Laboratorio de Sistemas Embarcados,

aula terca feira.

Perguntas e respostas
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Perguntas sysfs

As perguntas que você pediu na aula são:

1 - O que é sysfs?

     R.: É um sistema de arquivo virtual disponível no kernel do Linux, com ele é possível acessar dispositivos e drivers sem a necessidade do acesso restrito ao espaço do kernel.

2 - Qual o caminho para acesso e uso do sysfs?

     R.: /sys/class/*

          Nesse caminho tem-se acesso, por exemplo, aos leds (sys/class/leds/*) e GPIO (sys/class/gpio/*).

3 - Onde o sysfs é mapeado?

     R.: Na memória, de modo que as operações fornecidas por ele são eficientes.

Perguntas GPIO mapeado em memória

# 1) Como configurar o modo de leitura ou escrita de um pino GPIO via memória?

Através dos bits de modo de operação dos registradores de seleção de função (GPFSELx). Há funções específicas para input ou output para cada pino.

# 2) Como realizar a escrita e leitura de GPIO utilizando memória?

Através dos bits de registradores de escrita set/clear (GPSET0/GPCLR0) e do registrador de leitura (GPLVL0), onde cada bit está associado a um dos GPIOs.

# 3) Para a alimentação do botão, utilizamos o pino de alimentação 3.3 V ou 5 V? Por quê?

Utilizamos a alimentação de 3.3 V, pois é a voltagem dos componentes eletrônicos do Raspberry Pi. A alimentação de 5 V deve ser utilizada apenas para outros componentes, como LED.

Perguntas WiringPi

Pergunta 1: O que é WiringPi? Como configurar?

Resposta: É uma biblioteca com funções implementadas de leitura e escrita de GPIO no Raspberry Pi. Baixar o repositório git (https://github.com/WiringPi/WiringPi, o link do livro não funciona). Para utilizá-la, não é preciso nenhuma configuração específica, basta montá-la ("./build" no bash).

Pergunta 2: Como configurar um pino para entrada ou saída no terminal e no código fonte?

Resposta: No terminal, utlizar o comando "gpio mode (wPi) out", onde wPi é um parâmetro da tabela consultada com o comando "gpio readall" no bash, e corresponde a um pino.

No código fonte em cpp, colocar os seguintes comandos:

wiringPiSetupGpio();

pinMode(BCM,OUTPUT);

pinMode(BCM,INPUT);

onde BCM é o número do pino na placa do Raspberry Pi. 

Pergunta 3: Quais os comandos para escrever e ler um pino no terminal e no código fonte?

Resposta: No terminal, é "gpio read (wPi)" e "gpio write (wPi) 1" ou "gpio write (wPi) 0" (1 - sinal em alto, 0 sinal em baixo). 

No código fonte, para ler é "digitalRead(BCM)" e para escrever é "digitalWrite(BCM,(valor))".
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Perguntas Introducao

O que é “bus communication” ?
Comunicação por bus é um mecanismo que permite a transferência de dados entre componentes de alto nível de um sistema embarcado, usando protocolos de comunicação padronizados. 
· Quais sāo os dois tipos de bus que o RPi tem ?
Os dois tipos de bus mais usado no RPi são o Inter-Integrated Circuit (I2C) e o Serial Peripheral Interface (SPI).
· Que tipos de dispositivos podem ser conectados nas conexões bus do RPi?
Dispositivos complexos como sensores, atuadores, dispositivos de entrada, expansores de E/S e outros microcontroladores que usam protocolos de comunicação por bus.
Perguntas SPI

1. Quais as vantagens e desvantagens do SPI em relação ao I2C?
O SPI usa full-duplex e é bem mais rápido, mas só permite um mestre e suporte nativo no RaspPi a dois escravos.

2. Para que tipos de aplicações recomenda-se o uso do SPI?
Dispositivos que fazem streaming de dados, como conversores A/D e sensores.

3. Quantos fios são necessários para o uso simples do SPI?
Quatro fios (dois de comunicação, um clock de sincronização e um chip select).

