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Abstract—The present work shows the design and 
implementation of a variable frequency drive  for a three-phase 
induction motor using the model predictive control algorithm 
(MPC). The strategy is based on the estimation of the internal 
model machine to be controlled. The simulation analyzes the 
performance of the controller against variations in the estimation 
of the motor parameters at different operating points. The 
control system is implemented using the TMS320F28335 
microcontroller and a three-phase two-level inverter using an 
IRAM 136 3063b. Finally, the performance of the experimental 
system is compared using computational tools. 
 

Index Terms— Speed control, model predictive control, 
induction motor 
 

Resumen—El presente trabajo muestra el diseño e 
implementación de un variador de frecuencia para un motor 
trifásico de tipo inducción utilizando el algoritmo de control 
predictivo por modelo (MPC). La estrategia se fundamenta en la 
estimación del modelo interno de la máquina a controlar. 
Mediante simulación se analiza el comportamiento del 
controlador ante variaciones en la estimación de los parámetros 
del motor y distintos puntos de operación. El sistema de control 
es implantado mediante el microcontrolador TMS320F28335 y 
un inversor trifásico de dos niveles con el uso del 
IRAM 136-3063b. Finalmente, el comportamiento del sistema 
experimental es comparado mediante herramientas 
computacionales. 
 

Palabras Claves— Control de velocidad, control predictivo por 
modelo, motor de inducción 

I. INTRODUCCIÓN 
n la actualidad, una gran variedad de procesos industriales 
presenta la necesidad de variar la velocidad de una 

máquina eléctrica. Para distintos fines como sistemas de 
bombeo de fluidos, bandas transportadoras y sistemas 
mecánicos en general. Una de las máquinas eléctricas más 
usadas en el sector industrial es el motor trifásico de inducción 
debido a su bajo costo y mantenimiento. Para el control de 
velocidad de máquinas de este tipo, una de las técnicas más 
usadas es basadas en la variación de la frecuencia [1], donde 
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muchos de los convertidores de potencia para tal fin utilizan 
técnicas de modulación que no optimizan el control y la 
entrega de energía, como por ejemplo la modulación por 
ancho de pulso sinusoidal (PWM) [1] en comparación a 
técnicas más recientes como las de modulaciones por espacios 
vectoriales (SVM) que aprovechan más el bus de continua y 
reducen las conmutaciones de los transistores [2].  

El control de la velocidad de giro y par mecánico de un 
motor trifásico de inducción en el sector industrial cuenta con 
limitados métodos de control [3]. Los variadores de velocidad 
en su composición interna cuentan con convertidores de 
potencia encargados de transformar la energía en corriente 
continua a corriente alterna a frecuencia variable [3]. Para 
cumplir con este propósito, la implementación de un tipo de 
modulación es un aspecto importante. Actualmente, en la 
mayoría de implementaciones industriales los variadores de 
velocidad, inversores monofásicos o trifásicos utilizan 
modulación por ancho de pulso y modulación por espacios 
vectoriales pero hoy en días las técnicas basadas en control 
predictivo por modelo (MPC) tienen especial interés [4]. 

Otras técnicas con gran perspectiva son las que utilizan un 
control por modelo interno que utilizan estimaciones del 
proceso a controlar junto a horizontes de predicción que 
permiten mejorar el desempeño del sistema [6]. En este 
particular, una de estas técnicas destaca el MPC que permite 
hacer el seguimiento de las corrientes de referencia con la 
evaluación de las 8 combinaciones posibles en el inversor 
fuente de voltaje (VSI) de 2 niveles, esto con el fin de alcanzar 
la velocidad de operación deseada según las necesidades del 
proceso.  

En el presente artículo se presenta el desarrollo de un 
variador de velocidad para un motor de baja potencia con el 
uso de la técnica de variación de frecuencia, ésta técnica se 
aplica con control digital desarrollado mediante un 
microcontrolador del tipo TMS320F28335 [7], de punto 
flotante, que ejecuta el control MPC desarrollado en [3]. En 
busca de mostrar la implementación de la técnica MPC con un 
motor de inducción y el desempeño del seguimiento de la 
velocidad del motor ante cambios en la referencia de 
frecuencia y error en las estimación en los parámetros de la 
carga a manejar, en el estudio se evidencia el comportamiento 
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variador de frecuencia para motores asíncronos de inducción, 
utilizando la técnica de control por modelo predictivo. El 
algoritmo es implementado en un microcontrolador de punto 
flotante de altas prestaciones operando de forma aislada 
galvánicamente con la etapa de conversión de energía, en el 
mismo se estudian las capacidades del algoritmo de operar 
bajo errores en la estimación de los parámetros internos de la 
máquina, probando la robustez de la técnica hasta una 
estimación de los parámetros de la carga en un 20%. Con base 
a los resultados obtenidos en simulaciones y mediante 
experimentación, el MPC predice las corrientes de la carga en 
base a la estimación del modelo interno de la máquina 
eléctrica, logrando un seguimiento de la velocidad de consigna 
de forma satisfactoria sin errores de estado estacionario. La 
implementación sirve cono referencia para realizar pruebas de 
técnicas de control en máquinas eléctricas, así como 
aplicaciones en convertidores de potencia aplicados a las 
energías renovables, específicamente a energía eólica gracias a 
la condición del bidireccionalidad de la topología utilizada. 
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