Sistema para aplicações em  Mecatrônica e Automobilística

1 – Por que usar FPGA para projetos de tempo real? Escolha a alternativa que melhor responde a essa pergunta:

a) Porque FPGAs tem um pequeno custo para adquirir e implementar;

b) Porque FPGAs são mais fáceis para programar;

c) Porque FPGAs por ser um reconfigurável permite modificações em tempo de execução e  paralelismo na execução;

d) Porque FPGAs ajudam a prototipação de sistemas que serão hardware específico.

Resposta: C

2 – Para um projeto que não tenha muito investimento e precise de processamento paralelo, que sistema usar? Escolha a alternativa que melhor responde a essa pergunta:

a) Hadware específico

b) FPGA

c) Processador de propósito geral

d) Processador de propósito específico

Resposta: B

3 – O que é um watchdog? Escolha a alternativa que melhor responde a essa pergunta:

a) É um dispositivo que fica verificando corretude do código em execução;

b) É um temporizador que verifica os processos e aplica correções ao sistema;

c) É um software responsável por fazer a contagem de tempo de uma tarefa;

d) É um sistema complexo responsável por fazer a correção de dados que foram transferidos em um barramento.

Resposta: B

4 – Qual a diferença entre módulos e tarefas? Escolha a alternativa que melhor responde a essa pergunta:

a) Módulo corresponde a parte fixa do dispositivo alvo onde as tarefas representam diferentes processamentos de sinais de funcionalidades do modulo;

b) Módulo é um agrupamento de dispositivos e tarefas são conjuntos de softwares para os módulos;

c) Módulo é responsável pelo processamento em software e tarefas responsáveis por processamento em hardware;

d) Módulo representa a totalidade do sistema e tarefa representa a totalidade de um hardware.

Resposta: A

5 – Para melhoria de sistemas de tempo real, o que poderia ser usado? Escolha a alternativa que melhor responde a essa pergunta:

a) Processamento banch e filas;

b) Processamento em paralelo e reconfiguração em tempo de execução;

c) Processamento first-in-first-out e cumprimento de prazos temporais;

d) Processamento em software e utilização de códigos em árvore.

Resposta: B

6 – Como podemos descrever basicamente o processo de reconfiguração do sistema de tempo real para automóveis exposto em sala?

a) Através da construção de uma nova arquitetura voltada para um novo caso de uso

b) Pela simples substituição de uma tarefa por outra

c) Pelo desenvolvimento de um novo núcleo de execução apenas para o novo problema a ser solucionado. 

d) Apenas através do acréscimo de novos estados no fluxo da FSM.  

Resposta: B

7 – De que maneira as informações sobre a reconfiguração são recebidas pelo sistema de tempo real para automóveis dado?

a) É feita através de uma porta Fireware por ter maior taxa de transferência que a USB. 

b) É feita através da Internal Configuration Acess Port (ICAP), que é a única responsável por essa tarefa. 

c) Toda a comunicação, inclusive para reconfiguração, é feita apenas via USB.

d) Tanto a USB com a Internal Configuration Acess Port (ICAP) estão presentes no processo de reconfiguração.

Resposta: D

8 – Qual dos itens abaixo é utilizado para formar o módulo Hardware-ICAP no sistema de tempo real para automóveis dado?

a) Um microprocessador.

b) Uma IP core existente no mercado .

c) Blocos funcionais providos pela Xilinx.

d) nenhuma das anteriores.

Resposta: D

9 – Quais são as aplicações típicas para o sistema de controle de tempo real para automóveis dado?

a) Controle de drivers elétricos e motores.

b) Controle de comunicação via porta paralela.

c) Controle de servomecanismos pesados.

d) Controle de navegação naval.

Resposta: A

10 – Sobre o sistema de tempo real para automóveis marque Verdadeiro (V) ou Falso (F) para as alternativas abaixo.


(  ) O sistema suporta modificação dos algoritmos de controle e funcionalidades em tempo de execução.


(  ) Nenhuma funcionalidade foi  implementada diretamente em hardware. 


(  ) Nenhum microprocessador foi necessário para implementação desse controlador de tempo real.


