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OBJETIVOS

Ao final da disciplina o estudante serd capaz de:

representagiio por diagramas de blocos:

critérios classicos;

4. Utilizar ferramentas computacionais de andlise de sistemas.

dominio tempo e de fungdes de transferéncia no dominio freqiiéneia;

I. Representar sinais ¢ sistemas e suas analogias, determinando sua fungio de transferéncia e
2. Analisar sistemas dindmicos continuos quanto a sua estabilidade e controlabilidade, pelos

1. Modelar matematicamente sistemas dinimicos por intermédio de equagdes diferenciais no

EMENTA

Teoria bésica e aplicagdes 4 engenharia de sinais e sistemas,

DESCRICAO DO PROGRAMA

1. Introdugiio aos sistemas digitais
1.1. Dados digitais e bit
1.2. Sistema binario
1.3. Microcontroladores
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2. Teoria de Sistemas Amostrados
2.1. Sinais e Sistemas

2.2. Sistemas de tempo discreto, ou sistemas a dados amostrados
2.2.1. Amostragem periodica
2.2.2. Amostragem de ordem multipla
2.2.3. Amostragem de taxa multipla
2.2 4. Amostragem aleatoria
2.3. Conversores digitais
2.3.1. Conversor Analogico-Digital (AD)
2.3.2. Conversor Digital-Analogico (DA)
2 4. Quantizagdo
2.5, Sistema de controle digital com saida amostrada
2.6. Amostrador
2.7. Sustentador de ordem zero (ZOH)
2.8, Teorema da amostragem, Shannon e Nyquist € o problema do aliasing
2.9 Anti-Alias Pré-filtro e seu efeito
2.10. Escolha do periodo de amostragem
! 3. A Transformada Z
U 3.1. Equagbes a diferenga
3.2. A transformada 7
3.3. Propriedades da Transformada Z
3.4. Fungdes de transferéncia discretas
3.5. Transformando uma equagdio a diferengas em uma fungéio de transferéncia discreta
3.6. Obtengdo da fungiio de transferéncia amostrada (pulsada)
4. Estabilidad sistemas de con
4.1. Estabilidade de sistemas a partir da locagdo de polos e zeros para sistemas continuos e
discretos
4.2 Critérios de Routh-Hurwitz (R-H)
4.3, Critério de Jury Branchard (J-B)
5, Técnicas do Lugar das Raizes para sistemas continuos e discretos
5.1, Lugar das raizes
5.2. Propriedades e Regras basicas para o tragado
5.3 Lugar das raizes continuo (Plano S)
5.4, Mapeamento entre S e Z
& 5.5. Lugar das raizes discreto (Plano Z)
5 6, Estabilidade de sistemas com pardmetros varidveis
6. Resposta no tempo de sistemas discretos
6.1. Polos, zeros e resposta de sistema
6.2. Influéncia do periodo de Amostragem e como escolher um periodo de amostragem
adequado.
6.3. Teorema do valor final
6.4, Teorema do valor inicial
7. Técnicas de resposta em freqiiéncia
7.1. Defini¢do
7.2. Diagramas de Bode
7.3. Construcio do Diagrama de Bode para os principais casos
7.4, Critério de Nyquist
7.5. Estabilidade via diagrama de Nyquist
7.6. Ganho de margem e ganho de fase
77. Estabilidade, ganho de margem e ganho de fase via diagramas de Bode
8. Introduciio a0 Matlab”
8.1. Fungdes basicas
8.2. Gerar fungdes de transferéncia continuas e discretas




9, Sistemas com atraso de transporte

10. Espaco de estado de sistemas continuos ¢ amostrados.
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8.3, Esbogar o lugar das raizes, a resposta no tempo € O diagrama de bode utilizando o i-jg

comando “sisotool”
8.4. Aprendendo a utilizar o Simulink

9 1. Introdugdo
0 2 Modelo do atraso

10.1. Introdugdo

10.2. Modelagem no espago de estado
10.3. Estado

10.4, Variaveis de estado

10.5. Vetor de estado

10.6. Espago de estados

10.7. Equagbes no espago de estados
10.8. Diagrama de blocos

10.9. Fungdo de transferéncia a partir de equacio de espago de estados
Sistemas nio-lineares.

11.1. Introdugéio
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- 11.2. Métodos de linearizagio.
11.3. Modelo de pequenos sinais
| 11.4. Exemplo de linearizagio i
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