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OZET 

Bu c;al t$tnada ylikseltic i tip bir da-da donU$tUrUcUnUn slirekli durun1 anali;.i i lc dinarnik davrant$1 detay!J o larak 
ince lenn1i$tir. Kayn1a n1od kontrol tetnel prensibi verilip, yUkse ltici tip da-da dc) nli$tli ri.ici.inUn kay tna tnod kontro li.i ic;in 
ifadeler ti.ireti lnli$tir. Matlab/Sin1ulink paket progran11 kullantl arak sinllllasyonu yaptltp sitnulasyon sonuc; lan 
veriln1i ~ tir. in1ulasyon. degi$ik y i.ik ve <;tkt$ gerilin1leri ic;in yaptltnt$, giri ~ gcri lin1indek i degi$iklikler ile yi.ikteki 
degi$in1lerin c; tki $ gerilin1i Lize rine etkileri incelennli$ ol up, tasarlan an kontrol siste tninin bu degi$in1lere kar$1 dayantklt 
o ldugu sin1ulasyon sonuc; lanndan gori.i lnlU$tUr. YUkse ltici tip da-da donli~tlirlicli n1odeli hen1 elde ed ilen dinatnik 
denklen1ler kullantlarak olu$turuln1U$ hetn de Matlab/Sitnpowersystenl ara<; kut usu i<;eri sindeki devre elen1anlan 
k u 11 an t I a r a k g er<; c k I e ~ t i r i ltn i ~ t i r. 

Anahtar Kclimeler- Yliksc ltici tip da-da donli~tUrticli, Kaytna tnod kontrol, Anahtarl an1a tnod lu gli<; kaynaklan 

In thi s study, both the steady state and dynan1ic behavior o f a boost converter arc cxan1ined. Atter a brief theory of 
sliding n1odc contro l. the n1athen1atica l expressions for the sliding n1ocle contro l or a boost converter are derived and 
sin1ulc1ted. The sinltllati on is carr ied out using Matlab/Sin1ulink sin1ulati on too l and the si1nulation results are presented. 
In order to cxan1inc the effect or load change and input voltage variations nn the robustness of the designed control 
sysren1. the si tnulati on is done \Vith different loads. output vo ltagcs, load changes and input voltage variat ions. The 
boost converter 1nodcl has been constructed booth using the n1athen1atical equations and the circuit elen1ents in 
M at I ab i 111 p o \ v er ) s t e 111 b I o c k set. 

Kcy,vords- Boost converter, sl iding tn ode control, switch tnode po\ver s uppli c~ 

• • 

1. G I RI~ 

Anahtarlan1a tnodlu da-da dbnli~tlirli c liler gi.iy elektronigi 
sistcn1lcri o lup, anahtar latna yo lu ile bir sev iyedeki 
elcktrik gcrilitnini ba$ka bir sev iyeye donU$ti.iri.irler. 
Yliksck vcritnli vc kli<;i.ik boyutlu olduklartndan 
gUnUn1Uzdc <;ok popCtler olup bilgisayarlardan ~evre 

birin1lcrine ve bir c;ok elektronik c ihazlara da ger ilin1 
sag layan g i.i<; kaynaklannda kullantln1aktadtrlar [I]. 
Anahtarlan1a n1od lu da-d a donU~HirUcUierin bir ~ok 

c lcktron i k s istcn1de yayg 1 n o larak ku llan tl n1as 1 bu 
d (5nU ~tUrUc lil er in yaptlanntn elektronik sisten1 tasann1 
rnlih~ndislcri taraftndan anla~Iln1astnt gerekli ktlnl t$ttr. 
R u t Cl r d o n i.i $ t i.i r i.i c U I e r i n t as an 1111 v e k o n t r o I U o I d u k ~a g Li <; 
olup donU~tUrUcU devreleri, elektronik, lineer ve lineer 
oltnayan kontrol sisten1 teori si ve alan teori si gibi bir c;ok 
alanda bilgi sahibi oluntnastnt gerektirn1ektedir. 
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A nah tar la tna I 1 da -cl a don U~tUrUci.i I er I ineer o I n1ayan, 
zatnanla degi ~en sistcn1ler oldugundan y i.iksek 
perforn1an slt kontrol tcknik ler ine ihti ya~ duyn1aktad1rlar. 
Bu kontro l sistcn1lerinin her tliriU c;alt~ n1a ~artlannda 

dayantklt ol n1ast vc gir i$ ve y i.ikteki degi ~ in1l eri bast trarak 
iyi bir statik vc dinan1ik ccvap vennesi istentnektedir. 

