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Método de sustitución directa



Efecto del tiempo muerto:

Aproximacion de Pade:
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Lugar  de  raíces
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Las raíces del polinomio del denominador 

de la función de transferencia son:
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Función de transferencia 

de lazo cerrado
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Raíz= -1

Raíz= -2

Raíces= -2+1j

-2-1j
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