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            Abstract
          
        

        
          본 논문은 국방로봇 소프트웨어 개발에 DevSecOps 프레임을 적용하는 방법을 제안한다. DevOps는 소프트웨어 개발 방법론으로 다양한 민수영역에서 적용되고 있으며, 최근 보안이 강화되어 개발/평가/실증을 같이 수행하며 안정적으로 개발을 수행하는 DevSecOps 방법으로 확장되어 적용되고 있다. 본 논문에서는 미 국방성의 DecSecOps 전략을 분석하고 이어서 국내 방산 환경에 적용하는 방법을 제안하였다. 제안된 소프트웨어 개발 방법은 국방로봇의 성능을 안정적·지속적으로 향상시킬 수 있다. 또한 유무인 복합체계(MUM-T)와 같이 높은 신뢰성을 담보하거나 역할을 분담하는 시스템 개발에 적용할 수 있는 방법을 제안하였다.

        

        
          
            초록
          
        

        
          This paper proposes a method to apply the DevSecOps frame for defense robot SW development to overcome these existing development limitations. DevSecOps is a software development methodology that has been widely applied in the civil sector recently, and security at each stage is added to DevOps that performs development/evaluation/operation together to ensure a more stable development environment. In this paper, first, the application method and method of the existing DOD DevSecOps are analyzed, and secondly, a method to apply DevSecOps to the domestic environment is proposed. The proposed methodology can continuously improve the SW stability as well as the utilization of the existing defense robot. In addition, it can be applied to the robot development method for MUM-T (Man unmanned Team), which is emerging recently, and can be optimized for reliability formation and role sharing between users and unmanned robots.
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