


La naturaleza de las raíces del denominador son las que 

determinan el patrón de la respuesta temporal a una dada 

señal de entrada y nos permite un conocimiento cualitativo 

de la dinámica del sistema. Por lo que su ecuación 

característica será:

𝐺 𝑠 = K
𝑏0𝑠

𝑚 + 𝑏1𝑠
𝑚−1 + 𝑏𝑚−1𝑠 + 𝑏𝑚

𝑎0𝑠
𝑛 + 𝑎1𝑠

𝑛−1 + 𝑎𝑛−1𝑠 + 𝑎𝑛

𝐷 𝑠 = 𝑎0𝑠
𝑛 + 𝑎1𝑠

𝑛−1 + 𝑎𝑛−1𝑠 + 𝑎𝑛 = 0
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𝐶2
1!
𝑡 +
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2!
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𝑐𝑟
𝑟 − 1 !

𝑡𝑟−1 ∙ 𝑒𝑝𝑡

Los transitorios convergerán a cero si p es (-).



En resumen, en las raíces de la ecuación 

característica está la información sobre el patrón 

de la respuesta temporal de un sistema







𝑌 𝑠 =
𝐺𝑐(𝑠) ∙ 𝐺𝑝(𝑠) ∙ 𝐺𝑉(𝑠)

1 + 𝐺𝑐(𝑠) ∙ 𝐺𝑝(𝑠) ∙ 𝐺𝑉(𝑠) ∙ 𝐻(𝑠)
𝑟 +

𝐺𝑑2(𝑠)

1 + 𝐺𝑐(𝑠) ∙ 𝐺𝑝(𝑠) ∙ 𝐺𝑉(𝑠) ∙ 𝐻(𝑠)
𝑑2 +

+
𝐺𝑝 𝑠 ∙ 𝐺𝑑1(𝑠)

1 + 𝐺𝑐(𝑠) ∙ 𝐺𝑝(𝑠) ∙ 𝐺𝑉(𝑠) ∙ 𝐻(𝑠)
𝑑1 → 𝑌 𝑠 = 𝑇 𝑠 ∙ 𝑅 𝑠 = 𝑅(𝑠)

𝐺 𝑠

1 + 𝐺 𝑠 𝐻(𝑠)

Queda en evidencia que,  independientemente de cuál  sea la 

señal  de entrada considerada, la ecuación caracter íst ica 

siempre es la misma.



Por lo tanto definimos la ecuación característica de 

lazo cerrado como:

1 + 𝐺𝑐 𝑠 ∙ 𝐺𝑝 𝑠 ∙ 𝐺𝑉 𝑠 ∙ 𝐻 𝑠 = 0

➢ La naturaleza de sus raíces indicarán cuál es el patrón de 

la respuesta temporal del lazo cerrado cuando se vea 

sometido a cambios en las entradas.

➢ Se puede ver también que el patrón de respuesta de un 

lazo viene determinado por lo elementos del lazo, 

independientemente de cuál sea la per turbación incidente . 



Los transitorios 

de la salida se 

pueden 

relacionar con 

las raíces de la 

ecuación 

característica.











Las dos primeras filas se 

construyen con los 

coeficientes a0 , a1 , a2 … 

an-1 , an .  Si n es impar se 

agrega una columna de 

ceros y si n par, la 

segunda fila se completa 

con un 0.















𝐹 𝑠 = 𝑠5 + 𝑠4 + 10𝑠3 + 72𝑠2 + 125𝑠 + 240

G 𝑠 =
2𝐾

𝑠4+5𝑠3+10𝑠2+20𝑠+𝐾

Y(s)R(s) +

-



G 𝑠 =
𝐾(𝑠+0.5)

𝑠4+2𝑠3+10𝑠2+5𝑠+(2+𝐾)

Y(s)R(s)

G 𝑠 =
2𝐾

𝑠4+5𝑠3+10𝑠2+20𝑠+𝐾

Y(s)R(s) +

-
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