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Definicdo e classificagdo de sinais e sistemas. Analise do comportamento de sistemas lineares e invariantes no tempo.
Célculo de energia de um sinal.
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2. Haykin, S. Veen, B. V. “Sinais e Sistemas” 2th edition. Editora Bookman.
3. Hsu, Hwei P,"Teoria e Problemas de Sinais e Sistemas", Bookman Editora.

BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTAR

1. GIROD, B. Rabenstein, STENGER, R.A. “Sinais e Sistemas” LTC.

2. OPPENHEIN, ALAN V.; WIILLSKY, ALAN S.; NAWAB, HAMI,"Sinais e Sistemas", 2* edi¢do 2010, Ed.Pearson

3. M. J. Roberts, "Fundamentos de Sinais e Sistemas", Editora McGraw Hill.

4. CARLSON, G. E. Signal and Linear System Analysis. John Wiley & Sons, 1998.

5. D' Azzo, J.J. & Houpis, C. H."Linear Control Systems Analysis and Design: Conventional and Modern", McGraw Hill,
4th edition, 1995.

OBJETIVOS GERAIS

Capacitar o aluno para a modelagem e a andlise de sinais e sistemas lineares.

METODOLOGIA

Aulas tedricas expositivas e simulagdes computacionais do comportamento de sistemas lineares.

CRITERIO DE AVALIACAO

Provas aplicadas em sala de aula e pela proposigéo e avaliagdo de trabalhos de simulagdo computacional.
P1 —Prova 1, P2 — Prova 2, T — Trabalho, M — Média, PF — Prova Final, MF — Media Final

M = (P1 +0.8P2 +0.2T)/2. Se M>7, MF =M => Aluno aprovado.

Se M<7, MF = (M + PF)/2. Se MF>5 => Aluno aprovado.

Se MF<5 => Aluno reprovado.
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PROGRAMA

Sinais e sistemas:
1.1. Tamanho do sinal:
1.1.1. Energia do sinal;
1.1.2. Poténcia do sinal.
1.2. Operacdes com sinais:
1.2.1. Deslocamento temporal,;
1.2.2. Escalonamento temporal;
1.2.3. Reversao temporal;
1.2.4. Operagdes combinadas.
1.3. Funcgdes pares e impares:
1.3.1. Propriedades de fungdes pares e impares;
1.3.2. Componentes pares e impares de um sinal.
1.4. Sistemas.
1.5. Classificag¢do dos sistemas:
1.5.1. Sistemas lineares e ndo lineares;
1.5.2. Sistemas invariantes e variantes no tempo;
1.5.3. Sistemas instantaneos e dinamicos;
1.5.4. Sistema causal ¢ ndo causal,
1.5.5. Sistemas em tempo continuo e tempo discreto;
1.5.6. Sistemas analdgicos e digitais;
1.5.7. Sistemas inversiveis e ndo inversiveis;
1.5.8. Sistemas estaveis e instaveis.
1.6. Modelo de sistema: Descrig@o entrada-saida:
1.6.1. Sistemas elétricos;
1.6.2. Sistemas mecanicos;

1.6.3. Sistemas eletromecanicos.

Anilise do dominio do tempo de sistemas em tempo continuo:
2.1. Resposta de entrada nula.
2.2. Resposta ao impulso unitério.
2.3. Resposta de estado nulo:
2.3.1. Integral de convolugao;
2.3.2. Convolugao grafica;
2.3.3. Resposta total.
2.4. Solugdo classica de equagdes diferenciais:
2.4.1. Resposta forgada: Método dos coeficientes indeterminados.
2.5. Estabilidade BIBO.
2.6. Comportamento de sistemas:
2.6.1. Dependéncia dos modos caracteristicos;
2.6.2. Tempo de resposta e a constante de tempo de um sistema;

2.6.3. Constante de tempo e o tempo de subida de um sistema;
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2.6.4. Constante de tempo e filtragem;

2.6.5. Ressonancia.

Anilise no dominio do tempo de sistemas em tempo discreto
3.1. Tamanho de um sinal em tempo discreto;
3.2. Operagdes uteis com sinais;
3.3. Modelos uteis em tempo discreto:
3.3.1. Fung¢ao impulso discreta no tempo;
3.3.2. Fungdo degrau unitario discreta no tempo;
3.3.3. Exponencial discreta no tempo;
3.3.4. Sendide discreta no tempo;
3.3.5. Exponencial complexa discreta no tempo.
3.4. Classificacdo de sistemas em tempo discreto;
3.5. Equagdes de sistemas em tempo discreto:
3.5.1. Solug@o recursiva de equagdes diferenca;
3.6. Resposta do sistema a entrada nula;
3.7. Resposta ao impulso unitario;
3.8. Resposta do sistema de estado nulo:
3.8.1. Procedimento grafico para o somatério de convolugdo;
3.8.2. Fungdo exponencial de duracdo infinita;
3.8.3. Resposta total.
3.9. Solugdo classicas de equacdes diferenca lineares;
3.10. Estabilidade BIBO.

Anailise de sistemas em tempo continuo utilizando a transformada de Laplace
4.1. Transformada de Laplace;
4.2. Propriedades da transformada de Laplace;
4.3. Solucdo de equagdes diferenciais e integro - diferenciais:
4.3.1. Resposta de estado nulo;
4.3.2. Estabilidade;
4.3.3. Sistemas inversos.
Anilise no dominio do tempo de sistemas em tempo discreto
5.1. Tamanho de um sinal em tempo discreto;
5.2. Operagdes uteis com sinais;
5.3. Modelos uteis em tempo discreto:
5.3.1. Fung¢ao impulso discreta no tempo;
5.3.2. Fung¢ao degrau unitario discreta no tempo;
5.3.3. Exponencial discreta no tempo;
5.3.4. Senoide discreta no tempo;
5.3.5. Exponencial complexa discreta no tempo.
5.4. Classificagdo de sistemas em tempo discreto;
5.5. Equagdes de sistemas em tempo discreto:
5.5.1. Solug@o recursiva de equagdes diferenca;
5.6. Resposta do sistema a entrada nula;
5.7. Resposta ao impulso unitério;

5.8. Resposta do sistema de estado nulo:
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5.8.1. Procedimento grafico para o somatorio de convolugdo;
5.8.2. Fungdo exponencial de duragéo infinita;
5.8.3. Resposta total.

5.9. Solugdo classica de equagdes diferenga lineares;
Estabilidade BIBO.

PROFESSOR RESPONSAVEL PELA DISCIPLINA

CHEFE DO DEPARTAMENTO

Josiel Alves Gouveia

Waltencir dos Santos Andrade
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