Perguntas i2c

1. O que é o I2C e qual sua função?

R.: I2C (Inter-Integrated Circuit) é um tipo de

barramento para interconexão de componentes.

2. O I2C apresenta dois barramentos, quais são eles

e quais suas funções?

R.: - SDA (Serial Data): linha bi-direcional de

transmissão de dados.

- SCL (Serial Clock): linha usada para a

sincronização durante a transferência de dados.

3. Quantos barramentos I2C existem no raspberry?

Existe alguma funcionalidade reservada para

eles?

R.: Existem 2 barramentos, onde o segundo é

reservado para comunicação automática com HATs.

Perguntas sobre UART:

Perguntas sobre UART:
1. O que é UART (Universal Asynchronous Receiver/Transmitter) ?
R: É um periférico do microprocessador, não sendo considerado estritamente um barramento. É assíncrono porque não é necessário enviar o sinal de clock para sincronizar a transmissão - é convencionado o uso de um bit de início e de fim de transmissão. Os dados são enviados como uma linha telefônica Rx/Tx.
2. Como se utiliza o UART no Raspberry Pi?
R: O Raspberry Pi possui dois pinos conectados com seu UART completo interno: um para transmissão de dados e outro para recepção. Para realizar a comunicação deve-se conectar o transmissor de um dos Raspberry Pis ao receptor do outro. Além disso, é necessário sincronizar a frequência da CPU dos dispositivos para que não haja divergências ou falhas na comunicação, assim como a frequência de transmissão. Finalmente, basta enviar os caracteres desejados através do terminal minicom do Raspberry.
3. Como a UART se compara aos barramentos SPI e I²C?
    R:
	Vantagem
	Desvantagem

	Abordagem mais simples e direta
	Baixa taxa de transferência de dados

	Interface simple para comunicação entre sistemas embarcados e de propósito geral, especialmente a certa distância
	Por ser assíncrono, requer acurácia no clock dos dispositivos envolvidos na comunicação

	Possibilidade de interfaceamento físico com cabos comumente utilizados para aumentar a distância da comunicação (perdendo velocidade de transmissão)
	Os UARTs devem ser configurados a priori; quando é necessário definir a taxa de transmissão, o tamanho dos dados e o tipo de paridade a ser utilizado
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Perguntas sobre introducao ao capitulo e o HAT GertBoard

RPi possui um sistema de conversão ADC/DAC? Caso não tenha, como corrigi-lo?

Infelizmente, o RPi nāo possui esse sistema. Para resolver essa fraqueza podemos usar um módulo completo

conectado ao RPi por meio de um HATs ou, mais barato, usando componentes discretos.

O que é HATs ?

HATs : Hardware Attached on Top. É um módulo completo que o RPi vai reconhecer diretamente. O RPi vai assim

configurar automaticamente os GPIOs e drivers para a placa.

Qual é o interesse em usar módulos discretos quando poderíamos usar um HAT ?

Mais complexo, mas tem vantagens em termos de custo, disponibilidade e área de cobertura da implementação.

Perguntas sobre interface digital analogica

Qual interface de barramento (SPI, I2C) é a mais indicada para o uso de CIs ADC? Por quê?
SPI, porque ela é a mais indicada para taxas de dados maiores.
Quais são os modos de configuração do ADC MCP3208?
Diferencial (diferença de tensão entre duas entradas) ou single-ended (diferença de tensão entre uma entrada e o GND).
Qual a vantagem de se usar a biblioteca em C "BCM2835" para o ADC MCP3208, que faz a interface da leitura de dados?
A biblioteca BCM2835 aumenta a performance de leitura dos dados, pois mapeia os dados em memória não-paginada e usa alta prioridade no SO.

Perguntas sobre interface analogico digital

O que é um DAC e qual sua função?

R.: DAC (Digital-to-Analog Conversor) é

um componente que permite a transformação

de um sinal digital em analógico.

2. Quais são as duas implementações mais

conhecidas de DAC no Raspberry Pi?

R.: I2C e SPI.

3. Qual é o comando necessário para

comunicação como o DAC usando I2C?

