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Arhitectura - notiune

* Arhitectura se refera la structurile fundamentale ale unui sistem si la
disciplina crearii unor astfel de structuri si sisteme.

 Fiecare structura cuprinde elemente software sau hardware, relatii
intre ele si proprietati atat ale elementelor, cat si ale relatiilor.

* Functioneaza ca un plan pentru sistem si proiectul de dezvoltare,
stabilind sarcinile necesare pentru a fi executate de echipele de
proiectare.

https://en.wikipedia.org/wiki/Software architecture



https://en.wikipedia.org/wiki/Software_architecture

Arhitectura casa

* Arhitectura unui sistem este o metafora, analoga arhitecturii unei
cladiri.




Arhitectura in procesul de dezvoltare V-Model
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Sistem - Structura

Sistem — totalitatea de componente interconectate care participa la rezolvarea
unei probleme
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Sistem - Functional

Sistemul realizeaza o functie complexa reprezentata de multitudinea de functii
de transfer ale prin care trece semnalul de la intrare spre iesire
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Arhitectura sistem - HW

 CPU — unitatea centrala de procesare

* I/0 — module periferice transforma
ECU semnal electric in informatie si invers

SoC * MCU — microcontroler, compus din

 Sistem on Chip — Chip in care sunt

> integrate unitati de calcul si alte
componente electronice

e ECU — Unitate de Control Electronica.
Cablaj imprimat cu componente
electronice

* Device — dispozitivul reprezentat de
forma sa mecanica si circuite
electronice incorporate in el.
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VS1005 — All-In-One MP3 Audio System-on-a-Chip
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Arhitectura sistem - HW
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ECU - Unitatea de control electronica




Arhitectura sistem - HW
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Structura Dispozitivului

Device — dispozitivul reprezentat de forma sa mecanica si circuite
electronice incorporate in el. .
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Arhitectura de sistem a Dispozitivului 0T

Un Sistem Incorporat reprezintd un dispozitiv sau echipament realizat prin inginerie din diferite domenii
cu ar fi Inginerie Mecanica (ME), Inginerie Electrica (EE), si Inginerie Software (SWE).
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AUTOSAR — AUTomotive Open System ARchitecture

# Services layer is independent of
microcontroller (MCU) and ECU hardware

——— 8 ECU abstraction layer and complex drivers are independent of
microcantroller (MCU) and dependent on ECU hardware
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AUTOSAR — AUTomotive Open System ARchitecture
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Sistem - Structura

Sistem — totalitatea de componente interconectate care participa la rezolvarea
unei probleme
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JuaLunNALS [ESALL

Exemplu arhitectura: Sensor logger
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Exemplu arhitectura: 3 DOF Robotic Arm
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Sistem - Functional

Sistemul realizeaza o functie complexa reprezentata de multitudinea de functii
de transfer ale prin care trece semnalul de la intrare spre iesire

Transfer
Function
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Sistem — Flux de informatie
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Sistem — Semnal/Canal
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loT — Configurator Platforma

B | Embedded Systems Application Builder - arm_6dof_cfg_tstjson

File Generate Tools
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ROS — Robot Operating System
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Sistem |Incorporat - Dispozitiv

Un Sistem Incorporat reprezinta un dispozitiv sau echipament realizat prin inginerie din diferite domenii
cu ar fi Inginerie Mecanica (ME), Inginerie Electrica (EE), si Inginerie Software (SWE).
com |eZ7

Internet of
Things
PHY t

Application )
Device
Platform
BSW + OS §
I PHY

Ul

DB POW
SNS | ACT

useR % N

Device




