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RESUMO

Mesmo ndo sendo tdo conhecida e estudada no ambiente académico, a
computag¢do em tempo real, ¢ uma das programacdes mais importantes, devido as areas
em que esta ¢ aplicada. Na atualidade, os sistemas em tempo real sdo encontrados em
diversos lugares, assim como em: sistemas multimidia, sistemas de freio automotivos,
sistemas de navegacdo em avides, alguns aparelhos médicos, usinas nucleares, sistemas
de controle de atitude e de satélites, entre outros lugares. Os sistemas em tempo real
podem ser divididos em dois tipos: os ndo-rigidos e os rigidos. Os ndo-rigidos, sao
sistemas que sdo desenvolvidos para funcionarem em tempo real, porém isso nio ¢é
prioridade para o sistema, que gerencia a execucao, desta forma a tarefa pode vir a ndo
ser executada, isso podera apenas comprometer o resultado do programa, a exemplo
deste temos: os sistemas de audio e video; porém, os rigidos, sao desenvolvidos para
que ndo haja descumprimento de nenhuma tarefa, pois caso haja o descumprimento de
alguma tarefa o resultado podera ser: a perda de uma transferéncia bancaria, ou a perda
de um satélite, ou até mesmo na perda de uma vida. Por isso, os estudos em
computacdo em tempo real se tornam tao importantes. Este trabalho tem como objetivo
realizar uma migracdo de um software de controle de atitude e d6rbita para um sistema
operacional e um processador em tempo real. Desta forma, para que este trabalho seja
executado, foi necessario estabelecer algumas etapas, para que o tal fosse concluido. E
estas etapas sdao: 1) compreender o SCAO (software de controle de atitude e orbita)
criado pelo Terceiro; 2) entender a computagdo em tempo real, e a maneira em que foi
implementada no SCAO; 3) realizar a simulacdo e tentar corrigir possiveis erros que
venham a ser gerados; 4) analisar os resultados gerados pela simulagdo, e analisa-los
conforme o estabelecido para o processador ERC 32, na missao da PMM (Plataforma
Multi-Missao); 5) e por ultimo realizar a migragdo do SCAO para o processador fisico
do ERC 32, e analisar os resultados da execugao neste ambiente.
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