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Esta dissertação considerou diferentes abordagens de técnicas de controle para aci-

onamento de um Motor Śıncrono de Ímã Permanente (MSIP) sem sensores de velocidade.

As técnicas foram implementadas com base no controle por orientação de campo (Field

Oriented Control – FOC) no qual, a t́ıtulo de comparação, considerou-se inicialmente o

controle com o uso de um sensor de posição para determinar a velocidade do motor. Esta

primeira abordagem permitiu analisar o acionamento do MSIP com base no controle FOC

convencional. Em seguida, três diferentes abordagens de técnicas de controle sem sensor

de posição foram implementadas. Na segunda (considerando a ordem de apresentação no

texto), a velocidade mecânica foi estimada por meio de um circuito de sincronismo deno-

minado IPLL (Improved Phase-Locked-Loop), no qual, os sinais de entrada correspondem

aos fluxos no estator representados no sistema de coordenadas α−β. Nas duas restantes,

a velocidade mecânica foi estimada por meio de técnicas de inteligencia artificial como

Redes Neurais, a partir de duas bases de dados diferentes, que consistiu no objetivo maior

deste trabalho. A primeira base de dados correspondeu aos sinais adquiridos pelo sensor

mecânico utilizado na primeira abordagem. A segunda base de dados foi obtida a par-

tir da velocidade mecânica estimada pelo IPLL. Com base nos resultados de simulação

obtidos com as diferentes abordagens foi posśıvel verificar a viabilidade no uso de redes

neurais para estimar a velocidade concebida a partir de diferentes bases de dados.
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