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OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

En l'actualitat és evident una evolucié en el sector de I'automocidé cap a vehicles que fan un Us exhaustiu de tecnologies electroniques
i de les comunicacions. Vehicles amb tot tipus de sensors i actuadors (temperatura, proximitat, cameres, assisténcia en conduccio,
aparcament, ...), tecnologies de comunicacions de llarg i curt abast (4G, 5G, RFID/NFC, WiFi,... ) i els seus serveis associats (accés a
Internet, infotainment, teleoperacid, ...) fan cada dia més comoda, fiable i segura la conduccid. Per dotar als vehicles amb totes
aquestes possibilitats, son nombroses les companyies, tant nacionals com internacionals, que centren el seu esforg en la produccio de
sistemes que permetin a les fabriques de vehicles estar a I'avantguarda en |'oferta que fan als seus possibles clients. Aquestes
companyies constitueixen en |'actualitat una atractiva destinacié en la qual exercir la seva labor per a enginyers de telecomunicacio i
informatics amb especial interés en el desenvolupament i programacié de sistemes embedded.

Aquesta assignatura sorgeix de la necessitat d'oferir una primera especialitzacié per als enginyers que desitgin orientar la seva
carrera professional cap a la contribucié en el desenvolupament d'aquests sistemes electronics de comunicacions. Ha estat dissenyada
en col-laboracidé entre grups de recerca de diferents departaments de la UPC i grups de treball de companyies capdavanteres en el
sector de I'electronica per a l'automocid. Entre els seus continguts s'inclouen els aspectes relacionats amb desenvolupament de
programari per a aquest tipus de sistemes, sistemes operatius en temps real, busos de comunicacions i arquitectures de referéncia. A
més, s'estudien els processos relacionats amb I'avaluacid, verificacid, validacio i seguretat funcional del programari desenvolupat.
Com a resultat, s'ofereix una interessant formacid prévia que permeti als titulats entrar amb garanties d'éxit en aquesta apassionant
industria.
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HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores grup gran 26,0 20.80
Hores grup petit 13,0 10.40
Hores aprenentatge autonom 86,0 68.80

Dedicacio total: 125 h

CONTINGUTS

1. Introduccio

Descripcio:

1.1. Obertura.

1.2. El model V.

1.3. Conceptes emergents.

1.3.1. Programari incrustat i telematica.

1.3.2. Seguretat funcional, arquitectura de programari i testing.
1.3.3. Avaluacioé de processos.

1.4. Estructura del curs. Informacio practica.

Dedicaci6: Oh 45m
Grup gran/Teoria: Oh 45m

2. Programari encastat.

Descripcio:

2.1. Principis de disseny de programari encastat.
2.1.1. Practiques de disseny i codificacié d'algorismes.
2.1.2. Técniques avancades d'E/S.

2.1.2.1. E/S gestionada per DMA.

2.1.2.2. E/S manejada per interrupcio.

2.1.3. Regles de disseny i bones practiques MISRA-C.
2.2. RTOS.

2.2.1. Introducci6.

2.2.2. Nucli.

2.2.3. Tasques, multitarea i multihilo.

2.2.4. Programador.

2.2.5. Comunicacio entre processos.

2.3. El protocol de comunicacié CAN.

2.3.1. Introduccio.

2.3.2. Topologia del bus.

2.3.3. Missatges CAN.

2.3.4. Capa fisica.

2.3.5. Bit Timing.

2.3.6. Maneig d'errors.

2.3.7. Versions de protocol (2.0A, 2.0B, Open).

2.4. Sessions de laboratori.

2.4.1. Introducci6 al laboratori i les eines de disseny.
2.4.2. Disseny d'una aplicacié de programari independent.
2.4.3. Disseny d'una aplicacié de programari basada en un RTOS.

Dedicacié: 8h 30m
Grup gran/Teoria: 8h 30m
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3. Autosar.

Descripcio:

3.1. Arquitectures de referéncia i el seu paper en els sistemes de programari.
3.2. AUTOSAR: una arquitectura de referéncia de programari per a la industria automotriz.
3.2.1. Metes.

3.2.2. Cronologia. Releases.

3.2.3. Partnership.

3.3. Aspectes basics.

3.3.1. Protocols de comunicacié en autopmocion: CAN, LIN, Flexray.
3.3.2. Diagnosticos. UDS ISO 14229. Adaptacié de UDS a CAN.

