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OBJETIVOS 
 

 
Ao final da disciplina o estudante será capaz de: 

1. Representar sinais e sistemas e suas analogias, determinando sua função de transferência e 

representação por diagramas de blocos; 

2. Analisar sistemas dinâmicos contínuos quanto a sua estabilidade e controlabilidade, pelos 

critérios clássicos; 

3. Modelar matematicamente sistemas dinâmicos por intermédio de equações diferenciais no 

domínio tempo e de funções de transferência no domínio freqüência; 

4. Utilizar ferramentas computacionais de análise de sistemas. 

 
 

EMENTA 
 

 
Teoria básica e aplicações à engenharia de sinais e sistemas. 

 
  

DESCRIÇÃO DO PROGRAMA 
 
 

1. Introdução aos sistemas digitais 
1.1. Dados digitais e bit 
1.2. Sistema binário 
1.3. Microcontroladores 



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 periódica 
   2.2.2. Amostragem de ordem múltipla 
   2.2.3. Amostragem de taxa múltipla 

     2.2.4. Amostragem aleatória 
2.3. Conversores digitais 

   2.3.1. Conversor Analógico-Digital (AD) 
   2.3.2. Conversor Digital-Analógico (DA) 

2.4. Quantização 
2.5. Sistema de controle digital com saída amostrada 
2.6. Amostrador 
2.7. Sustentador de ordem zero (ZOH) 
2.8. Teorema da amostragem, Shannon e Nyquist e o problema do aliasing 
2.9. Anti-Alias Pré-filtro e seu efeito 
2.10. Escolha do período de amostragem 

3. A Transformada Z 
3.1. Equações a diferença 
3.2. A transformada Z 
3.3. Propriedades da Transformada Z 
3.4. Funções de transferência discretas 
3.5. Transformando uma equação a diferenças em uma função de transferência discreta 
3.6. Obtenção da função de transferência amostrada (pulsada) 

4. Estabilidade de sistemas de controle 
4.1. Estabilidade de sistemas a partir da locação de pólos e zeros para sistemas contínuos e 
discretos 
4.2. Critérios de Routh-Hurwitz (R-H) 
4.3. Critério de Jury Branchard (J-B) 

5. Técnicas do Lugar das Raízes para sistemas contínuos e discretos 
5.1. Lugar das raízes 
5.2. Propriedades e Regras básicas para o traçado 
5.3. Lugar das raízes contínuo (Plano S) 
5.4. Mapeamento entre S e Z 
5.5. Lugar das raízes discreto (Plano Z) 
5.6. Estabilidade de sistemas com parâmetros variáveis 

6. Resposta no tempo de sistemas discretos 
6.1. Pólos, zeros e resposta de sistema 
6.2. Influência do período de Amostragem e como escolher um período de amostragem 
adequado. 
6.3. Teorema do valor final 
6.4. Teorema do valor inicial 

7. Técnicas de resposta em freqüência 
7.1. Definição 
7.2. Diagramas de Bode 
7.3. Construção 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 
7.7. Estabilidade, ganho de margem e ganho de fase via diagramas de Bode 

8. Introdução ao Matlab® 
8.1. Funções básicas 
8.2. Gerar funções de transferência contínuas e discretas 



8.3. Esboçar o lugar das raízes, a resposta no tempo e o diagrama de bode utilizando o 
comando “sisotool” 
8.4. Aprendendo a utilizar o Simulink 

9. Sistemas com atraso de transporte 
9.1. Introdução 
9.2. Modelo do atraso 

10. Espaço de estado de sistemas contínuos e amostrados. 
10.1. Introdução 
10.2. Modelagem no espaço de estado 
10.3. Estado 
10.4. Variáveis de estado 
10.5. Vetor de estado 
10.6. Espaço de estados 
10.7. Equações no espaço de estados 
10.8. Diagrama de blocos 
10.9. Função de transferência a partir de equação de espaço de estados 

11. Sistemas não-lineares. 
11.1. Introdução 
11.2. Métodos de linearização. 
11.3. Modelo de pequenos sinais 

   11.4. Exemplo de linearização 
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