Da-da donU~tUrlicUicrin kontroli.i nde klasik lineer kontrol 
teknikl crin in kullantlabiltn es i ic; in gerekli dbnU$tlirlici.i 
t ran s fc r f o n k s i y o nu , k Cl ~ U k i $a re t 111 o d e I i k ull an 11 a r a k e I d e 
edilir . Bunun i<;in bcl irli bir c;a lt ~ n1a noktasr etrar1nd a 
dogrusa ll a~ttrtna yap tltr . Ancak degi ~ ik <;alt~nla 

noktalannda da dayantkltltg tn saglantp sag lann1adtg tn1n 
kontrol ed iln1esi gerckn1ektedir. 

~ 

Anahtarlan1a n1odlu donU$tUrticUler ya da gli <; kaynaklan 
d c g i $ k c n yap tit s i st e n1l er i n b z e I b i r s n1 1 f t n 1 o I u $tu r 111 a k t a 
o I up, b u s 1 n 1 f sist e n1l c r i c; in g e I i $ t i r j I en non I i nee r k on t r o I 
t e k n i k I er i n i n a van ta j I ann 1 k ull an 1 r I a r [ 2 j . K ay 111 a 111 o d 
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k l) 111 n 1 I t e k n i g i de de g i ~ken yap tit k on t r o I s i s t c n1l er i n den 
~)lduQ:und an anahtarlatna n1odlu gU~ kaynaklanntn 

...... 

k l n 1 t r o I L1 n d c k u ll an tl ab i I 111 e k t e d i r. I< u r a n1 sa I o I a r a k k ay n1 a 
111nd kontro l teknigi sisten1 g iri ~ i ile c;tkl$1 aras1ndaki hata 
, ek t{__)rlin i.in hcrhangi b ir ba$1angt~ noktast ndan, 
bL·Iirlencn bir dinan1ige itilip, o dinatnik i~eri s inde 
tutulnlaSill i sagla;,acak kontro l paratnetrelerinin 
hc ... aplann1as1 ten1eline dayanrnaktad tr [3 , 4]. 

•• 

2. ''0KSE L Tici TiP DA-I)A o6N0ST0ROcO 
• • 

ANALIZI 

it tn1 n1da da-da donli$tlirUcU gerilin1 ve ak1n1 
k1 t1er i incelc11digi ndc bir da bi le$cnin bir de 
na fi·ekan st nda b ir da I ga I an n1a ve 

'-

ler ini n oldugu gorliiCtr. iy i tasa rlantnt ~ bir da-da 
CLJcle. d~1 bilc~cnle ktyaslandtgtnda 

\11 111 <;ok kU<;Uk genliktc o ln1ast gcrekir. 
ak 11111 c le a lt nd 1 gt nda a11ahtar lan1an1n 

'-

t-!1 dalgalann1a n1aksi n1un1 y lik ic;in da bile$enin 
01 o I 0-2 0 , ', I C j V a ri 11 d a, y I k I$ g er j l j ITI j 11 de k i 

a n 1 n i se ~ 1 k 1 $ cl a g c r i I i 111 i n i n o/o I ' i n i n a It 1 n d a 
n 11 e k t c d i r. H c r i k i d u r un1 dad a d a b i I e ~en I e 
tnda dalgala11t11ant 11 genligi kli<;Uk o ldugundan 
h Jl Ill e k t e d i r f 5 ) . 

