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MODELOS DE SISTEMAS
Modelos matemáticos

Leis físicas fundamentais
•Equações de conservação
•Equações constitutivas

Sistemas
•Mecânicos
•Elétricos
•Térmicos
•Fluidos



Equações de Conservação

Conservação da quantidade de movimento linear
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Conservação da quantidade de movimento angular
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Equações de Conservação

Conservação da carga elétrica (Lei de Kirchoff)
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Conservação da massa
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Equações de Conservação

Conservação da energia
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Equações Constitutivas

Leis físicas fundamentais que regem o comportamento
de um elemento de um sistema

Exemplos

•Massa
•Mola
•Amortecedor

•Resistor
•Capacitor
•Indutor



Sistemas Mecânicos Mola
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Sistemas Mecânicos Amortecedor
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Sistemas Mecânicos Massa
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Sistemas Mecânicos em Rotação

Mola torcional θkT =
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Construindo um Modelo para um
Sistema Mecânico
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Resposta de um sistema de 2a ordem
( ) ( ) [ ][ ]tte

k
Ftx t 156sen162,0156cos1 28,25 +−= −

0 0.05 0.1 0.15 0.2 0.25
0

5

10

15

2020

0

i t( )

0.30 t

x(t)
Mathcad Document

Edita 
gráfico



Sistemas Mecânicos de Rotação

2

2

dt
dJckT θωθ =−− Tk

dt
dc

dt
dJ =++ θθθ

2

2

J
k

n =ωFreqüência angular natural

( )Jk
c

2
=ζRazão de amortecimento

k
T

dt
d

dt
d

nn

=++ θθ
ω
ζθ

ω
21

2

2

2



Exemplo de Sistema Mecânico
Suspensão de automóvel
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Exemplo de Sistema Mecânico
Suspensão de automóvel
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