는  TCSP 니 (252)  통  든 니 링  다. 에 , TCSP 어 (251)  TCSP 

니 (232)는 InP B(130)에  컬 어 (231)  컬 니 (232)에  지원   다.

 들어 , 어태         라 트럭처(140)에 액[0082]

  가가  TCSP  어  (251)  통  루어지거나 는,  컬  어  (231)  어  에  InP

B(130)  라 트럭처(140) 내  AAA (도시 지 않 )  트  통  루어진다. 그러  TCSP 

어 (251) / 는 AAA (도시 지 않 )는 VNO 1(110)과 연  AAA 보   포   다. 

경우, VNO 어 (211)는 AAA  TCSP 어 (251)에 공   고, 그러  TCSP 어 는,

InP B(130)  라 트럭처(140) 내에  트 , 신  AAA  브 트  AAA (도시 지

않 )에 공 다.  , UE(221)  같     AAA 처리 없 도 상, VNO 1(110)에 

료   TCSP A(150)  통  InP B(130)  통과 다. 

그래 , TCSP(150)에   어  가지고 라도, TCSP 어 (251)  TCSP 니 (252)는 각각, [0083]

라 트럭처(140)  어  에  액  청 고  신   컬 어 (231)  컬 

니 (232)  통신   다. 

TCSP 어 능(251)  컬 어 능(231)과  API(Application Program Interface)  통  통신  [0084]

고, TCSP 니 (252)는 다  API  통  컬 니 (232)  통신 다.

컬 어 (231)  컬 니 (232)  사  InP(130)  고객  상  담  시[0085]

다. 동시에,  같  컬 (231, 232)는 TCSP A(150)  복  상  InP(130)에 걸쳐 라 트럭처

(140)  통 는 단  리 원  사 여 가  VNO에게 보  비   보  시키는 

비  공 는  것  돕는다.   같  리  원  (logical  resource  pool)  앙  (central

optimization)  사 여 TCSP A(150)  가  VNO(110) 사 에 당   다.

" " 는, TCSP A(150), InP B(130)  InP B(130)   라 트럭처(140) 사 에  어 신[0086]

지연(control signal latnecy)   가능  도   상태  지 다  다.

도 3에 도시  시나리  2 시에 , InP B(130)   어  보 고, 에 컬 어 (231)가[0087]

AC, AAA / 는 RC  고, 컬 니 (232)는 , TCSP 어 (251)  TCSP 니 (252)  각 지시

에  포  니 링  다.

컨 , TCSP A(150)  TCSP 어 (251)는 어  , 컨  링, 워 어,  당, / 는 허가[0088]

에 , 원 블  마 크  통  InP B(130)에게 가 드라  공 다. 가 드라  주어진 주  브

역에  복  시간  간격(TTI: Time Transmission Interval)  만들어진 어  시간 창  나타내고,

것에 라 InP B(130)  컬 어 (231)는 게 마다(frame-by-frame) 컬 결 ( 지 않

지만, 링  워  포 )    다.

, InP B(130)  컬 니 (232)는  산 시  상태 보고( 지 않지만, 채  드 , 간[0089]

, 링크 , 사  비 상태  동  보  포 )  TCSP A(150)  TCSP 니 (252)에게 

/ 는  경우에 공   다. , VN  사  포  니 링  InP B(130)  컬 니

(232)에  TCSP A(150)  TCSP 니 (252)에게 공 , 에  VNO 1(110)에게 과 다.

그래 , 그러  시에 , TCSP A(150)  에  상당   지능  여  다. [0090]

 같   어  시는, TCSP A(150)  InP B(130) 사  어 신  지연   커   [0091]

시  실  가능 게   없거나, 는 InP B(130)  TCSP A(150)에  어  양도 고 싶지 않   

다.

 시에  같 , InP B(130)  컬 AAA (도시 지 않 )는, 비허가  UE(221)가,  TCSP[0092]

A(150)에  지원 지 않는 경우  UE가, InP B(130)에  TCSP A(150)에 당  라 트럭처(140)에

액 고 시도 는  탐색   채   다. 

도 4는, InP R(135)  라 트럭처(145)가 복  TCSP, 여 는 TCSP A(150)  TCSP B(160) 사 에  공[0093]

는 시나리  2 시  클래  개략도 다. VNO 1(110)  VNO 2(115)는 각각 TCSP A(150)  TCSP

B(160)에 각각 가 어 다.  1 클래  시나리 에 , InP R(135)는 그  라 트럭처(145)  다

 TCSP(150, 160)과 공 다.
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 클래  시나리 에 , VNO 1(110)  VNO 2(115)는 각각 그들 신  VN 어 (211, 216)  VN 니[0094]

(212, 217)  가지고 다. TCSP A(150)  TCSP B(160)  각각, TCSP 어 (251, 256) / 는 TCSP 

니 (252, 257)  각각 가진다. InP R(135)는 컬 어 (236)  컬 니 (237)  가진다. TCSP 어

(251, 256) / 는 TCSP 니 (252, 257)는 컬 어 (236) / 는 컬 니 (237)  통신 여

라 트럭처(145)  어  에  액  청 / 는 신 다.

도 4에 도시  시나리  1  에 ,  InP  R(135)는 개별  드 슬라  각각  TCSP  A(150)   TCSP[0095]

B(160)에 당 는 , 각각  드 슬라 는 InP R(135)  라 트럭처(145)   어  가진다.

