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4.2. Caracteŕısticas y elementos del firmware . . . . . . . . . . . . . . . . . 45

4.2.1. Criterios de diseño . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 45

4.2.2. Sistema operativo en tiempo real . . . . . . . . . . . . . . . . . 47

4.2.3. Interacción entre tareas del RTOS . . . . . . . . . . . . . . . . . 48
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