R.: $ i2cset -y <barramento> <endereço>

<hex_tensão1> <hex_tensão0>

Perguntas sobre expansao do barramento

1. Por que é interessante fazer expansão GPIO no Raspberry Pi?

Porque o consumo de GPIOs por barramentos é alto.

2. Qual a diferença entre o controle do MCP23X17 para I2C e para SPI?

Nenhuma, eles possuem a mesma configuração de registradores.

3. Como se expande o número de UARTs além do contido no Raspberry Pi?

Conectando conversores USB-to-TTL nas entradas seriais do Raspberry.
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Sobre motor

1. Como é feito o controle de velocidade em um motor DC?

Aumentando-se a corrente nos terminais. Invertendo-se a corrente, inverte-se também o sentido de rotação.

2. Qual a aplicação típica de um motor de passo?

Aplicações de alta precisão, como impressoras 3D e atuadores lineares.

3. Por que algumas aplicações requerem o uso de relé no lugar de transistores? Quais são as desvantagens?

Para o uso de correntes e tensões maiores. Os relés são menos duráveis e apresentam risco maior na utilização.

Sobre sensores

· 1. É possível arranjar os sensores lineares para fazer um sensor diferencial?
Sim, basta um arranjo com amp-ops.
· 2. Como é possível reduzir o ruído do sinal?
Com circuito RC ou fazendo a média digital.
· 3. Para que serve o condicionamento de sinal?
Para garantir que a escala do output do sensor condiz com a escala do input do Rpi.
Sobre display

· 1. Quais as formas de exibir visualmente informações do Raspberry Pi?
R.: Utilizando HDMI em um monitor, com um HAT LCD ou com um display. 
· 2. Como é feita a comunicação entre o Raspberry Pi e os displays de 7-segmentos e LCD?
R.: Utilizando SPI e mapeando os valores desejados no conteúdo dos registradores. 
· 3. Como é feita a comunicação entre o Raspberry Pi e os displays OLED?
R.: Utilizando I²C e com uma devida biblioteca para suporte. 
Sobre biblioteca

Qual é o ponto de compilar seu código em bibliotecas ?
R: Não ter que recompilar todo o código cada vez que você fez uma mudança
O que é o CMake?
    R: CMake é um gerador multiplataforma de Makefiles.
O que é um Makefile?
    R: Um Makefile é um arquivo com instruções de compilação usado pelo make.
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equipe Ariel
The internet of things
Rpi as sensor web server
P: O Que é Internet of Things (IoT)?
· R: É uma rede de objetos físicos, veículos, eletrodomésticos e outros que possuem tecnologia embarcada, sensores e conexão com a rede, capazes de coletar e transmitir dados. 
· P: Quais são as diferentes arquiteturas que podemos usar para os diferentes aplicativos de comunicação?
· R:RPi como web servidor, web cliente, TCP cliente/servidor, web sensoring usando PaaS.
· P: O Raspberry Pi pode funcionar como Servidor Web? Se sim, como?
· R: Se o RPi usar uma distribuição do Linux, basta instalar e configurar um dos muitos servidores Web disponíveis para a plataforma.
eq Eric

A C/C++ web client
The Rpi as a thing
O Raspberry Pi atua como servidor ou cliente?
Depende da aplicação. Ele pode atuar como cliente em sensoriamento, ou como servidor web, por exemplo.
1. Quais as diferenças entre cron e anacron?
O cron é o daemon padrão do Linux para tarefas em intervalos de tempo específicos. O anacron é uma aplicação específica com mesmas funcionalidades, porém implementa uma fila de tarefas caso não consiga realizá-las no instante de trigger.
1. O que é ThingSpeak?
É uma aplicação e API open-source de IoT que permite na nuvem gravar dados recebidos de clientes HTTP e exibi-los em interface web.
eq Felipe

Large scale Iot Frameworks
Porque o MQTT é utilizado na comunicação entre embarcados?
R.: Por ser leve e escalável. 
1. Como a IBM ganha dinheiro com o Bluemix?
R.: Cobrando pelo número de mensagens e quantidade de dados enviados.
2. Qual a vantagem de usar o Quickstart da IBM?
R.: Mapeamento dos dados enviados pelo dispositivo, permitindo detectar eventuais anomalias. 
eq Larissa

