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La aproximaciéon Padé es mejor que la de Taylor, esto permite incorporar més informacién en €l
controlador y con esto configurar un controlador mas sofisticado PID.

La accion derivativa permite acceder a un kc mayor, con esto se aumenta la velocidad de la respuesta
y se “mantiene bajo control” una posible respuesta oscilatoria.
ke (PID) = 0,4545; kc (PI) = 0.182.



