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Slika 1: Bu
k konvertor.
iS = 〈iS〉 = d iL

vD = 〈vD〉 = d vIN
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Slika 2: Usrednjen model bu
k konvertora.Sistem jedna£ina stanja
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iOUTjedna£ina izlaza (mada je u pitanju ulaz, ali je u sistemu jedna£ina stanja iIN izlaznapromenljiva)

iIN = d iLNelinearnosti d vIN i d iLMali signali, vrednost signala u radnoj ta£ki i odstupanje
d = D + d̂

vIN = VIN + v̂IN

vOUT = VOUT + v̂OUT

iL = IL + îL1



iC = IC + îC = îC

iOUT = IOUT + îOUT

iIN = IIN + îINUstaljeno stanje
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Slika 3: Linearizovan model bu
k konvertora.
d vIN = (D + d̂ )(VIN + v̂IN) = DVIN + VIN d̂+D v̂IN + d̂ v̂IN

d iL = (D + d̂ )(IL + îL) = D IL + IL d̂+D îL + d̂ îL

d̂ v̂IN ≈ 0

d̂ îL ≈ 0

d vIN ≈ DVIN + VIN d̂+D v̂IN2



d iL ≈ D IL + IL d̂+D îLlinearizovan sistem jedna£ina stanja
diL

dt
= −

1

L
vOUT +

1

L
DVIN +

1

L
VIN d̂+

1

L
D v̂IN

dvOUT

dt
=

1

C
iL −

1

C
iOUT

iIN = D IL + IL d̂+D îLili
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IIN + îIN = D IL +D îL + IL d̂Primenom teoreme superpozi
ije
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Slika 4: Linearizovan model za male signale bu
k konvertora.
d̂iL

dt
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îOUTjedna£ina izlaza

îIN = D îL + IL d̂sada je sistem linearan 3



Prenosne funk
ije:
H1(s) =

v̂OUT (s)

d̂(s)
=

VIN

1 + s2LC

H2(s) =
v̂OUT (s)

v̂IN(s)
=

D

1 + s2LC

H3(s) =
v̂OUT (s)

îOUT (s)
= −

sL

1 + s2LC
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