InP R(135)는 각각  TCSP A(150)  TCSP B(160)에게 가상  원  공  개별  트워크 슬라  

여   다. 가상  원  리  라 트럭처(145)에 직  매   다.  에 , 각각

TCSP A(150)  TCSP B(160)  당  라 트럭처(145)에  어 / 는 니 링 액   책  양

도 는다.  각  TCSP(150,  160)에 상  트워크 슬라  공 는 것에 ,  InP  R(135)는 동시에 각

TCSP(150, 160)  트래  격리시키  어  양도 다.  는 " " 시   생각

 고, 여  InP R(135)  라 트럭처  각 슬라 는 주어진 TCSP(150, 160)에 는 가상 InP(도

시 지 않 )  라 트럭처  체  생각   다.

다  에 , 슬라 들  당 지 않 , 각 TCSP A(150)  TCSP B(160)가 그 당  라 트럭처에 [0096]

 어  양도 는다.  는 트래  격리는 공 지 않 , 실   복   다.

도 4에 도시  시나리  1 시에 , InP R(135)는 각각  TCSP A(150),  TCSP B(160)에게 라 트럭[0097]

처(145)   어  가진 드 슬라  당 다.  에 , InP R(135)는  어  보 ,

 경우 컬 어 (236)  AC, AAA / 는 RC  고, 컬 니 (237)가 포  니 링  

다. InP R(135)    어  실  각각  TCSP 어 (251, 256)  각 TCSP 니 (252, 257)

 지시에 다.  시나리 는  어 시   간주 , 여  InP R(135)  라

트럭처(145)  각 슬라 는 주어진 TCSP(150, 160)에  가상 InP(도시 지 않 )  라 트럭처 체

 것  간주 다.

도 4에  도시  시나리  3 시에 , InP R(135)  트 슬라 ( , 라 트럭처(145)  사 에[0098]

 상 )  각 TCSP A(150)  TCSP B(160)에 당 다. 그러  는, TCSP A(150)  TCSP B(160) 간에 

원 경쟁-  돌  InP R(135)가 결   는 에 다.

컨 , InP R(135)는 동  원 상태 드  TCSP A(150)  TCSP B(160) 양쪽에 공 다. 그러  드[0099]

 원 사   포  도 는 , 것  그 시 에  TCSP(150, 160)에 가  가 원  나타내

도 고, 동  변동 는 허가 가능  역  나타내 도 다. TCSP A(150)  TCSP B(160)는, 후에,

라 트럭처(145)  당  슬라  사 에  신  링  다.

도 5는 그  같  동  원 상태 드  공   InP R(135)에  는 커니  지 않[0100]

는 시  실시  보여 다. 원 당 (510)는 3개   는 , , InP R(135)가 각 TCSP A(150) 

TCSP  B(160)에  공  보 (511),  InP  R(135)  연  원  재  사  (512),   다가 는

TTI(T) 동안 원에  각 TCSP A(150)  TCSP B(160)  청(551, 561) 다. 

컨 , InP R(135)에  TCSP A(150)에 당  트 슬라 는, 주어진  TTI  시간 창에 걸쳐, 평균[0101]

 InP R(135)  라 트럭처(145)  주어진 티지  TCSP A(150)가 신  것 라는 원 보 (51

1)  당   다. 

원 당 (510)는 각각  TCSP A(150)  TCSP B(160)에, 신  원 보  라미 (511), 재 원 사[0102]

(512)  원 청(551, 561)에 여, 각 TTI 동안 허가  원(552, 562)  당 다.

InP R(135)에  각각  TCSP A(150)  TCSP B(160)에 당  동  원 상태 드 , TCSP(150, 160)[0103]

 여  는 식  아니게 라 트럭처(145)가 당 는 사실에도 고 링  다.

그 지 않 , 각 TCSP(150, 160)에게는 트 슬라 에  당  라 트럭처(145)에  액 , 

니 링 / 는 책 에   어가 주어진다.

,  시에 , 채  상태  원 도  사  비  질(QoS)  컬 어 (236)에  TCSP[0104]

어 (251, 256)에   다.

 경우,  에  채 들  상  TCSP(150, 160)에  사 는 경우, TCSP(150, 160) 간에 간[0105]
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 는 것    다. 그러  는 동  는   다.

도 4에 도시  시나리  4 시에 , InP R(135)는 각각  TCSP A(150)  TCSP B(160)에 라 트럭처[0106]

(145)   어  가진 트 슬라  당 다.  에 , InP R(135)는, 링  포 는 

 어  보 , 여  컬 어 (236)는 AC, AAA / 는 RC  고, 컬 니 (237)는 

포  니 링  다. InP R(135)    어  실 , 각각  TCSP 어 (251, 256)  각

TCSP 니 (252, 257)  지시에 다.

컬 어 (236)가 TCSP A(150)에게 원 액  허락 는 경우, TCSP A(150)   워 어  가[0107]

진 당  슬라  득 다. 에 , TCSP A(150)  링 우  신  트래  내에  당 다.

도 6 , 도 4  시나리 에  TCSP A(150)  TCSP B(160)에 InP R(135)  라 트럭처(145)  당 에[0108]

, InP R(135), TCSP A(150)  TCSP B(160)  시  컴포 트  보여주는 블 도 다.

 편  간   도시 지 않았지만 TCSP A(150), TCSP B(160) / 는 InP R(135)  나 상[0109]

 다  엔티티가   다. , 도시  엔티티  나 상  다  컴포 트  체 거나 생략  

다.

