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Özet 

Bu makalede, da-da Buck-Boost dönüştürücü tasarımı, modellenmesi ve kontrolü incelenmiştir. Bu amaçla 

Buck-Boost konverterin dinamik eşitlikleri ele alınarak Matlab/simulink modeli gerçekleştirilmiştir. Farklı 

referans çıkış gerilim değerlerine bağlı olarak dönüştürücünün  cevapları detaylı olarak incelenmiştir. Bu farklı 

durumlara bağlı simülasyon sonuçları sunulmuştur.  

Anahtar Kelimeler: da-da Buck-boost dönüştürücü, Matlab/Simulink modelleme   

Buck-Boost Converter Design, Modeling and Control 

Abstract 

In this article, Buck-Boost converter design, modeling, and control have been examined. For this purpose, the 

Matlab / simulink model has been realized by considering the dynamic equations of the Buck-Boost converter. 

Depending on the different reference output voltages, the converter's responses have been examined in detail. 

Simulation results based on these different situations are presented. 

Keywords: dc-dc Buck-boost converter, Matlab/Simulink modeling 

1. Giriş  

 

Anahtarlamalı güç kaynakları günümüzde 
özellikle elektrikli araçlar, yenilenebilir enerji 
sistemleri, bilgisayar, televizyon, cep telefonu ve 
birçok elektrikli ev aletlerinde oldukça yaygın 
olarak kullanılmaktadır. Anahtarlamalı güç 
kaynaklarının diğer klasik güç kaynaklarına göre 
avantajı oldukça hafif, daha küçük ve dolayısıyla 
daha az yer kaplamalarıdır.  

Da-da dönüştürücüler bir doğrultucu, 
batarya ya da güneş pilinin çıkışındaki regülesiz 
da gerilimi regüleli da gerileme 
dönüştürülmesinde kullanılan yapılardır [1].   

Buck-boost dönüştürücü genel olarak izoleli 
ve izolesiz olarak iki farklı yapıda olabilir. 
Ancak izolesiz yapı daha yaygın olarak 
kullanılmaktadır. Buck-boost dönüştürücünün 
çıkış gerilim değeri görev periyodunun değerine 
bağlı olarak giriş gerilim değerinden daha büyük 
ya da daha küçük olabilir. Bunun yanında çıkış 
geriliminin polaritesi giriş geriliminin 
polaritesinin tersidir.  

 

 
Da-da dönüştürücüler yük ve giriş gerilimi 

değişse bile çıkışta sabit da çıkış gerilimi 
sağlamalıdır[2]. Doğrusal olmayan ve zamanla 
değişen yapılarından dolayı bu dönüştürücülerin 
kontrolü zordur [3].  

Buck-boost dönüştürücü iki farklı modda 
çalışabilir. Eğer indüktans akımmı İL sıfıra 
düşmüyorsa dönüştürücü sürekli iletim modunda 
çalışıyordur. Aksi takdirde, sürekli olmayan 
çalışma modunda çalışıyordur [4].  

Buck-boost dönüştürücülerin verimi 
yüksektir. Çıkışa kısa devre koruması 
yerleştirmek kolaydır. Ancak giriş akımı 
kesiklidir ve Q anahtarından yüksek tepe 
akımları akar [5].   

Tek yarı iletken anahtardan oluşan buck-
boost dönüştürücü devresi kullanmak devreyi 
daha basit ve kompakt yapar. Aynı zamanda 
görev periyodu ayarlanarak istenen çıkış gerilimi 
elde edilebilir  [6]. 
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2. Buck-Boost Dönüştürücü 

 
Buck-boost dönüştürücüye ait devre şeması 

Şekil 1’de gösterilmiştir.  

 
Şekil 1. Buck-boost dönüştürücü devresi 

 
Buck-boost devresini analiz etmek için Q 

anahtarının iletimde olduğu (Qon) ve Q 
anahtarının kesimde olduğu (Qoff) iki durumu 
göz önüne almak gerekir.  

 
Anahtarın görev periyodu d ise; 

Ts

t

tt

t
d on

offon

on 


              (1)

  

Burada ton ve toff sırasıyla anahtarın iletimde 

ve kesimde kalma süreleridir. Ts ise anahtarlama 

periyodudur.  

İdeal koşullarda konverterin çıkış gerilimi; 

Vg
d

d
Vo *

1
  

olarak değişir. Burada  d görev periyodu 0-1 

aralığında değişir. Farklı d değerleri için farklı 

çıkış gerilim değerleri elde edilebilir. Çıkış 

gerilimi;  d<0.5 ise buck (düşürücü), d>0.5 

olursa boost (yükseltici) olur. Buck-Boost 

dönüştürücünün çıkışı biraz fazla dalgalı 

olduğundan akım da kesintilidir [7].  