L Rt 
- .. ' • ~ 

• • I 
I 

I l i(" T ' ...., ./' 
I <...... ,_ 

R< V .., ' c - - r--
I 

~ I 
I I 
I 

' 
, ___ _ 

lt1c 1 t1p da-da dt)nli~tlirlicll 

\ ukseltici tip da-da donU$tlirUcU ele altnip 
tK I111I \ C <;tkt~ ger ilitni ifadeleri anahtann 
~( )re : 

, nun1unda iken, 

- i1 (I)R , ( 1 ) 

, t 111 n k Li c; Li k o l d u g u k ab ul e d i I i p i h 111 a I 
1 c i1 ( t) 11 o I a c a g t n d an, 

l' - / 1 1?1 (2) 

.. i!lir. l(apasitor aktn11 ise yine dalgalann1a ihn1al 
1 1· ._In de. 

• I I ! . I R (3) 
'I:· ;\ nahtar 2 konun1unda iken indliktans gerilin1i 

. · u ) - r ·.:.: 11 R '· - 1 • ( 4) 

'dJlt.tsi t()r aktnl l, 
I, (I ) I , V I R 

I 
(5) 
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o larak elde ed ilir. DonU ~tlirU cli nlin si.irek li ~a l1 ~ n1a 

durun1unda indUktans gerilirninin ortalatna degcri yada dn 
bile~eni s1f1r olur. Anahtann I ve 2 kont11nundak i 
indUktans Uzerindeki gerilin1 degerleri birbirinc e~i t 

o ln1as1 gerektiginden, 

elde edi lir. Aynt $ekilde kondansatorlin $arj dengesi nden 

0 = D( - V I R) + (1 - D)( I - V I R) (7) 

(6) ve (7) ifadeleri V ve 11 c insinden <;ozUidUgJtnde, 

rrr ( l-D)T
5

-
I 

I ~ - - ..... ~ ~Ji. i 
I __ 

-- !t ·-- - 1--- - __. 
• 

V -I R -V 
I 

I 
~ L I - .J ~-

I -V/R 

DT 
s ...------

- •• ~-- ( 1-D)Ts--. 
--"---~----. 

-VIR 

1\ nahtan n 
I knnumu 

-~ ~.-
1\nahtann 
2 konumu 

S c k i I 2. D (i n li ~ tu r ii t: u a k 1111 \ e g 12 r i I i m d a I g a ~ c k i lie n 

• 1 ~~ I 
l = ------

1 - D I R1 + ") 
(1 - D) - R 

v(f 
I - ..... 

;, - (I - D) 2 

I 

(8) 

(9) 

olarak eldc edi l ir 15]. Burada D anahtann ~alt$llla orant 
o I a r a k ad I and 1 n I 111 a k ta d 1 r. ( 8 ) i fades i de g;i $ i k R 1 I R 
degerlerinc gore ~izildiginde R~.= O o ldugunda (ideal 
durun1) gerilin1 donli~tlinne oran1 M(D)'nin D=O da I 'c 
c ~ it o Id g u v e D · n in I 'e yak I a~ 111 as 1 d u r utn u n d a is e 
sonsuza gittigi gori.illir . Pratiktc ise her indtikta11s1n kli<;lik 
de o lsa belirli bir direnci o lacag1ndan D. 1 'e giderken 
c; 1kt ~ gerilin1inin stftra gittigi Seki l 3 'den gorUin1ektedir . 
Yliksck <; tkt$ gcrilin1inin altnabiln1esi indUktans sarg1 
direncinin o lduk<;a dli~lik oln1ast gerektig i ~ckildcn 

g () r U l1n e k t c d i r. L) e g i ~ i k R 11 R d e g er I er i ne g 6 re V; Vg n i n 

deaisin1i oostcr111ektedi r ki indliktans sarg_1 dircnci \C 
~ I b '-

digcr clen1anlann otnik kaytplannt ifade eden dircnc;lcr 
toplan11, donli$tlirlicUnLin Lireteb ilecegi n1aksin1un1 
gcrilin1 deQcrini Sl i1IrlaJnaktad tr . ...... ...... 
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2.2 Yiikseltici Tip Da-da D<ini.i~tiiriicfi Dinatnil\ 
Davran1~1 

