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Introduction
Développement embarqué ?

Un logiciel est compilé pour une architecture processeur
spécifique.

⇒ Nécessité de compiler les logiciels pour la version spécifique
de l’architecture matérielle utilisée.
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Introduction
Développement embarqué ?

De nombreux besoins liés au développement embarqué :
l Avoir un système complet sur la cible (OS, outils, librairies...)
l Avoir une chaîne de cross-compilation et les outils qui vont

avec
l Pouvoir tester le logiciel sans avoir besoin du matériel
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Introduction
Vers la génération de système

On génère un système, mais comment on fait ?
Il existe des outils pour ne pas le faire à la main :

l Buildroot
l Busybox
l Yocto Project
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Yocto Project
Introduction

It’s not an embedded Linux Distribution, it creates a custom
one for you.

l Projet open source de la Fondation Linux
l Ensemble d’outils, de méthodes, de templates, d’exemples

pour générer une distribution Linux embarquée, peu importe
la plateforme matérielle utilisée

l Basé sur le système de construction OpenEmbedded
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Yocto Project
Introduction
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Yocto Project
Concepts

l Couche
m Permet de hiérarchiser logiquement les metadata
m Contient un ensemble de metadata

l Metadata
m Ensemble de fichiers pour construire un programme
m Contient : recette, fichiers de configuration, patchs, scripts...

l Recette
m Unité de base
m Fichier qui contient les instructions pour construire un

programme
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Yocto Project
Fonctionnement
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RobOMAP3-RT
Présentation

l Recettes pour générer des images pour les processeurs TI
OMAP3

l Initiative des laboratoires Gipsa, Heudiasyc et ISM
l Disponible en open source :
https://github.com/2rm-robotics/robomap3-rt

l Intégration de recettes ROS existantes
m https://github.com/bmwcarit/meta-ros

m Mise en place d’une chaîne de cross-compilation
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RobOMAP3-RT
Utilisation à Heudiasyc
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