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COORDENADORIA DO CURSO DE ENGENHARIA MECATRÔNICA 
PLANO DE ENSINO 

Disciplina: Modelagem e Simulação de Sistemas Dinâmicos Período: 6º Currículo: 2010 

Docente Responsável: Dênis de Castro Pereira Unidade Acadêmica: DETEM 

Pré-requisito: Equações Diferenciais B Co-requisito: - 

C.H. Total: 72h C.H. Prática: - C.H. Teórica: 72h Grau: Bacharelado Ano: 2024 Semestre: 2º 

EMENTA 

Representações de sinais e sistemas no domínio do tempo. Sinal contínuo e discreto. Equações diferenciais e de 
diferenças. Espaço de estados. Representações de sinais e sistemas no domínio da frequência. Transformadas: de 
Fourier, Laplace e Z. Modelagem de sistemas físicos mecânicos/elétricos/fluídicos/térmicos. Sistemas de 1ª, 2ª e 
ordens superiores. Resposta no domínio do tempo e da frequência. Métodos de simulação de sistemas 
dinâmicos. Técnicas de análise de resultados e simulações. Processamento de sinais. Filtragem. Modulação. 
Projeto de filtros. 

OBJETIVOS 

Conceder ao aluno fundamentos de sinais e sistemas, para que o mesmo possa, por meio de uma visão sistêmica, 
realizar processamento de sinais e conceber modelos dinâmicos de sistemas físicos. 

CONTEÚDO PROGRAMÁTICO 

1. Representação de sinais e sistemas no domínio do tempo: sinal contínuo e sinal discreto; representação de 
sinais na forma de impulsos, convolução de sinais contínuos e discretos. 

2. Representação de sinais e sistemas no domínio da frequência: transformada de Fourier; transformada de 
Laplace e transformada Z. 

3. Técnicas para modelagem de sistemas dinâmicos: modelagem de sistemas por função de transferência; 
modelagem de sistemas no espaço de estados. 

4. Modelagem de sistemas mecânicos: revisão das leis de Newton e conceitos físicos; modelagem de sistemas 
mecânicos translacionais e modelagem de sistemas mecânicos rotacionais. 

5. Modelagem de sistemas elétricos: revisão de conceitos físicos; leis de Kirchhoff e lei de Ohm; modelagem de 
circuitos elétricos RLC; modelagem de filtros. 

6. Modelagem de sistemas eletromecânicos: revisão de conceitos físicos; lei dos motores; lei dos geradores, 
exemplos de modelagem para sistemas eletromecânicos. 

7. Simulação computacional de modelos de sistemas: exemplos de simulação usando modelos de sistemas. 

METODOLOGIA DE ENSINO 

A unidade curricular será oferecida por meio de aulas expositivas utilizando principalmente o quadro, 
apresentação de slides quando necessário e simulações computacionais. 

CONTROLE DE FREQUÊNCIA E CRITÉRIOS DE AVALIAÇÃO 

Para o controle de frequência, serão utilizadas listas de presença, as quais serão assinadas pelos alunos durante 
as aulas presenciais. 
Para fins de avaliação, serão aplicadas duas provas teóricas, individuais e sem consulta. Haverá também um 
trabalho final da disciplina, que será computado como a terceira avaliação. Além disso, haverá listas de exercícios 
avaliativas (em dupla ou individual) a serem entregues pelos alunos. Ao final da disciplina, apenas os alunos com 
nota 4 ≤ n < 6 terão direito à prova substitutiva. A distribuição de pontos está definida a seguir: 

1. Prova (P1), abrangendo os itens 1, 2 e 3 do conteúdo programático. Valor: 3 pontos; 

2. Prova (P2), abrangendo os itens 4 e 5 do conteúdo programático. Valor: 3 pontos; 

3. Trabalho final (TF), abrangendo os itens 6 e 7 do conteúdo programático. Valor: 3 pontos; 

4. Listas de exercícios (LE), abrangendo todo o conteúdo programático. Valor: 1 ponto; 

5. Prova substitutiva (PS), abrangendo todo o conteúdo programático. Valor: 3 pontos. 
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