YOkse lti c i tip da-da d onU ~tUrli c linUn dinan1ik 
d a v ran 1 ~ 1 n 1 n i n c e I en n1 c s i y i n c ~ c k i I I ' d c k i a 11 a h ta rt n I v c 
7 ko nun1unda oln1as1 durun1una u_()re incclenn1cktcdir. Bu .._ 

donli~tlirliclinU n dina1nigi anahtar I konutnu11da iken 
i 11 d Li k tans a k 1 1111 v e k a pas it c g er i I i 111 i , 

di1 (t) I . 
_ d_t_ = -L (Vg _ ,! (I)R , ) ( I 0) 

d ! 't (I) _ V 

dt RC' 
( 1 1) 

ana htar 2 konun1unda iken 

dil (I) = -1 (V I - i (I) R - V) 
dt L .~ I. I. 

( 12) 

d V( ( t) = _1 ( i (I) _ ~) 
dt c I R 

( 13) 

Boylece slirekli iletin1 modu i<;: in donU$tUri.icU dinan1ik 
davran t$1 iki lineer diferansiye l denklen1 taraftndan 
bclirle11 cbilir. 

./\ . = A
1
x + 8

1 
(anahtar I konutnunda) ( 14) 

X = A2x + B2 (anahtar 2 konun1unda) (15) 

8 urada x, donU$tUrlicUnUn d urutn deg i$ken I er id ir. Yen i 
bir u degi$keni tan11nlan1p ve anahtar 1 konun1unda iken 
u-= I ve anahtar 2 konu1nunda u=O oldugu 
dU~LinU ldUglinde donU$tUrUcUnUn d ina1n ik n1odel i I ineer 
o I 111 ay an b i r d if er an s i ye I den k le 1n [ 6] 

X= (A 1x+ B1)u +(A2x+ B2 )(1 - u) (16) 

taraf1ndan be I ir I en ir. 

3. KA YMA MOD KONTROL TEORiSi 

Degi$ken yaptlt kontrol. hen1 kararhltgt 
par a 111 et r c be I i r s i z I i k I er in e k ar $ 1 
, a g I ad 1 g 1 n d an. par a 111 et re be I i r s i z l i k le r i 

hen1 de s isten1 
daya111kltltg t 

o lan bir c;o k 
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s is t e n1l c re b a~ an i I c u) g ul a 11 an b i r y on t e tn d i r. Y on t e n1 i 1 

iki ten1 cl fonk s iynnu va rdtr. Bunlarda11 birincisi sisten 
cl a v r a n 1 ~ 1111 n i s t c n e 11 d a v r a 111 $a cl o g r u i t i ltn e s i o lu p d i g er 
i se is ten en da vran 1 ~a er i ~ i Id igi nde bu d unt 111 un de van 
ettiril ebi ltnesi i<;:in ge rck li gir i$1erin bulunrnastdtr 
Y () 11 t e 111 in b i r in c i i ~I c vi ul a~ 111 a 111 o d u i kin c i i $1 e vi i s1 
kay1na n1 odu o larak ad land 1 rll n1aktad tr . I<ayn1a n1 od l1 
kontro l yontetni isc isn1 ini iki nci i$1evden aln1aktadJI 
l(ay1na ylizcytni tant n1layan fonksiyo n anahtarlam; 
f o 11 k s i y o 11 u o I a r a k ad I an cl 1 r tln1 a k tad 1 r. I( ay 111 a y U z e y i y ; 
da anahtarlatna ronks iyo nu paran1etrelerinin se<; imi 
kaytna 111odlu kontrolor lerin perfo rn1ans1nda one1nli ro 
oynan1 ak tacltr. l(ontro I or perf orn1 ans 1111 n iy i le$ti ri lrnes 
an1ac tyla U) arla1nzll1 kayn1a yUzeyleri ve ylize: 
paran1etrclerini11 optitni/asyo nu ilc ilg ili c;e$ itli ~a lt $ tllala 

yap tl 111 a k t ad 1 r . 

K a v 111 a 1 no diu k on t r o Id c i k i t e 111 c I so run b u I u n 111 a k ta d Jt 
~ 

Bunlardan birinci~i L'~dcgc r kontroiUn hesap lan1nas1ndak 
z or lu k o lu p s is t c 111 d i n a tn i k I er i n i 11 b i I i 11 i p he sa b ~ 
kattlnlaSII11 ~c rckttnnck tcdir . Di geri ise kontro ..... ...... 

