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Tabla de Transformadas de Laplace  
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SISTEMAS DE PRIMER ORDEN 
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SISTEMAS DE SEGUNDO ORDEN 
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K= ganancia estática 
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ωn = frecuencia natural no amortiguada  
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Sistema sobreamortiguado 
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Respuesta de un sistema de segundo orden ante una entrada escalón para 0 < ξ < 1 
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Respuesta de un sistema de segundo orden ante una entrada escalón para  ξ >= 1 
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 Respuesta transitoria de un sistema de segundo orden básico ante una entrada escalón unitario para valores de 
ξ <1 

 

SISTEMAS DE SEGUNDO ORDEN SUBAMORTIGUADOS 
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SISTEMAS DE SEGUNDO ORDEN BASICO CRÍTICAMENTE 
AMORTIGUADOS    
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SISTEMAS DE SEGUNDO ORDEN BASICO SOBREAMORTIGUADOS 
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SISTEMAS DE SEGUNDO ORDEN CON CERO 
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SISTEMAS DE SEGUNDO ORDEN CON POLO 

 

Cálculo de θ y θp 
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ω/ωt  

Gráfica normalizada para polos de primer orden. 
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ω/ωn
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Gráfica normalizada para polos de segundo orden. 
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Relación de ωωωωc/ωωωωn en función de ξξξξ. 
 

 

Relación entre S.O. y Mf.. 
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Relación entre ξ y M f . 
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Relación entre Q (pico de resonancia en unidades) y ξ. 
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Transformada de 

Laplace  
E(s) 

Función en el 
tiempo  
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Tabla de Transformadas z 
 

 


