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Ementa 
Sistemas a Eventos Discretos (SEDs): conceituação, classificação, propriedades, exemplos; Redes de Petri e 
Verificação: definições, propriedades, análise, implementação, modelagem; verificação de propriedades; 
Autômatos e controle supervisório: Autômatos de Estados Finitos: conceituação básica, operações, controle 
supervisório de SEDs baseado em autômatos; Experiências práticas de uso dos formalismos na resolução de 
problemas de modelagem, análise e síntese de controladores para SEDs. 
 
Objetivos  

• Apresentar uma breve revisão de sistemas contínuos e discretos no tempo e os principais 
formalismos utilizados para modelá-los e controlá-los; 

• Mostrar que as técnicas de representação de sistemas que dependem do tempo não são adequadas 
para modelar sistemas cuja evolução depende exclusivamente da ocorrência de eventos. Definir 
formalmente de Sistemas a Eventos Discretos (SEDs); 

• Introduzir a modelagem formal de SEDs utilizando-se redes de Petri. 
• Introduzir técnicas de verificação formais de propriedades de sistemas modelados por redes de Petri; 
• Apresentar outro formalismo matemático utilizado para modelar SEDs: autômatos; 
• Apresentar projeto de controladores utilizando autômatos; 
• Realizar projetos de modelagem e síntese de controladores utilizando-se ambos os formalismos 

apresentados. 
 
Conteúdo Programático 
Sistemas a Eventos Discretos 

1. Conceito de estado e trajetória de sistemas; 
2. Classificação de sistemas; 

(a) Sistemas lineares; 
(b) Sistemas invariantes no tempo; 
(c) Sistemas dinâmicos; 
(d) Sistemas contínuos e discretos no tempo. 

3. Exemplos de sistemas e como são classificados; 
4. Modelos de sistemas dinâmicos e estáticos; 
5. Conceituação de Sistemas a Eventos Discretos (SEDs); 
6. Propriedades de SEDs; 
7. Exemplos de SEDs. 

 
Redes de Petri 

1. Definição de grafo de uma rede de Petri; 
2. Redes de Petri marcadas; 
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3. Dinâmica de redes de Petri; 
4. Redes de Petri rotuladas; 
5. Redes de Petri rotuladas estendidas (RPRE); 
6. Grafo de alcançabilidade; 
7. Composição de redes de Petri por fusão de lugares e transições; 
8. Síntese de controladores modelados por redes de Petri; 
9. Redes de Petri interpretadas para controle (RPIC); 
10. Síntese de controladores em RPIC; 
11. Métodos de conversão de controladores em RPIC para linguagens de programação de CLP; 
12. Verificação formal de sistemas; 
13. Linear temporal logic (LTL). 

 
Autômatos e controle supervisório 

1. Conceituação de eventos, traços e linguagens; 
2. Modelagem de sistemas por linguagens; 
3. Operações com linguagens; 
4. Autômatos de estados finito; 
5. Linguagens gerada e marcada por autômatos; 
6. Operações com autômatos; 
7. Autômatos com observação parcial de eventos; 
8. Controle supervisório baseado em autômatos; 
9. Controlabilidade e observabilidade; 
10. Síntese de controladores; 
11. Análise de sistemas controlados por autômatos. 
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