 

 
Şekil 2. Buck-boost dönüştürücü devresinde Q 

anahtarın iletimde olma durumu 

 
Anahtar iletimde iken (Qon) Şekil 2’deki 

durum oluşacaktır. Bu durumda Q anahtarı 
iletimdedir, D diyodu ise ters gerilime maruz 
kaldığı için kesimdedir. Giriş kaynak akımı,  Q 
anahtarı ve indüktans üzerinden artarak akar.  

 
Bu durumda; 

L

V

dt

dİ gL               (2) 

RC

V

dt

dVC 0         (3) 

Anahtar kesimde iken (Qoff) Şekil 3’deki 
durum oluşacaktır. Bu durumda Q anahtarı 
kesimdedir. İndüktanstan akan akım C, D ve yük 
üzerinden akar. İndüktansta depolanan enerji bu 
şekilde yüke aktarılmış olur. 

 

 
Şekil 3. Buck-boost dönüştürücü devresinde Q 

anahtarın kesimde olma durumu 

 

Bu durumda; 

L

V

dt

dİ CL               (4) 

RC

V

C

İ

dt

dV CLC         (5) 

Denklem (2-5) arasındaki eşitlikler görev 

periyodu göz önüne alınarak birleştirilirse 

aşağıdaki eşitlikler elde edilebilir. 

)1.(. d
L

V
d

L
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dV CLC  ).1(      (7) 
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3. Buck-Boost Dönüştürücünün 

Matlab/Simulink Modeli 
 

Denklem 6 ve 7’deki eşitlikler 

Matlab/Simulink programı kullanılarak Şekil 

4’teki gibi modellenmiştir. 
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görev periyodu
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Şekil 4. Buck-boost dönüştürücünün Matlab/Simulink 

Modeli 

 

Şekil 4’de istenen çıkış gerilimi Voref 
değeri olarak modele girilirse, bu çıkışı 
sağlayacak görev periyodu hesaplanır ve modele 
giriş olarak uygulanır.  
 Şekil 4’deki model Vg=12 V, C=650 μF, 
L=500 μH, R=5 ohm ve anahtarlama frekansı 
fs=10 kHz alınarak farklı referans çıkış gerilim 
(Voref) değerleri için çalıştırılmış ve aşağıdaki 
sonuçlar alınmıştır. Oluşturulan model girilen 
referans gerilime göre dönüştürücünün görev 
periyodunun değerini hesaplamaktadır.   
 İstenen referans çıkış gerilim Voref=10 V 
olarak girildiğinde buck-boost dönüştürücünün 
görev periyodu, çıkış gerilimi ve indüktans akımı 
Şekil 5’de görüldüğü gibi olmaktadır. Bu 

durumda görev periyodunu model d=0.454 
olarak hesaplamıştır. 
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Şekil 5. Buck-boost dönüştürücüde Voref=10 V için 

a) Görev periyodunun zamana göre değişimi 

b) Çıkış gerilimin zamana göre değişimi 

c) İndüktans akımının değişimi 

 
İstenen referans çıkış gerilim Voref=20 V 

olarak girildiğinde buck-boost dönüştürücünün 
görev periyodu, çıkış gerilimi ve indüktans akımı 
Şekil 6’da görüldüğü gibi olmaktadır. Bu 
durumda görev periyodunu model d=0.625 
olarak hesaplamıştır. 

Buck-boost dönüştürücüye giriş bilgisi 
olarak zamanla değişen bir gerilim bilgisi 
girildiğinde, girilen referans gerilime karşılık 
anlık görev periyodunu hesaplayarak referans 
gerilime uygun çıkış gerilimini üretmektedir. 
Voref’in ilk 1 s boyunca 8 V olması, 1-2 s 
aralığında 18 V ve 2-3 s aralığında ise tekrar 5 
V’a düşmesi istendiğinde, buck-boost 
dönüştürücünün referans geriliminin ve çıkış 
geriliminin değişimi Şekil 7’de görülmektedir. 
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Şekil 6. Buck-boost dönüştürücüde Voref=20 V için 

a) Görev periyodunun zamana göre değişimi 

b) Çıkış gerilimin zamana göre değişimi 

c) İndüktans akımının değişimi 
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Şekil 7. Buck-boost dönüştürücüde farklı Voref için 

a) Referans gerilimin zamana göre değişimi 

b) Çıkış gerilimin zamana göre değişimi 

6. Sonuçlar 

 
Bu çalışmada da-da Buck-Boost dönüştürücü 

tasarımı, modellenmesi ve kontrolü incelenmiştir. 

Farklı referans gerilimlere göre istenen çıkış 

gerilimini sağlayan kontrollü da-da Buck-Boost 

dönüştürücünün Matlab/Simulink modeli 

gerçekleştirilmiş ve bu duruma ilişkin sonuçlar 

detaylı olarak sunulmuştur.  
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