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이 책은 작고 간단한 임베디드 운영체제를 만들어 보면서 운영체제의 원리를 가르쳐준다. 
어려운 전공 서적에나 나올 법한 설명들은 잠시 제쳐두고, 일단 코딩을 하면서 작동 방식을 
파악하다 보면 이론 역시 쉽게 이해하게 될 것이다. 학교에서 배운 ‘운영체제 이론’만으로는 
부족한 학생부터 운영체제가 어떻게 작동하는지 궁금한 사람, 임베디드 펌웨어를 개발해야 
하는 개발자에 이르기까지, 이 책을 따라가다 보면 어느덧 작은 운영체제를 완성하게 될 
것이다. 
  
이 책에서 다루는 내용 

●​ ARM 아키텍처의 기본 
●​ 부트로더 재활용 
●​ exception 핸들링 
●​ 컨텍스트 스위칭 
●​ 메모리 관리 
●​ 외부 인터럽트 제어 
●​ 시스템 콜 
●​ 태스크 간 통신 
●​ 동기화 
●​ 디바이스 드라이버 
●​ 에뮬레이터용 실습 코드 
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