TCSP A(150)  TCSP B(160)는, 도시  , 그들   엔티티, , MANO(Management ANd Orchestrator) 엔[0110]

티티(610), TCSP 어 (251, 256)   도시 어 다. 들 엔티티는, 각 TCSP(150, 160)에 당

라 트럭처에  연  TCSP(150, 160)에  가상  트워크 능(VNF)(657(656도 포 ), 667(666도

포 )  트  트   께 동 다.

MANO(610)는 트 (611), VNF 리 (VNFM)(612)  VIM(Virtual Infrastructure Manager)(613)  포[0111]

  다.

트 (611)는,  InP  R(135)에   TCSP  A(150)에  당  라 트럭처(145)  포 여,  TCSP[0112]

A(150)  통  원 상에 , TCSP A(150)에 , VNFM(612)  VIM(613)과 연 여 VNF(656)  트

고 리 는 것  책 진다. 트 (611)는, VNF(657)  트 는 TCSP(150, 160)에 당 거나 

/ 는 에    PoP(Point of Presence) 엔티티 는 드(645)  지 다.  

VNFM(612)는 TCSP A(150)  PoP(645)에  TCSP A(150)  연  VNF(657)   리  는 , 것[0113]

다양  시 에 , VNF(657)  보 (on-boarding), 트 , ,    비 는 것

 루어질  다.

VIM(613)  TCSP A(150)  통  원  리 다.[0114]

도 6에 , 각 TCSP 어 (251, 256)는, 는 TCSP(150, 160)  , 트워크 리 (651), 시[0115]

VNFM(Proxy VFNM)(652), 공  VIM(Shared VIM)(653), 책 리 (654),  상  엔티티(655)  포 다. 

트워크 리 (651)는 비   맨드  비  청  트 (611)에게 공 다.[0116]

TCSP A(150)  경우, 시 VNFM(652)가 InP R(135)에  TSP A(150)에 당  PoP(645)에  VNF(657)  [0117]

 리  다.

공  VIM(653)  InP R(135)  컬 어 (236)  께 TCSP A(150)에 당  InP R(135)  라 트럭[0118]

처(145)  리 다.

책 리 (654)는, 컨 , 지 않는 , 상  TCSP  A(150)  비 /재  약(costing/financial[0119]

constraint)   KPI(Key  Performance  Indicator)  같  비   맨드  지 고  보 는  것

맡는다. 책 리 (654)는 트 (611)  내  능  도 고, 는  엔티티  도 다.

책 리 (654)는 상  엔티티(655)에  가능  원 책  지 다.

TCSP A(150)  상  엔티티(655)는, 책 리 (654)에  지   가능  원 책과도 맥상통[0120]

는 상  원 사  책에 도달   InP R(135)  상 다. 그러  책  , TCSP A(150)  연

 VNF(657)(TCSP A(150)에 당  라 트럭처(145)  여 트 )가, InP R(135)  컬 

어  께 시 VNFM(652)  공  VIM(653)  통  TCSP A(150)에  리 고 / 는 어   

다.

InP  R(135)는  ,  컬  어  (236)과  같   엔티티  도시 어  다.  컬  어  (236)는[0121]
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VIM(633), 책 리 (634)  브 커 엔티티(655)  포 다.

VIM(613)  같 , VIM(633)  TCSP A(150)  TCSP B(160)  각각  공  VIM(653)과 께, InP R(135)  [0122]

라 트럭처(645)  리 다.

책  리 (634)는  컨 ,  지  않는  ,  InP  R(135)  비 /재  약(costing/financial[0123]

constraint)   KPI(Key  Performance  Indicator)  같  비   맨드  지 고  보 는  것

맡는다. 책 리 (634)는 InP R(135)  내  능  도 고, 는  엔티티  도 다. 책 리

(634)는 브 커 엔티티(635)에  가능  원 책  지 다.

브 커 엔티티(635)는, 책 리 (634)에  지   가능  원 책과 맥상통 는 상  원 사[0124]

 책에 도달  , TCSP(150, 160)  개별 상  엔티티(655)  상 여 TCSP(150, 160) 에 

원 사  책  결 다. 

도 7 , 도 6  컴포 트 간에 는 시  신  보여주는 신  도 다.[0125]

TCSP  A(150)   TCSP  B(160)  트워크 리 (651)  각각  라 트럭처(145)에  비  청(701,[0126]

703)  그들  트 (611)에게 다. 비  청  VNF 청( 지 않지만, SDN 어 (SDN-

C), 러  비  질 브  포 다), NFMI 사  청( 지 않지만, 계산  ,   

트워크  포 다), 트럼 사  청,  트래  QoS 맨드( 지 않지만, 도  지연  포 다)

포 다.

TCSP A(150)  TCSP B(160)  상  엔티티(655)는, 브 커 엔티티(635), 원 사  맨드  포 는 청[0127]

 고, 책 리 (654)  여, 안  원 사  책  다(702, 704).

InP R(135)  책 리 (634)  께, InP R(135)  브 커 엔티티(635)는 그 비  청  여, [0128]

 든  당사 들  고 여  안  통  원  사  책(705)  결 고,  개별  원  사

책( 에 , 것  드 슬라 싱  트 슬라 싱  결  도 고, 그 슬라 에 어  원  포

는지  결  도 고,  / 는 트 슬라 에 어  약  지  결  도 )  TCSP

A(150)  TCSP B(160)  상  엔티티(655)에 통신(706, 707) 다.

