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Resumo – O controle preditivo baseado em modelo tem
ganhado destaque na área de acionamentos de máquinas
de indução. Entre as suas principais vantagens estão
o alto desempenho, a flexibilidade e a simplicidade de
implementação. No entanto, eventuais variações nos
parâmetros da planta comprometem o desempenho do
controle. Propostas para o aumento da robustez dessa
técnica têm sido objeto de pesquisa com diferentes
abordagens, como modificações no modelo matemático da
planta e projetos de novos observadores de fluxo. Este
trabalho propõe um controle preditivo robusto baseado
em modelo de corrente, empregando o controle indireto
orientado por campo no referencial síncrono. A corrente
do estator e o fluxo do rotor são tomados como variáveisControle Preditivo Robusto De Corrente Por Estados Finitos Para Motor De Indução do estator e o fluxo do rotor são tomados como variáveisControle Preditivo Robusto De Corrente Por Estados Finitos Para Motor De Indução 
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preditivo por estados finitos clássica está na construção do
algoritmo de controle. O vetor tensão é calculado em duas
componentes, combinando o controle preditivo clássico
com a abordagem deadbeat: uma considera a referência
de corrente do estator e a outra considera as perturbações
causadas por erros de parâmetros. O desempenho do
método de controle foi verificado através da condução deRobust Finite Control Set Current Control for Induction Motor Using Deadbeat método de controle foi verificado através da condução deRobust Finite Control Set Current Control for Induction Motor Using Deadbeat 
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resultados corroboram a eficácia da proposta de controle
robusto contra variações paramétricas.
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Abstract – Model-based predictive control has gained
prominence in induction machine drives. Its main
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advantages are high performance, flexibility, and
simplicity of implementation. However, eventual
variations in plant parameters compromise the
performance of the control. Proposals to increase the
robustness of this technique have been the object of
research with different approaches, such as modifications
in the mathematical model of the plant and projects of new
flow observers. This work proposes a robust predictive
control based on a current model, using indirect control
field-oriented in the synchronous frame. The stator
current and rotor flux are taken as state variables, and the
stator voltage vector is taken as the input. Its differential
concerning the classic finite control set predictive control
strategy lies in the construction of the control algorithm.Controle Preditivo Robusto De Corrente Por Estados Finitos Para Motor De Indução strategy lies in the construction of the control algorithm.Controle Preditivo Robusto De Corrente Por Estados Finitos Para Motor De Indução 
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approach: one considers the stator current reference, and
the other considers disturbances caused by parameter
errors. The performance of the control method was
verified by conducting tests on an experimental test bench
when analyzing the stationary and dynamic behavior of
the system. The results corroborate the effectiveness of the
proposed robust control against parametric variations.Robust Finite Control Set Current Control for Induction Motor Using Deadbeat proposed robust control against parametric variations.Robust Finite Control Set Current Control for Induction Motor Using Deadbeat 

Keywords – Induction Motor, Robust Predictive Control,
Current Control, Parameters Variations, Deadbeat,
Indirect Field Oriented Control.
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Lr Indutância própria do rotor.
Lm Indutância mútua do motor.
VccVccV Tensão do barramento CC.
TsTsT Tempo de amostragem do controlador.

I. INTRODUÇÃO

O motor de indução (MI) tem sido amplamente utilizado
em aplicações que exigem alta precisão no controle de
torque em uma ampla faixa de velocidade, como em veículos
elétricos [1]–[4]. Considerando as estratégias de controle
para MI, uma solução que vem sendo usada recentemente
é o controle preditivo baseado em modelo (MPC) devido
a sua alta flexibilidade e simplicidade [5]. A ideia básica
por trás do MPC é usar o modelo da planta para prever
o comportamento das variáveis do sistema dentro de um
horizonte de tempo. Através da minimização de uma função
custo usando o comportamento idealizado e o previsto, o
desempenho otimizado do controle pode ser obtido pela
seleção dos sinais de controle para a planta [6], [7]. No
entanto, o MPC clássico emprega o modelo do MI para o
projeto dos controladores, o que pode ocasionar na degradação
do desempenho do controlador devido a erros em seus
parâmetros.

Recentemente, algumas estratégias de MPC foram
propostas para aumentar a robustez contra a incompatibilidade
entre os valores dos parâmetros da máquina e do controlador,
conforme apresentado em [8]–[10]. Em [11] o MPC comum
emprega um modelo não linear considerando a representação
de Taylor do MI para cada ponto de equilíbrio. Um controle
preditivo de torque para MI que faz uso da combinação de
um observador de modo deslizante integral e um observador
Luenberger adaptativo é apresentado em [12].