(  ) A reconfiguração das funcionalidades de controle utilizam a interface ICAP.

Resposta: VFVV

11 – Marque Verdadeiro (V) ou Falso (F), de acordo com o uso de FPGA em sistemas automotivos.


(  ) O uso de dispositivos reconfiguráveis, como FPGA's, podem substituir diversos equipamentos de acordo com as necessidades do sistema.


(  ) A implementação de um sistema de controle em um dispositivo reconfigurável não influencia na comunicação entre outros dispositivos.


(  ) A porta ICAP (Internal Configuration Access Port) é utilizada para configurar a funcionalidade assumida pelo FPGA.


(  ) A função de controle na reconfiguração é distribuída. Sua implementação consiste em módulos e tarefas e são independentes de restrições temporais.


(  ) A reconfiguração de um módulo requer basicamente uma leitura de uma nova tarefa numa área específica do CI.

Resposta: VFVFV

12 –  Assinale a afirmativa correta

a) Cada tarefa possui três estados: não-lido, pronto e ativo. Para que a tarefa vá para ativo, é preciso receber um t-mark correspondente.

b) Comunicação Off-chip é composta basicamente por comunicação sobre reconfiguração e procesamento de sinal.

c)  A comunicação Off-chip refere-se apenas ao processamento de sinal

d) A comunicação On-chip engloba o controle em tempo real da reconfiguração do FPGA.

e) O controle em tempo real do sistema acontece apenas através da porta ICAP.

Resposta: A

13 – Qual a alternativa correta, quanto à funcionalidade da interface USB no sistema?

a) Permitir a auto-reconfiguração do FPGA.

b) Receber os dados de configuração (bitstreams) da memória externa e repassá-los para a memória interna.

c) Receber as instruções para conversão analógico/ digital.

d) Apenas serve para depuração do sistema (debug).

e) Conexão entre um sistema e outro idêntico.

Resposta: B

14 – De acordo com a estrutura do sistema, qual a parte responsável pelo monitoramento em tempo real e pelo processo de reconfiguração?

a) Sistema de comunicação

b) Interface de rede

c) Módulo reconfigurável

d) Controle Geral

e) Software de controle

Resposta: D

15 – De acordo com o artigo, quais as vantagens do FPGA, com relação ao microprocessador para implementar Sistemas de Controle em Tempo Real?

a) Maior pipeline e menor consumo de energia

b) Maior capacidade de armazenamento de tarefas

c) Comunicação mais rápida com o meio externo

d) Melhor interface com o usuário

e) Processamento paralelo das tarefas e implementação direta dos algoritmos

Resposta: E

16 – Se o tempo de reconfiguração de um módulo no FPGA for maior que o período da amostragem do sinal, então deve-se:

a) desenrolar os loops da tarefa

b) realizar uma busca antecipada de tarefas

c) reduzir o consumo em área da tarefa

d) adicionar blocos conversores A/D e D/A próximos as tarefas

Resposta: B

17 – Em relação às tarefas e módulos, não é correto afirmar que:

a) cada módulo pode possuir mais de uma única tarefa ativa

b) módulos são fixos 

c) tarefas são as várias formas de um módulo processar o sinal

d) Tarefas consomem área nos módulos

Resposta: A

18 – Qual das seguintes alternativas não é um desafio na reconfiguração dinâmica

a) Tempo de reconfiguração maior que amostragem do sinal

b) Natureza real-time do sinal

c) Controle dos identificadores globais

d) sistema controle em níveis mais altos

Resposta: D

19 – Qual das seguintes alternativas é uma vantagem de uma arquitetura de reconfiguração

a) redução de custos com implementação

b) Conexão entre os níveis mais altos de controle e o controle de tempo real

c) redução do consumo de energia

d) permite o uso de dispositivos fora do FPGA

Resposta: B

20 – Marque V ou F

(  ) é necessário controlar quais tarefas estão ativas num dado módulo

(  ) é necessário controlar quais tarefas foram carregadas para a plataforma

(  ) não é necessário gerenciar a taxa de amostragem do sinal

(  ) a complexidade da reconfiguração não é reduzida com o controle distribuído

Resposta: VVFF

