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4.2.4. Constantes matemáticas. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 38
4.2.5. Creación de un vector. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 39
4.2.6. Creación de una matriz. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 40
4.2.7. Creación de polinomios. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 41
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6.2. Acondicionamiento de señal. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 115
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