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 Discretización de reguladores continuos 

 

 Diseño del filtro antialiasing 

 

 Selección de la frecuencia de muestreo 

 

 Ejemplo de discretización 
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 Diseño de reguladores discretos: 
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Sistema continuo Sistema discreto 

Modelo ecuaciones diferenciales Ecuaciones en diferencias 

Transformada en s (Laplace) Transformada en z 

Diseño en s (LdR, frecuencia, …) Diseño en z (LdR,…) 

Regulador continuo Regulador discreto 

Sistema muestreado 

Sistema muestreado 

Discretización exacta 

Discretización por 

aproximación 



 Aproximación de Tustin (bilineal, trapezoidal) 
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 Método de mapeado polo-cero (MPZ) 
◦ Se mapean los polos y ceros utilizando la relación  

 

   exacta z-s: 

 

 

 
◦ Si el numerador es de menor orden que el denominador se añaden 

potencias de (z + 1) 
 
 
 

◦ Se igualan las ganancias estáticas (eliminando polos s = 0, z = 1) 
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Método de mapeado polo-cero modificado (MMPZ) 
◦ Se mapean los polos y ceros utilizando la relación  

 

   exacta z-s: 

 

 

 
◦ Si el numerador es orden menor que el orden del denominador 

menos uno (n < m – 1) se añaden potencias de (z + 1) 
 
 
 

◦ Se igualan las ganancias estáticas (eliminando polos s = 0, z = 1) 
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 Filtros de Butterworth 
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 Selección de la frecuencia del filtro 
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Especificaciones: 



 Selección de la frecuencia del filtro 
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Especificaciones: 



 Sin filtro antialiasing y discretización por 
aproximación 

 

 

 Con filtro antialiasing y discretización por 
aproximación 

 

 

 Subir !m implica un problema de coste y de 
cuantificación. Si no es posible habrá que 
recurrir al diseño discreto 
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Especificaciones: 

Prevista 

Obtenida 

Criterio de la bisectriz 
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Aproximación de Tustin:  
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