안  원 사  책(705)  TCSP A(150)  TCSP B(160) 에 아들여질  없는 경우, 동   [0129]

(702-707)  원 사  책(705)에   지 복 다.

안  원 사  책(705)  TCSP A(150)  TCSP B(160)에 아들여질   (708), TCSP A(150) [0130]

TCSP B(160)  트 (611)는 각각 그들  VNF(656, 666)     PoP(645)  TCSP

A(150)   TCSP  B(160)에  당  라 트럭처  연  원  사 ( 는  것  아니지만,  트럼

포 )  고 지 다(710, 711).

TCSP A(150)  TCSP B(160)  트 (611)는 각각, 그들  지  PoP(645)  연  원  당[0131]

  그들  공  VIM(653)에 청  다(712, 713).

TCSP A(150)  TCSP B(160)  공  VIM(653)  각각, 신  료 , TCSP A(150)  TCSP B(160) 각각에게[0132]

신 (ACK)  돌  보낸다(714, 715).

TCSP A(150)  TCSP B(160)  트 (611)는 각각, TCSP A(150)  TCSP B(160)에 당  라 트[0133]

럭처(145)  여 나 상  VNF(657, 667)  트  , 그들  시 VNFM(652)에게 청

다(716, 717).

TCSP A(150)  TCSP B(160)  시 VNFM(652) 각각 , TCSP A(150)  TCSP B(160)에 당  라 트럭[0134]

처(145)  여 나 상  VNF(657, 667)  트 다(718, 719).

TCSP A(150)  TCSP B(160)  시 VNFM(652)는 각각, 그들  트 (611)에 신 (ACK)  돌[0135]

보낸다(720, 721).

트 (611)가  원  당   공  VIM(653)에  지시 고,  시  VFNM(652)가  PoP(645)에[0136]

VNF(657, 667)  트 는 차는, 각 TCSP(150, 160)  NFV-MANO(610) 내에  내  시그 링  통

달   다.

VNF(657,  667)가  트 었  ,  VNF(657,  667)에   그들  시  VNFM(652)에  보고가 다[0137]
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(722, 723).

그러  보고(722, 723)가 신 , TCSP A(150)  TCSP B(160)  시 VNFM(652)는 각각, 그들  트워크[0138]

리 (651)에 달 다(724, 725).

VNF(657, 667)가 단 게 , 개별 TCSP(150, 160)는 그들 각각  VNF(657, 667)  그들  [0139]

시 VNFM(652)  통  액   리   다.

그러므  드 원 슬라 싱에 , 각 TCSP(150, 160)는 각  VNF  리   다. 트 원 슬라 싱에[0140]

,  라 트럭처(145)에   경쟁 ,  InP(135)  브 커  엔티티(635)  동 ,  원  공 는

TCSP(150, 160)  상  엔티티(655)에  새 운 원 상  통  결   다. 그러  상  본질

 포 거나(distributice) 는 복 (iterative)   다.

도 8 , 다  TCSP 사 에  InP R(135)  라 트럭처(945)가 공 는 시나리  3 시  클래[0141]

개략도 다.  경우, TCSP A(150),  InP R(135)  TCSP A(150)  사 에 끼어 는 TCSP C(155)가 다. 

시에 , TCSP A(150)  에  보 , TCSP C(155)는  에  보 , TCSP A(150)에게 InP(130, 135)

는  식  동 다.  TCSP  A(150)는  TCSP  C(155)에   업 트림  TCSP  간주   고,  TCSP

C(155)는 TCSP A(150)에  다운 트림 TCSP  간주   다.

TCSP  A(150)는 TCSP  C(155) ,  InP  R(135)가 TCSP  C(155)에 당  라 트럭처(945)  재 여 다.[0142]

TCSP C(155)는 그 라 트럭처(945)  드 슬라  는 트 슬라   어 는 

어  가지고 득   고, 것  도 3 는 도 4 등  시나리 에   것과 같다.

도 8  시나리 는, 컨 , TCSP A(150)  InP R(135)에 직  액   없지만 InP R(135)[0143]

라 트럭처(945)  사 고   , 컨   X(801)과 같  에 액  UE 2(222)에 보

 비  공 고   , 어난다.

도시  시나리 에 , TCSP A(150)는, 그러  비  UE 2(222)에 공   InP R(135)  라 트럭[0144]

처(945)가 사   다는 , 그리고 라 트럭처(945)가 TCSP C(155)에 당 어 다는 것  안다. 그

러므 ,  TCSP  A(150) ,   라 트럭처(945)( 컨 ,  링크    액 )가  TCSP  C(155)에  

TCSP A(150)에 당  것  다.

도 9는, 도 8에  시나리 에 , TCSP A(150) 내지 TCSP C(155)에 InP R(135)  라 트럭처(945)  당[0145]

에  InP R(135), TCSP A(150)  TCSP C(155)  시  컴포 트  보여주는 블 도 다.

도 9에 , TCSP A(150)는 , 나 상  InP(130, 135)  상  커니 ( 지 않지만, 도 7에 [0146]

  포 )  통  당  라 트럭처(145)  가지고 는 것  도시 어 는 , 그  연 여

NFV(656)  트 , TCSP C(155)에  당  라 트럭처(945)  가  가진다. , CSP

C(155)는 InP(135)에  당  라 트럭처(945)  여 NFV(966)  트 고, 지 않지

만, 도 7에    포 여, 상  커니  통  그것에 액 다.

