Upravljanje konvertorima
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Slika 1: Buck konvertor.

is = (is) = dir,
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Slika 2: Usrednjen model buck konvertora.

Sistem jednacina stanja
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jednacdina izlaza (mada je u pitanju ulaz, ali je u sistemu jednacina stanja i;y izlazna

promenljiva)

Nelinearnosti dvyy 1 dig,
Mali signali, vrednost signala u radnoj tacki i odstupanje
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ic = Ic+ic =ic
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Slika 3: Linearizovan model buck konvertora.

dvin = (D+C/l\)(V1N+@\1N) = DVin+Vind+ DOy +d Ory
dip=(D+d)(I,+iy)=DI,+ I d+Di,+diy
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linearizovan sistem jednacina stanja
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Slika 4: Linearizovan model za male signale buck konvertora.

diy 1. 1 1 ~
== —D —Vind
i LUOUT+ 7 VIN + 7 VIN

dvoyr 1~ 1~
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jednacina izlaza
iy =Dig +Ird

sada je sistem linearan



Prenosne funkcije:

(s) _ Vin
d(s)  1+s2LC
vour(s) D
i}\[N(S) n 1+ s2LC
vour(s) ~ sL
iour(s) 1+ s2LC



