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A modu!éri'zac;éo de codigo de prog'r_améc;a’“\\o em projetos de sistemas embarcados mostram-se cada vez mais
presentes, devido a complexidade crescente dos sistemas atuais. Assim, uma nova linha de pesquisa na area de criagao
de novas té@_nic;as de modularizacdo (em programacao orientada a aspectos) estd sendo desenvolvida para a insercao
de aspectos em sistemas embarcados de tempo-real orientado a objetos.
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O projeto de pesquisa tem como gbjetivb"a'utifizagéo det uma fqrramenta‘de geracao de codigo denominada
GenERTICA (Generation of Embedded Real-Time Code based on Aspects) que, a partir de modelos UML (Unified
Modeling Language) que contenham ori'enia(;éo a objetos e aspectos, gera codigos fonte para a execucédo na plataforma
ORCOS/Virtex-11-Pro, procedimento este demonstrado pela Figura 1. O sistema operacional ORCOS (Organic
Reconfigurable Operating System) nao é orientado a aspectos, porem algumas funcionalidades de um framework de
aspectos da UML sao implementadas sem alteracao de sua estrutura.

Como estudo de caso, foi desenvolvida a modelagem e implementac;é:o do sistema de movimentacao de uma
cadeira de rodas, como representado na Figura 2. Os testes estao sendo realizados a partir da execucao de tarefas
concorrentes criadas para utilizacéo de recursos disponiveis no sistema operacional, como o uso de escalonadores,
semaforos, monitores e controladores de hardware, e recursos da placa Virtex-11-Pro como pinos I/O e memoria.
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