TCSP A(150)  TCSP C(155)가 그들   엔티티, , 도  도시  , MANO 엔티티(610)  TCSP 어[0147]

(251, 951)  도시 다.

도 6과 도 9에 도시  TCSP 어 (251)는 TCSP 어 (951)에 도시  컴포 트 는  다   보[0148]

여 다. 상   같 , TCSP  어 (251)는, 도시  컴포 트   체 거나 그것에 가 여,

TCSP 어 (951)에 도시  컴포 트   가질  고, 그 도 가능 다.

그래 , TCSP C(155)  TCSP 어 (951)(  TCSP 니 (도시 지 않 ))는 TCSP A(150)  TCSP 어 [0149]

(251)(  TCSP 니 (도시 지 에  ))에  다운 트림 어  간주 고, , TCSP A(150)

TCSP 어 (251)(  TCSP 니 (도시 지 에  ))는 TCSP C(155)  TCSP 어 (951)(  TCSP 니

(도시 지 않 ))에  업 트림 어  간주   다.

TCSP 어 (951)는 트워크 리 (651), 책 리 (934)  브 커 엔티티(935)  포 다.[0150]

책 리 (954)는, 책 리 (654)  마찬가지 , TCSP C(155)  비   맨드가 실 고 다는 것[0151]

 지 고 보 는 것  맡는다. 책 리 (954)는 트 (611)  내  능  도 고  엔

티티  도 다. 책 리 (954)는 브 커 엔티티(935)에게  가능  원 책  지 다. 에 ,

책 리 (954)는,  상  엔티티(655)에  가능  원 책  지  도 다는 에 , 책
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리 (654)   / 는 능에  사   다. 

브 커 엔티티(935)는, 책 리 (954)에  지   가능  원 책과 맥상통 는 상  원 사[0152]

 책에 도달  , TCSP A(150)  상  엔티티(655)  상 여 TCSP A(150)에  원 사  책

결 다. 그러  책  단 립 , TCSP C(155)에 당  라 트럭처(945)  여 TCSP A(150)

연  VNF(956)가,  InP  R(135)  컬 어 (236)과 께 시 VNFM(652)   공  VIM(653)  통

TCSP A(150)에  리 고 / 는 어   다.

, TCSP C(155)는, 그  NFV-MANO(610)  통 , VNF(956)   / 는  어  가진 트워크[0153]

트  능   라 트럭처(945)  TCSP A(150)에 공 다.

도 10 , 도 9  컴포 트들 간에   는 시  신  보여주는 신  도 다.[0154]

TCSP A(150)  트워크 리 (651)  TCSP A(150)  트 (611)에게 원에  비  청  [0155]

다(1001).  비  청  VNF 청( 지 않지만, SDN-C, 러  QoS 브  포 ), NFVI 

청( 지 않지만, 계산  ,   트워크  포 ), 트럼 사  청,  트래  QoS 맨드(

지 않지만, 도  지연  포 )  포   다.

TCSP A(150)  상  엔티티(655)는, 원 사  맨드  포 는 청  TCSP C(155)  브 커 엔티티(935)[0156]

에 고, TCSP A(150)  책 리 (654)  여, TCSP A(150)  안  원 사  책  다

(1002).

TCSP C(155)  트워크 리 (651) , TCSP C(155)  트 (611)에게 원에  비  청  [0157]

다(1003).  비  청  VNF 청( 지 않지만, SDN-C, 러  QoS 브  포 ), NFVI 

청( 지 않지만, 계산  ,   트워크  포 ), 트럼 사  청,  트래  QoS 맨드(

지 않지만, 도  지연  포 )  포   다.

TCSP C(155)  트 (611)는  보  TCSP C(155)  브 커 엔티티(935)에게 달 다.  보는,[0158]

원 사  맨드  포 고, TCSP C(155)  책 리 (954)  여 TCSP C(155)  안  원 사  

책  포   다.

TCSP C(155)  책 리 (954)  께, TCSP C(155)  브 커 엔티티(935)는 그 비  청  여, [0159]

 든 당사 들  고 여 안  통  원 사  책(1004)  결 고, 개별  원 사  책(

에 , 것  드 슬라 싱  트 슬라 싱  결  도 고, 그 슬라 에 어  원  포 는지

결  도 고, / 는 트 슬라 에 어  약  지  결  도 )  TCSP A(150)  상

 엔티티(655)에 통신(1005) 다.

안  원 사  책(1004)  TCSP A(150)  TCSP C(155) 에 아들여질  없는 경우, 동   [0160]

(1002-1005)  원 사  책(1004)에   지 복 다.

안  원 사  책(1004)  TCSP A(150)  TCSP C(155)에 아들여질   (1006), TCSP A(150) [0161]

TCSP C(155)  트 (611)는 각각 그들  VNF(656, 966)     PoP(645),  InP

R(135)에  TCSP C(155)에 당  라 트럭처(945)  연  원 사 ( 는 것  아니지만, 트

럼  포 )  고 지 다(1007, 1008).

TCSP A(150)  트 (611)는 TCSP C(155)  브 커(935)에게 신  돌  보낸다(1009).[0162]

TCSP  A(150)  트 (611)는, 지  PoP(645)  연  원  당   TCSP A(150)  공[0163]

VIM(653)에 청  다(1010).  그리고 TCSP  C(155)  트 (611)  지  PoP(645)  연

원  당   TCSP C(155)  VIM(613)에게 청  다(1011).