IoT Device Management
Como funciona um WatchDog?
Reiniciando a placa à qualr ele está conectado caso ela deixe de responder em um tempo
determinado.
Por que pode ser interessante configurar o endereço IP como estático?
Para poder fazer port forwarding no dispositivo.
No que consiste a tecnologia Power over Ethernet?
Transmissão de energia a dispositivos remotos através de pares trançados.
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Perguntas introducao e NFC

P: Dar 4 tipos de tecnologias sem fio que podem ser usadas no RPi?

R: O wi-fi, o bluetooth, o ZigBee e o NFC.

P: É possível usar um componente passivo? suporte comunicaçāo segurada?

R: Sim, é possível e ele suporte a comunicaçāo segurada.

P: Tá possível de fazer comunicar 2 RPi através do NFC ?

R: Existe um modo “peer-to-peer” que usa o protocolo LLCP (Logical Link Control Protocol),

aquele permite conexāo entre 2 componentes ativos.

Perguntas wifi

Cite uma vantagem e uma desvantagem do Wi-Fi frente a outros meios de conexão sem fio.
R.: Alta taxa de transmissão de dados porém grande consumo energético. 
1. Qual a diferença entre os diferentes adaptadores para conexão Wi-Fi comerciais?
R.: A taxa de transmissão, a estabilidade da conexão e o tempo para conectar.
Como instalar um adaptador Wi-Fi no Raspberry?
R.: Inicialmente verificar se o adaptador está sendo reconhecido. Atualizar o firmware e configurar o arquivo de interface
perguntas bluetooth

· Para que foi desenvolvido o Bluetooth?
Para a comunicação sem fio de dispositivos diversos a curtas distâncias .
1. Por que o Loadable Kernel Module (LKM) do Linux é interessante para o adaptador Bluetooth?
Porque é um mecanismo capaz de instalar o driver do adaptador em tempo de execução.
1. Como o Bluetooth se compara em relação aos outros métodos de comunicação wireless?
Possui latência e imunidade a ruído altos e alcance médio (100m).
Perguntas zigbee

1. Quais são as funções que um nó da rede mesh ZigBee pode exercer?

Coordenador: coordena a rede e distribui as chaves de comunicação.

Roteador: roteia os dados para os outros dispositivos.

Dispositivo final: sensores e atuadores – recebem dados e enviam de volta aos

roteadores.

2. Quais os modos de operação do XBee?

AT (que funciona como UART sem fio) e API (para recepção seletiva de dados).

3. Quais as vantagens do uso do ZigBee para sistemas embarcados?

As redes em malha são distribuídas, escaláveis e de baixo consumo energético.
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- Rich RPi architectures

 grupo Eric focando VNC e comparando com aplicativo 

1. O que é VNC? Qual o papel do RPi nesta arquitetura?

VNC é uma forma de conectar remotamente a uma aplicação gráfica remota pela rede. O

Raspberry Pi desempenha o papel de servidor, e irá rodar as aplicações de desktop.

2. Quais as diferenças das arquiteturas thick client e thin client?

A arquitetura thick client é usada quando os clientes têm um alto poder de processamento, e

portanto podem executar a aplicação localmente sem uma comunicação com o servidor

sempre. A arquitetura thin client é usada para clientes simples, onde o servidor possui mais

recursos computacionais.

3. Quais as vantagens e desvantagens de se usar LCD como tela do RPi?

O LCD possui vários tamanhos diferentes e, em conjunto com o RPi, é portátil; mas ele é

caro e soluções mais baratas possuem tecnologia touchscreen pior.