3.4. Elements constitutius de AUTOSAR.

3.4.1. Les capes.

3.4.1.1. Programari basic. Dependéncies.

3.4.1.2. Runtime Environment i la seva configuracio.

3.4.1.3. Capa d'aplicacio.

3.4.2. El bus funcional virtual.

3.4.3. Interficies.

3.5. Metodologia AUTOSAR.

3.5.1. Arquitectura.

3.5.2. Processos de desenvolupament.

3.5.3. Producci6 de programari. Generaci6 de codi (basat en model).
3.5.4. Intercanvi de dades.

3.5.5. Suport d'eines.

3.6. Conclusions.

Dedicacié: 6h 15m
Grup gran/Teoria: 6h 15m

4. Telematica.

Descripcio:

4.1. Comunicacions V2X.

4.1.1. Sistemes intel-ligents de transport (ITS).

4.1.2. Arquitectura ETSI.

4.1.2.1. Capa d'aplicacio.

4.1.2.2. Capa de facilities.

4.1.2.2.1. Serveis basics i missatges.

4.1.2.3. Capa de xarxa i transport.

4.1.2.3.1. Protocol de transport basic (BTP).

4.1.2.3.2. GeoNetworking.

4.1.2.4. Capa d'accés.

4.1.2.4.1. IEEE 802.11p / ITS-G5.

4.1.2.4.2. Cellular V2X.

4.2. Linux encastat en automocio.

4.2.1. Arquitectura del kernel de Linux: punts essencials per adaptar el kernel a una plataforma encastada personalitzada.
4.2.2. Técniques de dimensionament del kernel.

4.2.3. Yocto Distribution: Entorn de desenvolupament creuat per a projectes integrats.
4.2.4. Bootloaders. O-Boot i Android Fastboot.

4.2.5. Emmagatzematge Flaix i sistemes d'arxius.

4.2.6. Desenvolupament i depuracié d'aplicacions sobre Linux per a sistemes encastats.
4.3. Sessions de laboratori.

4.3.1. Desenvolupament d'una aplicacié Linux per iniciar i interactuar amb una TCU basada en modem Qualcomm.

Dedicacié: 7h 45m
Grup gran/Teoria: 7h 45m
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5. Verificacio i validacio.

Descripcio:

5.1. Introduccid.

5.1.1. Definicié i importancia de Programari Quality Assurance & Testing.
5.1.2. Gestid de riscos.

5.1.3. Proves en Agile i DevOps.

5.1.4. Software testing economics.

5.2. Nivells de prova (proves unitaries, proves del sistema, proves d'integracio, ...).

5.2.1. Formes de provar el programari.

5.2.2. Els set principis de prova.

5.2.3. Nivells i responsabilitats de prova de programari.
5.2.4. Tipus de prova de programari.

5.3. Métodes de prova (black box, white box, grey box, ...).
5.3.1. Model V i métodes de prova.

5.3.2. El cicle de vida de prova.

5.3.3. Gesti6 de proves.

5.3.4. Gestio de defectes.

5.3.5. Disseny de casos de prova.

5.3.6. Practicant el cicle de vida de prova (disseny de cas de prova, execucié de cas de prova i informe de defectes).

5.4. Automatitzacié de proves.

5.4.1. Introduccié a I'automatitzacié de proves.

5.4.2. Cap a un marc d'automatitzacié de proves d'acceptacio.
5.4.3. Enregistrament vs automatitzaci6 en capes.

5.4.4. Conceptes basics per a I'automatitzacié de JUnit + Selenium.
5.4.5. Proves automatitzades per APIs.

5.4.6. Practica d'automatitzacié de casos de prova (el desafiament de 10 nivells).

5.4.7. Proves automatitzades en dispositius mobils (demostracid).
5.5. Desenvolupament basat en proves.

5.5.1. El concepte de desenvolupament basat en proves.

5.5.2. Test-First & Acceptance Test-Driven Development.

5.5.3. Practicant TDD a través d'un petit exemple.

5.6. Conclusions.

5.6.1. Conclusions.

Dedicaci6: 6h 15m
Grup gran/Teoria: 6h 15m
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6. Seguretat funcional.

Descripcio:

6.1. Introduccid.

6.1.1. Qué és la seguretat funcional?

6.1.2. Seguretat funcional i seguretat del producte / ciberseguridad.
6.1.3. Estandards de seguretat funcional i definicions.

6.1.4. Visi6 general d'IS026262.

6.2. Conceptes de seguretat.

6.2.1. Analisi de perills i riscos i determinacié de ASIL.

6.2.2. Arquitectures i exemples a nivell de sistema.

6.3. Seguretat del programari.

6.3.1. Requeriments de seguretat.

6.3.2. Arquitectures de programari per a la seguretat funcional.
6.3.3. Patrons en arquitectures programari, I-Gas koncept.
6.3.4. Conceptes sobre "Freedom from Interference".

6.3.5. Analisi de seguretat a nivell programari.

6.3.6. Autosar i seguretat funcional.

6.3.7. Visi6 general del procés de seguretat del programari.

Dedicacié: 5h 30m
Grup gran/Teoria: 5h 30m

7. Metodologia SPICE.

Descripcio:

7.1. Introduccié.

7.2. Models de maduresa de procés. CMM. ESPECIA.
7.3. SPICE en automocio.

7.3.1. Grups de processos.

7.3.2. Work Products.

7.3.3. Nivells de maduresa.

7.4. Conclusions.

Dedicacioé: 4h
Grup gran/Teoria: 4h

SISTEMA DE QUALIFICACIO

L'avaluacio es realitza a través de la realitzacié de treballs individuals, corresponents a cadascun dels diferents moduls que formen

I'assignatura.

Els estudiants han de lliurar un treball per cada modul, i tots els treballs tenen el mateix pes per a I'avaluacio final.
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