O trabalho [13] propõe um controle preditivo de corrente
baseado apenas no modelo ultra local. O controlador precisa
apenas dos dados de entrada e saída sem a necessidade dos
parâmetros do motor. Em [14] um controle sem o modelo
da máquina também é proposto e o sinal de controle é
determinado pela corrente amostrada e pelo erro de corrente.
Em [15] e [16] observadores lineares de estado estendido
são empregados para esta tarefa. O MPC robusto com
emprego de um observador proporcional-integral generalizado
é apresentado em [17]. Os resultados apresentados são
satisfatórios na presença de erros nos parâmetros do MI.

Em [18] é proposto um controle preditivo robusto de
corrente deadbeat, que utiliza o erro entre as correntes
medidas e as correntes preditas para compensar a influência
das alterações dos parâmetros da máquina. Este método
mostra boa robustez contra essas variações. No mesmo
caminho é apresentado uma proposta de controle preditivo
robusto no trabalho [19].

Visando diminuir o erro na previsão de corrente do
estator, [20] e [21] utilizam o observador Luenberger para
alcançar este objetivo. O controle robusto de corrente
baseado no controle deadbeat apresentado por [20], mostrou
bom desempenho dinâmico e forte robustez nos testes
experimentais em relação ao controle de corrente PI
e deadbeat tradicional. Os resultados experimentais da
estratégia MPC proposta por [21] apontaram um desempenho
superior ao MPC tradicional.

Este artigo propõe um controle preditivo robusto de
corrente baseado em modelo para MI no referencial síncrono,
usando a corrente do estator e o vetor fluxo do rotor
como estados, e o vetor tensão do estator como entrada.
Nele é incorporado o controle indireto orientado por campo
do rotor (IFOC), que apresenta propriedades de robustez
estrutural [22]. A proposta diferencia-se com relação à
estratégia de controle preditivo por estados finitos clássica
e demais soluções citadas anteriormente pela construção do
algoritmo de controle. O cálculo do vetor tensão do estator
predito é resultante da soma de uma parcela oriunda do MPC
clássico com outra baseada no princípio do controle deadbeat,
responsável pela compensação de erros nos parâmetros do
MI refletidos nas variações das correntes medidas e preditas.
Este vetor é comparado com os vetores tensão que podem
ser gerados pelo inversor através do equacionamento de uma
função custo. O estado topológico do inversor é obtido após
a minimização dessa função, o que não é feito em [18], [20].
Os resultados endossam o desempenho do controle preditivo
robusto proposto em operação normal e durante a presença dos
erros de parâmetro.

II. CONTROLE PREDITIVO ROBUSTO DE CORRENTE
BASEADO EM MODELO POR ESTADOS FINITOS

PARA O MI

Para a proposta apresentada, o controlador prevê o
comportamento futuro do vetor tensão do estator, compara
este valor com os sinais de tensão que podem ser aplicados e
atualiza o estado das chaves do conversor após a minimização
de uma função custo. A predição do vetor tensão é feita
com base no modelo da máquina e é resultante da soma de
outros dois vetores tensão: um para referência e outro para
diferenças nas correntes do estator, ocasionadas por variações
paramétricas. O modelo de predição e o cálculo da parcela de
compensação são diferentes do apresentado em [19]. O valor
predito é comparado com cada um dos vetores que podem ser
produzidos pelos estados das chaves eletrônicas do inversor.
Tal comparação é realizada por meio da definição de uma
função custo, na qual são armazenados os seus valores sob
a forma de um vetor para cada um dos estados topológicos do
inversor. O menor elemento deste vetor é selecionado para que
o estado das chaves correspondente possa ser aplicado.

A. Modelo do Motor de Indução
O modelo matemático do MI pode ser representado através

do uso de vetores espaciais no referencial síncrono com
relação ao fluxo do rotor de acordo com [23] por:

i⃗sdq + τστστ
d⃗isdq

dt
=

kr

Rσ

(
1
τrτrτ

− jpωmecωmecω
)

ψ⃗rdqψrdqψ

−jpωmecωmecω τστστ i⃗sdq +
v⃗sdq

Rσ

(1)

ψ⃗rdqψrdqψ + τrτrτ
dψ⃗rdqψrdqψ

dt
= Lm⃗isdq (2)

TemTemT =
3
2

pIm{ψ⃗∗
sdqψsdqψ i⃗sdq} (3)
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JmJmJ
dωmecωmecω

dt
= TemTemT −TcargaTcargaT , (4)

nas quais τrτrτ = Lr/Rr; σ = 1− (L2
m/LsLr); kr = Lm/Lr; Rσ =

Rs +Rr(L2
m/L2

r ) e τστστ = σLs/Rσ . O símbolo “*” expressa o
conjugado do número complexo.

