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Retardo td: Tiempo requerido para alcanzar el 
50% del valor final. (yss).
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Especificaciones 
en el Dominio del Tiempo

Tiempo de subida tr: Tiempo requerido en irse 
desde el 10% de yss al 90% de yss

Tiempo de estabilización (asentamiento) ts: 
Tiempo requerido para que la respuesta este 
dentro del 5% alrededor de yss
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Análisis de Sistemas de 2º orden
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Análisis de Sistemas de 2º orden
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