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Titulo:
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sin Retardos Temporales

Resumen:
Esta presentacion aborda avances recientes en el disefio y optimizacion de controladores para

sistemas dindmicos lineales con y sin retardo. Se presentaran tres propuestas innovadoras que
destacan el impacto del analisis geométrico y las técnicas computacionales en el disefio de

controladores eficientes y de alto rendimiento:

1.

Optimizacion hibrida de controlador Proporcional Integral (PI): Se combina un
algoritmo metaheuristico con un andlisis geométrico para optimizar controladores PI
en sistemas con retardos temporales. Utilizando funciones de costo, se mejora la
rapidez y eficiencia energética, validando los resultados en aplicaciones
experimentales.

Controlador Proporcional Integral Retardado (PoI): Se introduce un retardo
artificial en el componente integral del controlador PI cldsico para acelerar la
regulacion en sistemas de segundo orden. Se analizan condiciones de estabilidad
mediante descomposicion-D y analisis espectral, definiendo parametros 6ptimos para
respuestas mas rapidas.

Controlador Integral Retardado (IR): Disenado para procesos lineales de primer
orden con retardos, este controlador es optimizado mediante algoritmos genéticos. Su
eficacia se valida experimentalmente en un modelo fisico de motor de corriente
continua, destacando mejoras en el seguimiento de velocidad y suavidad de respuesta.

Estos enfoques destacan el uso de herramientas analiticas y computacionales para abordar

problemas complejos en sistemas dinamicos con y sin retardos. La presentacion incluird

resultados numéricos y experimentales que validan las metodologias propuestas y su

aplicabilidad en sistemas del mundo real.

Palabras clave: Controladores PI, retardos temporales, algoritmos metaheuristicos,
optimizacion.

Autores:

Julian-Alejandro Hernandez-Gallardo, César-Fernando Méndez-Barrios.