B. Descrição do Controle Robusto de Corrente Baseado em
Modelo por Estados Finitos
Esta proposta de controle preditivo de corrente considera

as divergências entre os valores dos parâmetros reais da
máquina e aqueles inseridos no controlador para a previsão do
vetor tensão do estator dado em (5). O vetor tensão predito
v⃗ p

sdq(k) é composto por dois elementos: um para a tensão
calculada considerando a referência de corrente do estator,
v⃗ f f (k), e outro para a tensão que leva em consideração os
erros paramétricos do MI, v⃗ f b(k). Os erros paramétricos são
modelados em torno de variações nas correntes do estator.

v⃗ p
sdq(k) = v⃗ f f (k)+ v⃗ f b(k). (5)

A seleção do vetor tensão a ser aplicado nos terminais do
estator é realizada através da minimização da função custo g
(6), limitando-se os vetores tensão que podem ser aplicados
pelo inversor (⃗vx

sdq).

g =
∣∣∣∣∣∣∣∣∣⃗vx

sdq − v⃗ p
sdq(k)

∣∣∣∣∣∣∣∣∣ . (6)

A minimização garante que o comportamento da variável
controlada atinja o sinal de referência.

O método de controle apresentado faz uso de um inversor de
fonte de tensão de dois níveis (VSI), que permite a aplicação
de até oito vetores tensão definidos pelo estado das chaves
eletrônicas, conforme apresentado na Tabela I.

TABELA I
Estados de Comutação e Vetores Tensão do VSI

Vetor S1 S2 S3 v⃗x
sdq

v⃗00
sdq 0 0 0 0 VccVccV

v⃗1
sdq 1 0 0 2

3 e−jωsωsω tVccVccV

v⃗2
sdq 1 1 0 ( 1

3 + j
√

3
3 )e−jωsωsω tVccVccV

v⃗3
sdq 0 1 0 (− 1

3 + j
√

3
3 )e−jωsωsω tVccVccV

v⃗4
sdq 0 1 1 − 2

3 e−jωsωsω tVccVccV

v⃗5
sdq 0 0 1 (− 1

3 − j
√

3
3 )e−jωsωsω tVccVccV

v⃗6
sdq 1 0 1 ( 1

3 − j
√

3
3 )e−jωsωsω tVccVccV

v⃗7
sdq 1 1 1 0 VccVccV

O vetor v⃗x
sdq no referêncial síncrono pode ser expresso por:

v⃗x
sdq =

2
3
(S1 +aS2 +a2S3)e−jωsωsω VccVccV , (7)

onde Si representa o estado de comutação de cada i ramo do
inversor e a = ejeje

2π
3 .

A relação entre a corrente do estator, fluxo do rotor e o
vetor tensão é mostrada em (1) e pode ser empregada para
representar v⃗ f f (k). O ponto de partida para o cálculo de v⃗ f f (k)
é a discretização de (1) usando o método de Euler para um
tempo de amostragem TsTsT [8],[24]. Dessa forma, a discretização

de (1) é expressa por:

v⃗sdq(k)
Rσ

= τστστ
∆⃗isdq(k)

TsTsT
+(1+ jpωmecωmecω τστστ )⃗isdq(k)

− kr

Rσ

(
1
τrτrτ

− jpωmecωmecω
)

ψ⃗rdqψrdqψ (k),
(8)

na qual ∆⃗isdq(k) = i⃗sdq(k+1)− i⃗sdq(k) para o instante k.
O cálculo de v⃗ f f (k) pode ser realizado usando (8). Nesse

caso, ∆⃗isdq(k) = i⃗ re f⃗re f⃗
sdq − i⃗sdq(k), na qual i⃗sdq(k + 1) = i⃗ re f⃗re f⃗

sdq é a
referência do vetor corrente do estator. Assim, tem-se:

v⃗ f f (k) = Rσ

(
τστστ

∆⃗isdq(k)
TsTsT

+(1+ jpωmecωmecω τστστ )⃗isdq(k)

)

−kr

(
1
τrτrτ

− jpωmecωmecω
)

ψ⃗rdqψrdqψ (k).

