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CONCLUSIONES

𝐢𝐬𝐝
𝐩

𝐤 + 𝟏 = 𝐯𝐬𝐝
𝐩

𝐤 − Rs · isd k + ωs · Lq · isq k ·
Ts
Ld

+ isd k

𝐢𝐬𝐪
𝐩

𝐤 + 𝟏 = 𝐯𝐬𝐪
𝐩

𝐤 − Rs · isq k + ωs · ψimán + Ld · isd k ·
Ts
Lq

+ isq k

OFFSHORE

¿CONTROL 

PREDICTIVO?
𝐭𝐞𝐬𝐭,𝟗𝟓 %
𝟏𝟑𝟎𝟎 ≈ 𝐭𝐞𝐬𝐭,𝟗𝟓 %

𝟕𝟎𝟎𝟎

𝐓𝐇𝐃𝟏𝟑𝟎𝟎 ≈ 𝟑 · 𝐓𝐇𝐃𝟕𝟎𝟎𝟎

RESPUESTA DINÁMICA Y THD

𝐭𝐞𝐬𝐭,𝟗𝟓 %
𝐋𝐢𝐧𝐞𝐚𝐥 ≈ 𝟏𝟎 · 𝐭𝐞𝐬𝐭,𝟗𝟓 %

𝟕𝟎𝟎𝟎

𝐓𝐇𝐃𝐋𝐢𝐧𝐞𝐚𝐥 ≈ 𝐓𝐇𝐃𝟕𝟎𝟎𝟎

EQUILIBRIO PUNTO MEDIO

𝐕𝐜𝐱
𝟏𝟑𝟎𝟎 ≈ 𝟑 · 𝐕𝐜𝐱

𝟕𝟎𝟎𝟎 𝐕𝐜𝐱
𝐋𝐢𝐧𝐞𝐚𝐥 ≈ 𝟔 · 𝐕𝐜𝐱

𝟕𝟎𝟎𝟎

MEJOR RESPUESTA:

SISTEMA PREDICTIVO 

CON fs = 7000 Hz

CONTROL CONVERTIDOR MSC

CONTROL CORRIENTE

CONTROL CONMUTACIONES

CONTROL PUNTO MEDIO BUS CONTINUA

CONTROL ERROR RÉGIMEN PERMANENTE 

TOPOLOGÍA: NPC TRINIVEL

CONTROL LINEAL

REGULADOR PI + MODULACIÓN PWM MODELO PLANTA + PREDICCIÓN COMPORTAMIENTO FUTURO

MODELO PREDICTIVO (PMG + FORWARD EULER) FUNCIÓN OBJETIVO

gop = gi + λsw · gsw + λpm · gpm + λ𝐞𝐩 · g𝐞pm

CONTROL LINEAL (fs =1300 Hz) CONTROL PREDICTIVO (fs = 7000 Hz) CONTROL PREDICTIVO (fs = 1300 Hz)
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Frecuencia (Hz)

Ids

Idref

Estabilidad +90%

Estabilidad -95%

Estabilidad +95%

Control Lineal

Control Predictivo (7000 Hz)

Control Predictivo (1300 Hz)

CONTROL PREDICTIVO (fs = 1300 Hz)

CONTROL PREDICTIVO (fs = 7000 Hz)

CONTROL LINEAL (fs = 1300 Hz)

𝐭𝐬,𝟗𝟓 % ≅ 𝟎.𝟖𝟎𝟔𝟎 𝐬

Ids

Idref

Estabilidad +90%

Estabilidad -95%

Estabilidad +95%

𝐭𝐬,𝟗𝟓 % ≅ 𝟎.𝟎𝟖𝟎𝟑 𝐬

Ids

Idref

Estabilidad +90%

Estabilidad -95%

Estabilidad +95%

𝐭𝐬,𝟗𝟓 % ≅ 𝟎.𝟎𝟖𝟓𝟒 𝐬

THD = 0.0045

THD = 0.0046

THD = 0.0127 Vcx = ±600 V

Vcx = ±114 V

Vcx = ±315 V

SELECCIONAR ESTADO DE CONMUTACIÓN 
QUE MINIMIZA LA FUNCIÓN OBJETIVO

EVALUAR LA FUNCIÓN OBJETIVO

PARA LAS VARIABLES PREDICHAS

PREDICCIÓN VARIABLES A CONTROLAR

PARA LOS ESTADOS DE CONMUTACIÓN (p)

MEDIDA VARIABLES A CONTROLAR