TCSP  A(150)0)  공  VIM(653)  각각, 신  료 , TCSP  A(150)  트 (611)에게 신[0164]

(ACK)  보내고(1012), TCSP C(155)  VIM(613)  TCSP C(155)  트 (611)에게 신 (ACK)  돌

보낸다(1013).

TCSP A(150)  트 (611)는, TCSP C(155)  TCSP A(150)에  당  라 트럭처(945)  [0165]

여 나 상  VNF(657)  트   TCSP  A(150)  시 VNFM(652)에게 청  고

(1014),  TCSP  C(155)  트 (611)는,  TCSP  C(155)에  당  라 트럭처(945)  여

나 상  VNF(967)  트   TCSP C(155)  VNFM(612)에게 청  다(1015).
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TCSP A(150)  시 VNFM(652)는, TCSP C(155)  TCSP A(150)에  당  라 트럭처(945)  [0166]

여 나 상  VNF(657)  트 고(1016), TCSP C(155)  VNFM(612)는 CSP C(155)에  당  

라 트럭처(945)  여 나 상  VNF(967)  트 다(1017).

TCSP  A(150)  시  VNFM(652)는  TCSP  A(150)  트 (611)에게 신  돌  보내고(1018),[0167]

TCSP C(15)  VNFM(612)는 TCSP C(155)  트 (611)에게 신  돌 보낸다(1019).

트 (611)가  공  VIM(653)에게  원  당 도  지시 고  시  VNFM(652)가  PoP(645)에[0168]

VNF(957)  트 는 과 , TCSP A(150)  NFV-MANO(610) 내에  내  시그 링에  달

 다. 마찬가지 , 트 (611)가 VIM(613)에게 원  당 도  지시 고 VNFM(612)가 PoP(645)

에  VNF(967)  트 는 과  TCSP C(155)  NVF-MANO(610) 내에  내  시그 링에  달

 다.

VNF(967)가  트 고  나 ,  VNF(967)에   보고가  TCSP  C(155)  VNFM(612)  보내어진다(1020).[0169]

VNF(657)가  트 고  나 ,  VNF(657)에   보고가  TCSP  A(150)  시  VNFM(652)에  보내어진다

(1021).

그러  보고가 신 (1019),  TCSP  C(155)  VNFM(612)가 것  TCSP  C(155)  트워크 리 (651)에게[0170]

달 다(1022). , 보고가 신 (1020), TCSP A(150)  시 VNFM(752)가 것  TCSP A(150)  트워

크 리 (6521)에게 달 다(1023).

VNF(657,  967)가 단 게 ,  개별  TCSP(150,  155)는 그들 각각  VNF(657,  967)  시[0171]

VFNM(652)  VNFM(612) 각각  통  리 고 액   다.

그래 , 드 원 슬라 싱  경우, 각 TCSP(150, 155)는 신  VNF(657, 957, 967)  리   다. [0172]

트 원 슬라 싱  경우, 라 트럭처(145, 945)에  경쟁 , TCSP C(155)  브 커 엔티티(935)  

여 원(145)  공 는 TCSP A(150)  상 (655)에  새 운 원 상  통  결   다.

도 11 , 다  TCSP, 는 TCSP A(150)  TCSP C(155) 간에 InP R(135)  라 트럭처(945)가 공[0173]

는  시나리  4  시  클래  개략도 다.   시에 ,  TCSP  C(155)  에  보 ,  TCSP

A(150)는 VNO(110, 115)처럼 동   다. 컨 , TCSP A(150)는 TCSP C(155)에게 업 트림 TCSP  간주

 고, TCSP C(155)는 TCSP A(150)에 는 다운 트림 TCSP  간주   다.

 시나리 는, 는 것  아니지만, TCSP A(150) , 컨 ,  X(801)  같  에 액 에 라[0174]

UE 2(222)에 보  비  공  , TCSP C(155)에  공  연결  비  같  비  사

고  는 경우에, 생   다.

 시나리 는 도 8에   시나리 는,  TCSP  A(150)  비  공   어  라 트럭처[0175]

(945)가 TCSP C(155)에  사 어야 는지  드시 알고 어야  는 없다는 에  차 가 다.

, TCSP A(150)는, 에 , TCSP C(155)  체결  비   (SLA) 내에 는 QoS 보 에 

다.

TCSP C(155)는, NFV-MANO(610)  통 , TCSP A(150)에 트워크 연결  비  공   다. 청  연결[0176]

 비 는, 주어진 지리  역에 어 , TCSP A(150)에  운 는 가상 트워크  고객   사

  주어진 역에  링크, VM  액  비  보  가질  다. 

그러  QoS 보 에 라, TCSP C(155)는, 그러  SLA에   다  , RC, AAA / 는 AC 커니[0177]

 고, / 는 포  니 링  는  맡는다.

 경우에, TCSP A(150)가, 다  사 들  TCSP A(150)   지  TCSP C(155)  라 트럭처[0178]

(945)에  커 는 역에  가능  다는 것  결 , TCSP A(150)는 그러  견  동

커   TCSP C(155)  개  SLA    다.

