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Resumo

O trabalho propde apresentar uma arquitetura de hardware in the loop para
testes de validagdo em sistemas de monitoramento real. E comum que alguns
sistemas embarcados tenham limitacGes quanto a possibilidade de realizar testes
funcionais para validacdo das funcionalidades que supostamente devem entregar.
Essas limitagdes sdo referentes a disponibilidade, custos e seguranca. Isto €, ao
terminar a implementacdo de um sistema embarcado, pode haver dificuldade para
testa-lo, devido a ndo haver condicGes de gerar condicOes reais de testes de forma
controlada, ou o custo do prototipo para teste ser de alto custo.

Um exemplo disso é um sistema de monitoramento e controle remoto para
reservatdrios hidricos. Nao razoavel que a equipe de testes tenha um reservatorio em
ambiente de desenvolvimento para fazer testes de validagdo. Portanto, cria-se uma
infraestrutura de hardware in the loop para simular o ambiente de forma controlada.



Introducao

Sistemas embarcados revolucionam o mundo, visando melhorar a vida das
pessoas ao oferecer solucdes para diversos campos do conhecimento humano. As
suas aplicagfes impulsionam o desenvolvimento tecnolégico em areas como salde,
sistemas automotivos, seguranca em computadores de espagonaves, satélites e
sistemas que estdo presentes no cotidiano, como Tvs, impressoras e celulares. Logo,
um sistema embarcado deve ser o mais confiavel possivel, ou seja, ser menos falho e
faltoso quanto puder.

Sistemas embarcados integram hardware e software para entregar as
funcionalidades, portanto estdo suscetiveis as falhas de ambos. Como foi dito,
sistemas embarcados devem ser confiaveis porque influenciam diretamente em
outros sistemas criticos, como o sistema de freio de um veiculo por exemplo.
Portanto, construir um sistema embarcado confiavel é um desafio.

Sistemas de monitoramento e controle remoto comumente s&o sistemas em
tempo real e fazem parte de outros sistemas maiores. Sao responsaveis por monitorar
em tempo real e obter informacBes remotamente do ambiente em que sdo
introduzidos, enviar esses dados a um servidor e reagir a algum comportamento
especifico. Desta forma, garantem a confiabilidade da telemetria para sistemas
maiores. Sendo assim, € de extrema importancia que estes funcionem corretamente,
para evitar consequéncias indesejadas devido a falhas.

Para minimizar falhas em sistemas de monitoramento e controle remoto, deve
garantir o funcionamento de sensores, atuadores e da integracdo com o servidor. Para
isso, aplica-se padrdes de projeto e principalmente metodologias de testes.



Objetivos

O objetivo deste trabalho consiste em descrever uma arquitetura de hardware in
the loop para testes de validacdo de sistemas de monitoramento e controle remoto. O
trabalho vai abranger a arquitetura usada para emular sensores, atuadores e um
servidor de controle remoto. Dessa forma, conseguir emular um ambiente real para
testes de forma controlada, afim de prover um método de validagdo completo para

esse tipo de sistema.
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Figura 1: Arquitetura da infraestrutura de hardware in the loop




Metodologia

A realizacdo do trabalho foi dividida nas seguintes etapas, as quais foram
projetadas em um cronograma apresentado na proposta do projeto:

. Etapa 1: Revisdo bibliogréafica sobre os conceitos bésicos de testes
funcionais, desenvolvimento orientado a testes, ciclo de desenvolvimento em V,
sistemas de hardware in the loop e sistema de controle e monitoramento remotos;

. Etapa 2: Especificacdo arquitetural do sistema testador;

. Etapa 3: Implementacdo de modulos emuladores de contexto incluindo
emuladores de servidor, interface Homem-Maquina, sensores e atuadores para teste
de sistema hidrico;

. Etapa 4: Implementacdo de mddulos de teste unitario;
. Etapa 5: Execucdo de rotina de testes funcionais no sistema hidrico.
. Etapa 6: Redag&o do relatdrio;

. Etapa 7: Revisdo do Relatdrio.



Cronograma

Reviséo bibliografica X | X

Implementacéo e arquitetura X | X

Implementacao de Testes unitarios e
Funcionais; Experimentos

Avaliacao dos resultados

X | X | X | X
X | X | X | X

Escritado TG

Preparacao da apresentacdo
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