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INTRODUCCION CONCEPTOS IMPORTANTES
Este TFT se centra en la validacion y verificacion del firmware de la IMU (Inertial Measurement Unit) es un dispositivo electronico
FPGA de una Unidad de Medida Inercial (IMU) para un lanzador espacial, que mide su velocidad lineal y angular. Son esenciales para la
con el objetivo de comprobar que cumple con los requisitos funcionales y estabilidad y control de vuelo de aviones y cohetes.
de rendimiento antes de su integracion en hardware real, cumpliendo con
los estandares de la Agencia Espacial Europea (ESA). El proyecto es una FPGA (Field Programmable Gate Array) es un tipo de circuito
colaboracion entre el Instituto Universitario de Microelectronica Aplicada integrado en el que se pueden programar Sus conexiones
(IUMA) de la ULPGC y Sener Aeroespacial, S.A. internas personalizando sus funcionalidades.

El trabajo tiene tres fases.
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El objetivo de la validacion es comprobar que todo el codigo de la IMU, después
de haberse programado en la FPGA fisica cumple con sus requisitos.

I Para poder comprobar los requisitos en la FPGA, se crea un banco de pruebas
| capaz de alimentarla con sefiales adecuadas y registrar en tiempo real la respuesta
del sistema ante distintas condiciones de funcionamiento.

Se utiliza la misma herramienta de comprobacion automatica usada para las
verificaciones a nivel TOP obteniendo también resultados satisfactorios.
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