
 

 

Motores síncronos de imán permanente (PMSM): 

desafíos y oportunidades 

 

Los motores eléctricos representan el transductor más utilizado en electrodomésticos, vehículos, 

maquinaria industrial y la robótica. En este marco de referencia, los motores síncronos de imán 

permanente (PMSM, por sus siglas en inglés) cuentan con ventajas como su fiabilidad y 

durabilidad, así como un alto rendimiento. Ello los ha posicionado como un actuador que ha 

logrado desplazar a los motores de corriente directa y a los motores de inducción. Aun así, el 

control de este tipo de motores representa un reto al requerir transformaciones complejas para 

la manipulación de las corrientes del estator. Dentro de las técnicas de control de este tipo de 

motores, se considera que el control por orientación de campo (FOC, por sus siglas en inglés) 

permite un control eficiente del motor, ello se logra desacoplando el par y el flujo magnético. Sin 

embargo, esta técnica presenta varios retos que se han abordado en los últimos años. Por 

ejemplo, este esquema requiere cálculos matemáticos en tiempo real, que se complican si el 

esquema de control requiere mayor precisión y robustez. En este esquema de control, la 

sintonización de los controladores PI anidados en el esquema suele ser un proceso complejo. La 

forma de desacoplar el par y el flujo magnético termina en que el esquema requiere un control 

de corriente que presenta picos que, por lo general, son suprimidos por saturaciones artificiales 

que disminuyen el performance del sistema. No obstante, el esquema depende de la alineación 

del par magnético y el par eléctrico, que implica una inicialización del motor antes de aplicar el 

control, ello, por lo general, no es considerado en el modelo matemático, lo que disminuye la 

precisión del control. En aplicaciones específicas se requiere prescindir del sensor de posición 

(Sensorless), lo que implica una estimación precisa de la posición del rotor que no se considera 

una tarea trivial. De esta forma, en esta plática se describe el estado del arte del esquema de 

control FOC para motores tipo PMSM y sus aplicaciones en la robótica e industria. 
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