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DISCIPLINA DE SISTEMAS EMBEBIDOS

Curso: Engenharia Electrotécnica e de Computadores

Ano: 3°/Opc¢do Automagao Industrial Regime: Semestral (2°)
Ano Lectivo: 2006/2007
Horas de contacto: 63 Carga Horaria: T:28, PL:28, OT:5, 0:2

Créditos: 6 ECTS
Area: Automagdo e Controlo
Docente: Assistente de 2° Triénio Ana Cristina Barata Pires Lopes

OBJECTIVOS:

Em termos de objectivos gerais pretende-se que os alunos desenvolvam capacidades para projectar e
manusear sistemas baseados em microcontroladores (designadamente da familia PIC). Em termos de
objectivos especificos pretende-se: compreensdo dos fundamentos tedricos associados as
arquitecturas de processadores, linguagens, instrugdes e modos de enderegamento; compreensdo das
estruturas bdsicas de programacgdo e sua interac¢do; compreensdo e implementacdo de mecanismos
associados aos varios processos de comunicacdo de dados e entendimento dos varios modos de
controlo de comunicacdo do processador com o exterior. Pretende-se ainda que os alunos
compreendam o funcionamento e controlo, em termos de programagao, de: SPI, I12C, USART, ADC e
DAC. Pretende-se ainda que os alunos adquiram conhecimentos introdutérios sobre sistemas de
tempo real, designadamente: modelos de tarefas, executivos de tempo real, escalonamento e
escalonamento de tarefas periodicas.

PROGRAMA PARTE TEORICA:

1) Introducdo e Fundamentos Tedricos.

a) Introdugdo aos microcontrofadores.
i} Arquitectura basica de um microcontrolador;
i) Estrutura;
i) Fluxo e controlo de programa.

b) Arquitecturas de processadores:
i) Maquina de Von Newman;
ii) Maquina de Harvard;
i) CISC vs RISC;

2) Introducgdo aos Microcontroladores da familia PIC
a) Consideracdes sobre a memoéria do programa;
b) Estrutura dos Registos;
¢) Modos de enderegamento;
d) Registos da CPU;
e) Conjunto de instrugGes e sua utilizacdo;
f) Estrutura de um programa;
g) Tempo base de um programa e sua implementagao;
h) Periféricos internos: portos paralelos e temporizadores/contadores.

3) Interrupcdes (PIC18F458)
a) Introducdo;
b) Tipos de interrupgoes;
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4)

5)

6)

7)

8)

9)

c) Registos envolvidos;

d) Manuseamento das interrupgdes;

e) Interrupgbes externas;

f) RestrigBes associadas as interrupgdes e consideragdes sobre dimensao do programa.

Temporizadores/Contadores (PIC18F458)

a) Tipos;

b) Registos envolvidos;

c) Modos de operagao;

d) Mddulo CCP de Comparacdo, Captura e Modulagdo da Largura de Impulso(Compare Capture
PWM).

Mddulos Série (Microcontrolado PIC18F458)
a) Mddulo USART(Universal Synchronous Asynchronous Receiver Transmitter):
i) Registos envolvidos;
ii) Modos de operagdo e funcionamento.
b) Mddulo MSSP (Master Synchronous Serial Port):
i) SPI (Serial Peripheral Interface);
i) 12C (Inter-Integrated Circuit).
iii) Registos envolvidos;
iv) Modos de operagao e funcionamento.

Introducdo aos Sistemas de Tempo Real- Restrigdes temporais: origem e caracterizacao
a) O conceito de tempo-real e a origem das restricbes temporais;

b) Caracterizacdo de restrigbes temporais;

¢) Requisitos dos sistemas de tempo-real;

Modelos computacionais

a) Modelos de tarefas com restrigbes temporais explicitas;

b) Questbes de implementagdo;

c) Controlo légico versus controlo temporal;

d) Caracterizacdo dos paradigmas de controlo por eventos (ET) e por tempo (TT);

Executivos de tempo-real

a) Os estados de uma tarefa;

b) Arquitectura genérica de um executivo (kernel) de tempo-real;
¢) Estruturas e fungbes tipicas do executivo;

Conceitos basicos de escalonamento

a) Escalonamento de tarefas, taxonomia basica;
b) Alguns métodos basicos de escalonamento;
¢) Escalonamento estético ciclico;

10) Escalonamento de tarefas periddicas

a) Escalonamento baseado em prioridades fixas (RM, DM, outros);

b) Andlises de escalonabilidade baseadas em utilizagao e tempo de resposta;
¢) Escalonamento baseado em prioridades dinamicas (EDF, LSF, outros);

d) Andlises de escalonabilidade baseadas em utilizagdo e carga de CPU;

e) Comparacdo entre prioridades fixas e dinamicas.

PROGRAMA PARTE PRATICA:

A parte pratica da disciplina é dedicada ao desenvolvimento de sistemas embebidos baseados no
microcontrolador PIC 18Fxx8.

1. Projecto de uma maquina de calcular utilizando um microcontrolador PIC18Fxx8.
2. Controlo de um motor de passo utilizando o microcontrolador PIC18Fxx8.
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3. Projecto: Controlo da temperatura e nivel de um fluido e interface com um display LCD
usando um PIC18F458 e utilizacdo dos diversos periféricos para comunicag¢ao entre
microcontroladores e entre o microcontrolador € um PC.

METODO DE AVALIACAO:

Parte tedrica — 12 Valores (prova escrita)

Parte prética Laboratorial — 8 Valores (trabalhos laboratoriais)

A avaliacdo da parte tedrica sera realizada através da realizagdo de um exame na época
normal e de um exame na época de recurso. E requerida a obtencio de um minimo de 45% na parte
tedrica. Os alunos que obtiverem uma nota inferior a 5,4 Valores (em 12 Valores) na parte tedrica ndo
terdo aprovagdo na disciplina.

E requerida a obtencio de um minimo de 45% na parte laboratorial. Os alunos com uma nota
inferior a 3,6 Valores (em 8 Valores) na parte laboratorial serdo excluidos da avaliacao.

Os alunos que ndo frequentarem pelo menos 2/3 das aulas de laboratdrio serdo excluidos da
avaliacdo. Os trabalhos de laboratdrio serdo realizados em grupo. Cada grupo de alunos devera ter
um maximo de trés alunos.
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