- Rich UI application development

 grupo Nathan focando gtk

P: O que é GTK ?
· R: É um GUI multi-platform, usado por Linux GNOME e softwares.
· P: O aplicativo para quando o X botão é clicado ?
· R: Nāo, precisa associar uma função “fechar” ao botão.
· P: Como funciona ?
· R: Use um modelo de programação orientada a eventos. O aplicativo aguarda em seu loop principal até que um evento seja detectado (por exemplo : o usuário clica em um botão).
- Qt primer 

grupo larissa

O que é o Qt?
Framework de desenvolvimento cross-platform em C/C+.
Para que serve?
Mais usado para UI, mas também dá suporte para database, threads, timers etc.
O que são as estruturas signal/slot do Qt?
São eventos e callback functions, respectivamente.
- remote UI application development

grupo Felipe

Qual uma vantagem e uma desvantagem de usar

comunicação via socket?

R.: Vantagem é a maior eficiência na

comunicação e a desvantagem é o overhead de

programação.

Por que utilizar programação multithreading

em aplicações de servidor?

R.: Caso não seja utilizada, apenas um

cliente poderá se conectar ao servidor por

vez, gerando uma fila de espera.

Por que utilizar o formato XML ou JSON para

comunicação cliente-servidor?

R.: Estes formatos minimizam erros

provenientes da análise (parsing) dos dados.
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Aquisicao de imagem

1- O que é YCbCr?

R: É uma famíla de espaços de cor muito usada em captura de vídeo e imagem.

2- É possível usar webcams com o RaspberryPi?

R: Sim, porém em alguns casos os drivers tem que ser instalados manualmente.

3- Pra que servem as aplicações raspistill e raspivid?

R: Estas aplicações fazem captura de imagens e vídeos, respectivamente.

Processamento de imagem

O que é o OpenCV?
É uma biblioteca em C/C++ para o uso de visão computacional.
2. Qual a diferença entre face recognition e face detection? Qual é indicado para uso com OpenCV no RPi3?
Face detection apenas identifica rostos humanos em uma imagem, já face recognition diferencia rostos de pessoas distintas. O RPi com OpenCV realiza face detection devido ao seu baixo poder computacional. 
3. Explique as limitações do RPi para processamento de imagens em tempo real.
Devido às limitações de hardware dos sistemas embarcados e da natureza custosa dos algoritmos de visão computacional, o processamento não atende às demandas de tempo real, não garantindo o baixo tempo de resposta necessário.
Audio

Quais as formas de trabalhar com áudio no

Raspberry Pi?

R.: HDMI, USB, bluetooth, HATs.

Como usar o RPi para transmitir sinal FM?

R.: Usando uma antena acoplada no GPIO e um

código adequando de transmissão.

Quais abordagens podem ser utilizadas para

conversão texto-para-áudio no RPi?

R.: Usando uma ferramenta pronta ou usando

uma ferramenta com treinamento

Interface arduino via serial

Quais são as formas de interface em tempo real com o Arduino?

UART, SPI e I2C.

2. Para que serve a biblioteca termios em C do Raspberry Pi?

Promove uma interface terminal para comunicação assíncrona serial.

3. Qual a maneira mais simples de estabelecer um framework mestre-escravo no RPi?

Fazendo uma conexão UART entre o RPi e o Arduino.

Perguntas cap 16

P: Qual o propósito de se usar um LKM?
R: LKM é um mecanismo para adicionar ou remover código do kernel Linux em tempo de execução. O objetivo deste mecanismo é prover modularidade ao kernel do linux, permitindo a adicao de drivers sem ser necessário pré carregamento ou rebuildar o kernel.

Como se define a o tipo e a permissão de um parâmetro de um módulo?
Ao inicializar um parâmetro do módulo, usa-se a função module_param(name, type, permissions);, onde os argumentos são, respectivamente, o nome do parâmetro, seu tipo, e as permissões.

nosso grupo propões a seguinte pergunta para a aula do cap16

Q: Cite 3 diferenças entre um módulo de kernel e um programa. 

R: Dentre as diversas diferenças, tem-se:

     - o módulo de kernel não executa sequencialmente;

     - o módulo de kernel não desaloca recursos automaticamente;

     - o módulo de kernel não tem acesso à bibliotecas para o espaço do usuário. 

.P: Para que serve o makefile?
R: Contém as definições necessárias para realizar o build do kernel module.