(9)

O cálculo de v⃗ f b(k) é realizado usando (8) com um período
de amostragem de atraso, conforme mostrado em (10).

v⃗sdq(k−1)
Rσ

= τστστ
∆⃗isdq(k−1)

TsTsT
+(1+ jpωmecωmecω τστστ )⃗isdq(k−1)

− kr

Rσ

(
1
τrτrτ

− jpωmecωmecω
)

ψ⃗rdqψrdqψ (k−1),

(10)

na qual ∆⃗isdq(k− 1) = i⃗sdq(k)− i⃗sdq(k− 1) para o instante de
tempo (k−1).

Subtraindo (10) de (8) para um incremento de corrente
do estator no instante k, considerando ∆⃗isdq(k) = 0 e que a
ação dinâmica do fluxo do rotor é mais lenta do que a o
fluxo do estator, isso é, ψ⃗rdqψrdqψ (k) ∼= ψ⃗rdqψrdqψ (k − 1); chega-se a
expressão (11).

v⃗sdq(k)− v⃗sdq(k−1)
Rσ

=−
τστστ ∆⃗isdq(k−1)

TsTsT
+(1+ jpωmecωmecω τστστ )∆⃗isdq(k−1).

(11)

A hipótese ∆⃗iαβ s(k) = 0 é adotada para garantir que não
haja incremento devido à variação de parâmetros do MI [8],
[25].

A equação (11) pode ser reorganizada na forma de:

v⃗sdq(k)− v⃗sdq(k−1) = Rσ

(
1+ jpωmecωmecω τστστ − τστστ

TsTsT

)
∆⃗isdq(k−1).

(12)
A equação (12) permite calcular o incremento do vetor tensão
do estator quando há incremento no vetor corrente devido
às diferenças nos parâmetros da planta. A ideia por trás da
definição da componente v⃗ f b é expressá-la em função da
variação do vetor corrente do estator. Portanto, utilizando-se
de (12), v⃗ f b é definido em (13).

v⃗ f b =−G∆⃗isdq(k−1), (13)
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na qual G representa o ganho definido por:

G =−Rσ

(
1+ jpωmecωmecω τστστ − τστστ

TsTsT

)
, (14)

o que leva a defnição de v⃗ f b(k) como:

v⃗ f b(k) = Rσ

(
1+ jpωmecωmecω τστστ − τστστ

TsTsT

)
∆⃗isdq(k−1). (15)

Para o cálculo de v⃗ p
sdq(k) descrito em (5), os vetores

tensão v⃗ f f (k) e v⃗ f b(k) são obtidos por meio de (9) e (15),
respectivamente. Por fim, v⃗ p

sdq(k) servirá como entrada para
a função custo g, que é minimizada considerando o valor
previsto v⃗ p

sdq(k) e os oito vetores tensão do inversor v⃗x
sdq.

Assim, a solução proposta permite controlar o vetor corrente
do estator do MI.

A Figura 1 mostra a representação em diagrama de
blocos do controle preditivo robusto de corrente implementado
para o MI. Os sinais de referência das correntes ire f

sd e
ire f
sq são gerados através da magnitude do fluxo do rotor e

do torque eletromagnético, conforme (16) e (17) derivadas
de [23], fazendo uso da técnica de controle orientado por
campo. Nessa técnica, o eixo das abscissas do sistema de
coordenadas é alinhado com o vetor fluxo do rotor, permitindo
o desacoplamento elétrico entre TemTemT e |ψ⃗rdqψrdqψ |, o que por sua
vez, possibilita o controle independente do torque mantendo-
se o fluxo constante. Essas componentes são aplicadas em (12)
para ∆⃗isdq(k), visto que i⃗ re f⃗re f⃗

sdq = ire f
sd + jire f

sq .

ire f
sd =

|ψ⃗rdqψrdqψ |re f

Lm
(16)

ire f
sq =

2
3

Lr

pLm

T re f
emTemT

|ψ⃗rdqψrdqψ |re f . (17)