<; t k1 ~ 1nd aki c;at1rt1 olar~1k ad la11d1rtlan yliksek frekans l 
sa ltntnllardtr . Bu "oru11 u gi dcrn1ek i ~i n kl as ik kay n1 ; 
111 o d I u k on t r o Id c k ull an tl an i $are t ( s i g n) fo n k s i y on 1 

yc rine daha yun1t1 ~ak t!C<; i~l i doy1na (sat) ya da hiperbo lil 
tanjant fo nksiyonu kullan tltnaktad1r [7, 8]. 

3.1. Kayma Mod Kontrol 

l(aylna 111 0dlu kontrol oze llikle dogrusa l o ln1ayat 
siste1nl cre uygulann1<1ktad1r [91. Bu kontrol yonten1ind t 
tetnel an1ac;, hatayt anahtarlan1a yUzeyi veya kayrn ; 
yi.izeyi nc it1nck vc bu ylizeyde tuttnaktir. Bu durumd. 
sisten1 kaytna n1odundad1r ve dl$ bozucu ve/vey; 
111 ode 11 c 111 e hat a I an 11 clan c t k i I en 111 e z. 

i k i n c i d ere c e cl c n b i r ~ 1 s t c 111 i e I e a I a Inn ; 

.r(f) == Ax(l) t Bu(l) ( 17) 

b u r ad a 13 > 0 o I d u g u k ab ul e d i I 111 i $ o I up u i se s i s t e n 
g i r i $ id i r. Day an 1 k lt b i 1 k on t r o l or yap 1 s 1 b i r no n1 in a I k 1 s 1 n 

(ul.(, ) vc paran1etre degi~ in1ler i ile bozuculara kar$1111 
ge len il avc bir tcri1ndcn o lu$111aktad1r . 

u = - k sgn(S) + u ('ll ( 18) 

ifades i kayn1 a n1 od kontrolor ic;in bir yap1 olaral 
vcrilebilir [7] . Para1netre degi$in1leri ve dl$ bozucula 
oldugunda da ula$1113 n1od unun saglanabiln1esi i<;in 5)=, 
da slirek li o ln1 ayan bir ter i1n ue,/e eklentni$tir. Bu ifaded 
Zle,1 e$deger kontro l olarak adlandtnln1akta ve s is ten 
dururn lanntn kayn1a rnodunda oldugu durutnd 
ku ll an tl1naktad tr. Ba$ka b ir deyi$le, anahtar lan1 
fonksiyonunun degi$irnin i s tflr yapan ifade e$dege 
kontrol olarak adlandtnlrnaktad1r. k ise bir sabit olur 
n1 aksi n1un1 kontrolor ~ tkl $ 1111 belirtn1ekted ir. .5 
anahtarlan1a fonksiyon u olarak ad landtnl1r. <:; Unk1 
kontrol i$len1i i ~arc t e bag l1 oJarak S=O yli zey i etraftnd 
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ant1 htarla n1a o larak gen;ekle~ n1ektedir. Degi$ken yapd r 
k on t r o I ~ is t e 1111 er i 11 de a rn a~ s is tern hare k et i n i 

d 1
) ( ' ( 19) S -= (- + A e = e 

d! 
l) I a r a k t 8 n I tlll an an b Ll y u z e y u z er in de t Ll tIll a k t 1 r r I 0] . 
Bu r~t cl a e=x-.rd olup hatayt xc~ ise arzu edilen s istcn1 durun1 
d c ~-re r i n i be I i r t i r. Sg n () J • s i g n fo n k s i y on u o lu p a$ a g 1 d a k i 

~ 

~'1L1i tan in1 lan111aktad1 r. 
~ 

. J- 1 
~. o nt .\ ) - l 
- I 

s < 0 

S >O 
(20) 

Ka~ n1 J tnod kontro lde an1a~ s istern durun1lann1n 
l"~l · nt..ri bir ba~ lang r c; noktas1ndan kayrn a ylizeyine 

:n1n (ula$IJ11 tnodu) ve bu ylizcy Uzerinde orijine 
k.Jyn1as tntn saglann1asJdtr (kayn1a tnodu). Bunun 

rn tn sa£Uannla '> l gerektnektedir. ...... ...... 