TCSP C(155)  에  보 , TCSP A(150)는 VNO  동 다. 라 , TCSP C(155)  TCSP 어 (951)[0179]

(  TCSP 니 (도시 지 않 ))는 TCSP A(150)  TCSP 어 (251)(  TCSP 니 (252))에 는 다

운 트림 어  간주   고, , TCSP A(150)  TCSP 어 (251)(  TCSP 니 (252))는

TCSP C(155)  TCSP 어 (951)(  TCSP 니 (도시 지 않 ))에 는 업 트림 어  간주

 다.
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그럼에도, TCSP C(155)는 트워크 상  공개 지 않는  "폐쇄 트워크"  남는다. 그것  단지 커[0180]

리지 상 ,    드, 링크 등  공  뿐 다. VNF  는, 연결   TCSP A(150)

청  신  후에 TCSP C(155)에  결 다.

 동 들[0181]

도 12  참 , 도가 도시 어 다. 체  보 , 1500에 , TCSP(150, 155, 160)에 , 어도 [0182]

나  VNO(110, 115)에게 어도 나  라 트럭처 원(140, 145)  당  , 에  

지는 시  동 들  보여 다. 

 동 (1210) , 라 트럭처(140, 145)  연  InP(130, 135)에  TCSP(150, 155)에 당[0183]

라 트럭처(140, 145)  에  청  다운 트림 어 에 는 것 다.

 동 (1220) , TCSP(150, 155, 160)에게 당  라 트럭처에  액   그것  어  [0184]

공 는 답  다운 트림 어  신 는 것 다.

 동 (1230) , 당  라 트럭처(140, 145)에 액 고  어 는 것 다.[0185]

에 , 시  동 (1240) , VNO(110, 115)에게 당  라 트럭처  어  액  공  [0186]

 업 트림 어  통신 는 것 다.

시  [0187]

본 개시에 라 상  실시  는 , 들 시들  주   는 , 그러  나 상  컴포[0188]

트들 사 에 상 과  처리 동  에  것 다.

도 13 , 나 상     사   는 처리 시  블 도 다. 체  1400에[0189]

보여주고 , InP(110, 115), TCSP(150, 155, 160) / 는 InP(130, 135)가 여  개시  나 상  

에  동    개시 어 다.

(1300)는 처리 닛(1310), 리지 매체(1320),  통신 (1330)  포 다. 에 , [0190]

(1300)는 , 들 컴포 트들   는 체  연결 는 처리 (1340)뿐 아니라 다   / 는 

어  포  도 다. 에 , (1300)는 (I/O) (1350), 트워크 연결  (1360), 

신 (1370) / 는 안 나(1380)  포   다.

처리 닛(1310) , 지 않는 , 통신 (1330)에  / 는 어 신  고, 여[0191]

 개시   동  실   리지 매체(1320)   / 는  탐색 는 것에 

(1300)  체 동  어 다.

그러나 처리 닛(1310)  드웨어는, 주어진 업량  처리   는  트웨어, 처리 , 리[0192]

원  트워크  능과 께 동   도  어 다.

리지 매체(1320)는 상   같 , (130))에  사 는   공 다.[0193]

리지 매체(1320)는 , 처리 닛(1310)에  실  , 그 처리 닛(1310)  여  여  개시 ,[0194]

(1300)  연  나 상  능  도  는, 컴퓨  그램 에 는 컴퓨  드 / 는

드 시퀀 , 어,  보,  / 는 트립트  도    다.

통신 (1330)는 I/O (1350), 트워크 연결  (1360), / 는 통신 트워크 내  다  엔티[0195]

티  통신  가능 게 다. 에 , 통신 (1330)는 나 상  신  / 는 신 ,  

어도 나  안 나(1380)  포 는 신 (1370)에  연결   것 ,  통  통신  가능 게 

다.  같 , 통신 (1330)는 나 상    당   포트  포 여, 내  그

리고  I/O (1350), 트워크 연결   등  처리 닛(1310)에 연결 다.

트워크 연결  (1360)는, 처리 닛(1310)   처리 / 는 통신   원격  통신  [0196]

 나  상  트라 (도시 지 않 )  는  과  통신   도   다.  트워크 연결  

(1360)는 , 신   는 다 게 고 신   나 상  신 (1370)  포 거

나 / 는 신    다. 그러  트워크 연결  가지고, 처리 닛(1310)  상  

동  나 상  실 는 에 트워크  보  신 거나 트워크  보  는 것  가능

게 다.
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신 (1370)는   비 거나 / 는 처리 닛(1310)에  처리   신  [0197]

변 는 동  다.

(1300)   능  다  컴포 트들  여 에  개  란 럽지 않게   생략 었다.[0198]

도 14는  허 는 2개  TCSP  상  보여주는  도 다.[0199]

상   같 , 컨 , 도 8  11  참 , TCSP는 쪽  InP 는 VNO  나  동  [0200]

 상   다.  , VNO  연  UE는 그 VNO 는 연 지 않고 TCSP  연  InP 내  액

 포 트에 연결   다. TCSP-TCSP 상  통 , UE는,  트워크에  공 는 많  비   처

리  여  얻  과   트워크 상에   다. 

UE  는 건  VNO에 라, 심지어 TCSP 사 에 도 상   다는 것  야 다. 러  변동[0201]

 가지고, UE  사   체 는 것  가능   다.   3   비 에 

공   다. 3   지원   상  VNO  TCSP에  건   없  도 고, 사 그

들  그 다고 라도, 각 VNO 는 TCSP가 동  3   비  지원  것 라는 보  없다. 것

, UE가  트워크가 는 동   지원 지 않는 트워크에 어태 고   에  

킬 것 다.

