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TABLA DE TRANSFORMADA Z

Si bien la transformada Z se define en el dominio temporal existen tablas que permiten 

transformar al plano Z expresiones representadas en el campo transformado de Laplace.
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EJEMPLO:

El siguientes diagrama representa un sistema muestreado de control. Obtenga una

expresión para la salida C(z) cuando se le aplica una entrada R(s) en forma de escalón

de amplitud unitaria.
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   2 1s  

   2 1s  

Aliasing

Teorema del 

muestreo

El teorema demuestra que la reconstrucción exacta de una 

señal periódica continua en banda base a partir de sus 

muestras, es matemáticamente posible si la señal está 

limitada en banda y la tasa de muestreo es superior al doble 

de su ancho de banda.
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Y  los ceros son z1= -0,91583 y z2= -1,00716
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