III. RESULTADOS EXPERIMENTAIS

O método de controle apresentado foi implementado na
bancada de teste experimental mostrada na Figura 2. A
bancada de testes é composta por um motor de indução
trifásico com rotor do tipo gaiola de esquilo de 1,1kW. O
acionamento é feito por um inversor de fonte de tensão
de dois níveis e a tensão do barramento CC é ajustada
por um variac de 3 kVA. O torque de carga aplicado no
eixo do motor é feito por um freio de Foucault. O sistema
de controle é composto pelo kit de desenvolvimento da
Texas Instruments, LAUNCHXL-F28379D, que conta com
o microprocessador TMS320F28379D incorporado com o
condicionamento de sinais realizado por circuitos auxiliares
construídos em laboratório. Um encoder incremental de 3600
pulsos por rotação mede a posição do rotor. O algoritmo de
controle usa apenas um horizonte de predição e é executado a
uma frequência de amostragem de 20 kHz. O controlador PI
presente na Figura 1 para a malha de controle de velocidade
foi ajustado em um processo de tentativa e erro até que a
velocidade angular mecânica apresentasse erro em regime
permanente inferior a 5%. Os dados do motor são apresentados
na Tabela II.

TABELA II
Dados do Acionamento

Parâmetro Valor Unidade
Potência nominal 1,1 kW

Velocidade nominal 1700 rpm
Torque nominal 6,18 N·m

Frequência nominal 60 Hz
Tempo de amostragem 50 µs

Número de polos 4 -
Resistência do estator 7,1 Ω
Resistência do rotor 3,98 Ω
Indutância do estator 545 mH
Indutância do rotor 545 mH
Indutância mútua 526 mH

Tensão do barramento CC 412 V

A. Comportamento Dinâmico Sem Malha de Controle de
Velocidade
Os primeiros testes foram realizados sem carga com o

intuito de avaliar o desempenho do método de controle
proposto usando isd e isq diretamente como sinais de controle.
No primeiro teste, manteve-se o sinal de referência para a
componente q da corrente constante (ire f

sq = 0 A), enquanto à
componente d foi aplicada uma onda quadrada de referência
(ire f

sd ) variando a sua amplitude de 0,19 A a 1,52 A (Figura 3).
No segundo teste o inverso foi feito com os sinais de ire f

sd =

1,33 A e ire f
sq variando entre 0,987 A e -0,987 A de acordo

com a Figura 4.
Os resultados para as respostas das correntes do estator

mostram que as referências foram seguidas para os dois
ensaios. Os degraus vistos em detalhes trazem tempos
de acomodação de 0,5 ms para isd e 0,75 ms para isq,
aproximadamente.

B. Comportamento Dinâmico com Controle de Velocidade
Com a inclusão da malha de controle de velocidade, foram

realizados ensaios para o motor operando em vazio e sob
aplicação de carga. Primeiramente, o controle de velocidade
do MI sem carga foi testado com a aplicação de um degrau
de referência para a velocidade do rotor (ωre f

mecωmecω ) de -850
rpm a 850 rpm de acordo com a Figura 5. Os sinais de
velocidade e das componentes dq da corrente do estator
medidos durante o teste são mostrados na Figura 5, gerada
pelo software Simulink™\MATLAB® após exportação dos
dados dos sinais capturados pelo osciloscópio. Os ganhos
proporcional e integral do controlador PI foram ajustados em
0,1 e 0,3, respectivamente.

Os resultados mostraram que o tempo de acomodação para
o sinal medido de velocidade foi de aproximadamente 0,9 s
durante a sua reversão, na qual o torque máximo aplicado
fora limitado a 6,18 N·m. O valor da velocidade de pico
atingida durante o teste foi de aproximadamente 1100 rpm.
A média registrada para o valor de isd foi de 1,3 A, próximo
da referência de 1,33 A imposta. O valor máximo para a
componente isq medida foi de 3,36 A, um pouco além da sua
referência de 3 A destacada na Figura 5.

No segundo ensaio, aplicou-se uma carga variável no eixo
do motor, mantendo a velocidade de referência constante.
De acordo com a Figura 6, enquanto eram mantidos
850 rpm de referência, o freio magnético foi acionado durante
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Minimização da
função custo (eq.6)

(eq.9)
PI

M

÷

Cálculo de

(eq.15)
e

Fig. 1. Diagrama de blocos do controle preditivo robusto de corrente proposto para MI.

Fig. 2. Bancada experimental.