도 14는 3   , 그리도   경에  3   지원   커니  보여주는 [0202]

(1400) 다.  UE(1402)는  어태  청(1410)  VNO  지원 는  TCSP에  연결  AP1(1404)에  다.

AP1(1404)는 어태  청(1412)  UE  VNO에 연  TCSP 내  MMF1(Mobility Management Function 1)(1406)

에 달 다. MMF1(1406) , 신  어태  청에 여, 3   비 (1408)가    사

어야 다고 결 다.  청(1414)  3 (1408)에게 다. 3   비 (1408)는 UE1(1402)

  생 고 3  (1416)  다. 상   같 , 것  UE  도 사   

도 고, 는  다  도 다.  공 , 3 (1408)는  답(1418)  MMF1(1406)에 보낸다.

여 , TCSP  MMF는,  었다는 것  알게 다. NAS(Network Access Stratum) 시큐리티 

업(1420)에 어  AS(Access Stratum) 시큐리티 업(1421)  다. NAS(1420)  AS(1421) 처리가 

에 라, 어태  답  UE1(1402)   다. 통상  라  다  시큐리티 처리가 사   

다는 것   것 지만, NAS  AS가 3GPP LTE 과    지   여 에 도시 었다.

UE1(1402)가  TCSP1과  연   InP에   지원 는  지리  역  가 리   동 에  라,[0203]

MMF(1406)는 다  TCSP,  UE1(1402)  비  아야 는 TCSP2  지   다. 드  차(1424)

가 MMF1(1406)  MMF2(1423) 사 에  어날  고, 택  키 공 (key sharing)  포   다.

MMF(1406)  택   지시(1425)  UE1(1402)에게   다.  지시는 UE1(1402)에게, TCSP2

 통  비 가 공 도  어태  과  동안 사   는 보  공   다. UE1(1402)는 어태  

청(1426)  AP2(1422)에게 다. AP2는 어태  청(1428)  MMF2(1423)에게 달 다. UE1(1402)는, 3

(1408)  여 MMF2(1423)에    없다. 것 , MMF2(1423)가 3   지원 지 않  

 도 고, MMF2(1423)가 특  3 (1408)  지원 지 않   도 다. UE1(1402)   

에,  그것  MMF1(1406)과  가  에, MMF2(1423)는  청(1430)  MMF1(1406)에 

 다. MMF1  택  MMF2(1423)    (authentication credential)  청(1432)  

다.  답(1434)  MMF2(1423)에 다. MMF2(1423)는 택   답(1434)  보

여  3 (1408)  지 고,  그런  다  (1436)에  연결 다.  1432  는  1436   어느  나

후에, 3 (1408)는 택  (1416)  복   다. , MMF2(1423)는 UE1(1402) 는 사

 다. 그런 다 , NAS 시큐리티 업(1438)  AS 시큐리티 업(1440)    다.

어[0204]

어 "포 다"  "가진다"는 것  개  미  사 므 , "포  지만 것에 는 것  아니[0205]

다"라는 미  어야 다. " "  " 시"는 단지     나타내   사 고,

본   그 에 여 는 안 다. 특 , " "라는 것  그것  사 는 에  그

것  든 능에  것 든 다  것 든, 어  거나 미 거나 다  질  나타내는 것

어 는 안 다.

"연결"  "통신"  어  태  사 든 직  연결 는 어  , , 간 매체 컴포 트[0206]

통  간  연결 는 거나 계 거나, 거나 타  연결   다.
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"상 ", " ", " ", "우"  같   나타내는 어는 다  언  없다  도 에   나타낸다.[0207]

사 게, "내 "  " "는 각각 , 역 는   심 는 지  에 지리

가 워지고 어지는  각각 나타낸다. , 여 에 재  든 는 어  실시  보여주   

 보여주   것  뿐 , 그 지   어나는 실시 에  개시   는 도가 아

니다.

단  재  어도 복  포   고 그  마찬가지 다.[0208]

여 에 사   같 , " 1"  " 2"  같  어  "a"  "b"  같  에   경우, 것[0209]

 단지 나  엔티티나  다  엔티티나  별   사  것  뿐 , 것  리

는 리  계  거나 암시 거나 는 그러  엔티티 는   드시 미 는 것  아니

다.

[0210]

본 개시  실시  , 원리, 그리고 특  시  는 든 재는  균등   능  균등[0211]

  포 도  다. 가 , 그러  균등  재 알 진 균등 뿐 아니라 미래에 개  균등 ,

, 에 계없  동  능  도  개    포 는 것  어야 다.

본 개시는, 균등  능  가진  생략, 가 는 체  변   고, 것   역에[0212]

   는 많  가능   사상  공 다. 여 에 개시  특  실시 는 단지 본 개시  만

들고   체   보여주   것  뿐 고, 본 개시   는 것  아니다.

, 여  개시  원리는 본 개시     것  간주 다.

체,   균등  커 는 여러 가지 변   가 본  참  통상  에게 [0213]

게  것 고, 첨  청 에    같 , 본 개시   사상  어나지 않고 여

개시  실시  얻어질  다.

라 , 여 에 개시  과 실시 는 시 만 어야 고, 본 개시  실  보  는  청[0214]

에  개시 다.

도

도 1
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도 2a
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도 2b

도 3
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도 4

도 5
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도 6

도 7
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