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Sección: Ingeniería en Control de Sistemas

Temario
1. Principios del método del lugar de las raíces
1.1 Fundamentos del método y su interpretación geométrica
1.2 Relación entre polos, ceros y estabilidad del sistema
1.3 Criterio de estabilidad basado en ubicación de polos en el plano s
1.4 Condiciones de ángulo y magnitud
1.5 Aplicaciones del LGR en análisis de sistemas de control
2. Trazado del lugar de las raíces
2.1 Construcción paso a paso del LGR
2.2 Regiones del eje real y asíntotas
2.3 Cálculo de puntos de ruptura y cruce con el eje imaginario
2.4 Determinación de polos dominantes y estabilidad relativa
2.5 Verificación del trazado con herramientas de simulación (MATLAB/Simulink)
3. Diseño de compensadores mediante el LGR
3.1 Concepto de compensador y su efecto sobre el sistema
3.2 Diseño de compensadores de adelanto de fase (lead)
3.3 Diseño de compensadores de retraso de fase (lag)
3.4 Ajuste de la ubicación de polos para cumplir especificaciones de tiempo y sobreimpulso
3.5 Validación del diseño mediante simulación de respuesta temporal
4. Ajuste y análisis del desempeño
4.1 Influencia de los parámetros del compensador en la estabilidad
4.2 Comparación entre compensadores tipo lead, lag y lead-lag
4.3 Evaluación del desempeño transitorio y de estado estable
4.4 Ajustes prácticos y consideraciones de implementación
4.5 Recomendaciones de diseño en sistemas reales
5. Proyecto práctico integrador
5.1 Diseño de un compensador por LGR para un sistema de segundo orden
5.2 Cálculo de polos deseados y ubicación del compensador
5.3 Simulación del sistema antes y después del diseño
5.4 Comparación de desempeño y cumplimiento de especificaciones
5.5 Elaboración del informe técnico con resultados y conclusiones
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