
Motivação
Tão presentes em nosso dia-a-dia que às vezes nem nos damos conta, os Sistemas de Tempo Real já somam uma gorda fatia de toda a população dos sistemas embarcados. Embutidos em diversos aparelhos e dedicados a realização de atividades onde o tempo de resposta é um fator crítico, esses sistemas se tornaram imprescindíveis à vida moderna. Imagine se em uma situação de emergência, na hora em que você pisasse no freio do seu carro, o seu sistema anti-travamento de freios (ABS) decidisse chamar o aplicativo para desfragmentar a memória em vez de parar o carro. Talvez, momentos depois, muito mais que sua memória estaria fragmentado. 

Muitas aplicações computacionais precisam de performance de tempo real. Alguns bons exemplos são o celular, o cd-player e um sistema que controle a temperatura de vários caldeirões numa usina de álcool. Segundo o dicionário de computação de Oxford, qualquer sistema é dito de tempo real quando o tempo que leva para produzir resultados é significante. Isto acontece normalmente porque sua entrada corresponde a algum evento do mundo físico, e sua saída tem alguma relação com o mesmo evento[3]. Em outras palavras, não responder a um evento externo dentro de um prazo pré-determinado caracteriza uma falha do sistema nessas aplicações. Pelo forte vínculo com o mundo físico, onde múltiplos eventos e requisições por serviços raramente ocorrem independentemente e em seqüência, os sistemas de tempo real, em sua maioria, tratam de múltiplos eventos simultaneamente além de responder aos requisitos temporais. 

Devido à grande complexidade associada a essas aplicações, surgiram várias técnicas de construção de sistemas operacionais de tempo-real (SOTR), que auxiliam e simplificam a tarefa dos desenvolvedores de aplicações de tempo-real. Dentre as inúmeras vantagens da utilização dos SOTR citaremos algumas abaixo[2] :

1- A quebra dos serviços em tarefas menores, torna mais fácil a compreensão do sistema como um todo sem se perder nos detalhes. O uso de um STOR facilita essa modularização e a comunicação entre as tarefas;

2- A abordagem multitarefas simplifica o tratamento de entradas com características de tempo real;

3- A comunicação intertarefas, através de sinais e mensagens, providencia um sólido método de controle da ordem execução e das características temporais do programa;

4- As tarefas podem ser independentes. Dessa forma alguns detalhes de interação normalmente implementados em programas monolíticos são evitados;

O objetivo deste trabalho é estudar as técnicas de construção de SOTR para microcontroladores e aplicar este conhecimento na implementação de um kernel para um microcontrolador da família 8051. 

Trabalhos Relacionados

Os SOTR podem ser divididos em algumas categorias[5]: nano-kernels, micro-kernels, kernels, executivos e sistemas operacionais. O mais simples de todos é o nano-kernel que só trata uma única thread por vez. O micro-kernel já realiza algum tipo de escalonamento, ou seja, possui algoritmos ou políticas[1] para ordenar a execução dos processos que vão para o processador, de acordo com algum critério pré-definido. O kernel é um aprimoramento do micro-kernel onde processos de comunicação inter-tarefa foram implementados. No executivo, um kernel mais robusto, já podemos perceber a presença de blocos privados de memória, I/O e outros serviços (nessa categoria encontram-se a maioria dos SOTR comerciais). E por fim os sistemas operacionais que possuem, além das características anteriores, uma interface com o usuário (shell), gerenciamento de arquivos e segurança. 

Hoje podemos encontrar no mercado vários sistemas operacionais comerciais para o microcontrolador 8051. Abaixo encontramos uma tabela com alguns desses SOTR e suas chamadas de sistema[2].
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FILAS, LISTAS, UART, MISC.
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Proposta

Este trabalho se propõe a investigar as diferentes técnicas de construção de sistemas operacionais de tempo real e aplicar tais técnicas na construção de um kernel robusto e bem documentado para o microcontrolador 8051.  

Apesar da grande oferta de SOTR no mercado, a decisão de criar um SOTR próprio foi apoiada nos seguintes fatores:

1- Não é preciso pagar licenças, nem comprar o sistema;

2- Pode-se criar um sistema mais eficiente ou menor de acordo com a necessidade;

3- Com um pouco de esforço na programação, pode-se implementar várias das características dos sistemas operacionais comerciais;

4- Todo o código estará visível e sob total controle. Tornando-se mais fácil a compreensão do seu funcionamento;

5- O código fonte estará disponível para mudanças e utilização em qualquer outra aplicação que venha a ser feita;

6- Não existe nenhum risco da companhia que criou o SOTR sair do negócio, extinguindo o suporte para o sistema;
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