0 A

1,66 A

1,2 ms

1,2 ms

isd

refi =1,52 Asd

refi = 0,19 Asd

refi = 0 Asq
isq

0 ms

Fig. 3. Formas de onda das componentes da corrente do estator em
resposta ao degrau de referência da corrente isd .

curtos períodos de tempo, provocando variações no torque
eletromagnético de 1,3 N·m a 4,3 N·m até ser desligado
novamente. Os valores de TemTemT e T re f

emTemT são calculados por meio
de (17), utilizando as correntes ire f

sd e ire f
sq , e as medições de

isq(k) e isd(k). Os resultados mostraram que a referência de
torque pôde ser atendida adequadamente. Já a resposta de
velocidade apresentou tempo de acomodação de cerca de 0,8 s.

refi = -0,987 Asq

isq

isd
refi = 1,331 Asd

1,2 ms
-1,03 A A

1,17 A

refi = 0,987 Asq

0 ms

Fig. 4. Formas de onda das componentes da corrente do estator em
resposta ao degrau de referência da corrente isq.

Fig. 5. Formas de onda da velocidade e das componentes dq da
corrente do estator ante uma manobra de reversão de velocidade.

C. Comportamento em Regime sob Condição de Variação
Paramétrica
A fim de verificar a robustez do método de controle

a alterações nos valores dos parâmetros do motor, seu
desempenho em regime permanente foi analisado quando
os parâmetros do MI são alterados. O MI foi mantido em
velocidade constante de 850 rpm com carga constante igual
à aplicada no teste anterior. Os valores das resistências Rr
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ref
w = 850 rpmmec 

wmec

 ref
T

 ref
T

 ref
@ 1,3 Nmem

 ref
T

 ref
T

 ref
@ 4,3 NmemTem

1300 rpm

400 rpm

Fig. 6. Formas de onda de velocidade e torque para resposta dinâmica
do método de controle proposto sob aplicação de carga parcial.

e Rs foram alterados multiplicando-os por (1 + σ) para o
cálculo da tensão de referência, v⃗ f f (k). Assim, a variação σ
é virtualmente inserida no algoritmo de controle [26], mais
precisamente nas constantes de (9).

A resposta para a velocidade mecânica do rotor é mostrada
na Figura 7.a. Nas Figuras 7.b e c foram plotados os
comportamentos das componentes da corrente do estator. Os
valores de σ foram alterados em períodos regulares ao longo
do tempo com acréscimos constantes de 200 % ao valor de σ
e podem ser vistos na Figura 7.d.

Fig. 7. Resposta em regime permanente do controle proposto sob
carga parcial e variações dos valores das resistências.

Independentemente da variação aplicada, a velocidade do
motor pôde ser mantida dentro da banda de erro de 5%. O erro
de regime de isd foi se acentuando de acordo com o aumento de
σ . Já as respostas para isq mostraram uma maior estabilidade
para o controlador, com um ligeiro aumento do erro em regime
para faixa de variação de 800% das resistências.

Também foi realizado outro teste para avaliar o impacto
das variações nas resistências do motor. Mantendo as mesmas
condições de contorno, Rr e Rs foram alterados dividindo-os
por (1 + δ ) para o cálculo da tensão de referência, v⃗ f f (k).
Os sinais de velocidade, das componentes dq da corrente
e da variação δ são apresentados na Figuras 8.a, b, c e d,
respectivamente.

O controlador foi capaz de manter os sinais medidos
próximos de suas referências em todas as faixas de variação,
mas com erros em regime significativamente menores em
comparação com o teste anterior. Mesmo para um δ igual a
800 % não foi possível ver nenhum impacto no desempenho
do controlador.

Fig. 8. Resposta em regime permanente do controle proposto sob
carga parcial e variações dos valores das resistências.

IV. CONCLUSÕES

Este artigo propõe um MPC robusto para o controle de
corrente de MIs usando o controle por orientação indireta
em referencial síncrono. O método proposto calcula o vetor
tensão do estator aplicado como uma soma de dois elementos
de tensão: um de referência baseado no MPC clássico e
outro considerando a abordagem da técnica deadbeat para
compensar variações nos parâmetros da planta. Dessa forma,
o vetor tensão do estator é selecionado através da minimização
uma função custo.

A proposta demonstrou forte robustez contra variações nos
valores das resistências do MI. Mesmo variações de 800%
nos valores nominais não comprometeram o desempenho
em regime permanente do motor, indicando potencial para
aplicações que requerem estabilidade no controle de MIs.
Os resultados experimentais endossam os bons desempenhos
dinâmico e em regime para o controle proposto.
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