· da ka\ n1a n1odun varoln1a 
• 

(21) 

Bu $at1 
~ artr 

ula$1 111 
olarak 

- ln1 tkta o lu p. sagland1g1 taktirdc sisten1 kayrna 
it tl n1 ektedir. Burada 11 po?itif bir sabit olup 

rt k:ctin in sonlu bir sUre i<;c ri sindc anahtarlan1a 
ula$n1 as ini garanti ecler [ 11] . Siste111, kayrna 
L\ 0 ) ul a~t 1 g1nda bu kayn1a yUzey inde kalarak 

bcli rs iLiikicr i ve di$ bozuculardan 
·den orij inc (e 0) dogru kayn1as1 istenn1ektedir. 
k a\ 111 a 111 o clu o I a r a k ad I and 1 rr Jt r. ~ e k i I 4, i k in c i 
1 b i r ~ is l c 111 i <; in u J a~ 111 a v e k ay 111 a 111 o d u 
i ~(is l c rt 11 c k t c cl i r. .... 

() 

1111 -). 

• c 

ka\ ma 
modu 

1 h t a 1 I a m 11 ( k a\ 111 a ) l'l Hl k s i~ on u 

ul a~ma 

mndu 

c 

"~E Ll' iC' i ~riP I)A-DA o6NO~T0RDcONON .. 
KAYM A MOD KONTROLU 

ht-da dtin li~ tlirli c Li lcrde, ~ 1 kt$ geri I i 111 i anahtar lama 
('~~n1a cHa nt D il c orantil1 oldugundan, kontrol sisten1i 

\) ~~ki lde tasarlanJnaiJdtr ki, bu sistetnin ~a lt ~Jna orant 
cQi~tir il crek ytkt~ gerilin1inin verilen referans gerilitni 
'lcn1es i ~aglans 1n . Boyle bir kontrol sistem inde ~Jkt$ 
cri li1ni bi r gerilirn bo lii cU Uzerinden alg tlanarak referans 
~ril i n 1 ile kar~ tla~t1n1Jp ve aradaki hata i$arcti bir 
onlpanLator devres inden gec; irilip bir darbe geni ~ lik 
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\11. A sian 

tnodii latorline uygulann1akta ve bu n1od U I at or c; 1 k 1$1 ndaki 
anahtarlatna i~areti ile de anahtarlan1a elcn1an1 kontrol 
edilmekted ir. Anahtarlama i$aretinin <;aii$111a oran1 D. 
kontrol gerilin1i ile dogru oranttltdtr. iyi ta sarlannli$ 
boyle bir kontrol devresi yardtn1J il c <;a ll$1lla orant 
o to 1n at i k o I a r a k k on vert o r c; Ii< 1 $ g cri I i 111 i n i n. is t c ne n 
referans gerilin1i izlen1es i saglanabilir . Kontrol i ~ letninde 
k u 11 an tl a 11 k o n1 pan z at or I er y o k f~l k II ~ c k i 11 er de 
tasarlanabi I irler. 

C::ok ~evri n1l i kontro I yontetn leri 11 in ku llan rl 111as1. da-da 
donli$tUrUci.ileril1 dinan1ik perforn1anslar tnt iyil e$tirdigi 
b i I ind igi nden, bu c;a II$tnada hen1 ak 1 n1 hen1 de geri I i n1 
kontroiU yap tl acakttr. Da-da donU$tlirUcli kontrolli geneJ 
blok diyagran11 $eki l 5 de veriln1i~tir. Donli ~ tlirliclide 
ak1n1 degi$in1i ger ilin1 degi~in1indcn daha htzii 
o ldugundan, d 1$ 9evrin1dek i geri I i 111 kontro I i.i i~ in I ineer 
k on tr o I or I er den PI tip i k on t r o I or, i ~ c; e v r i 111 de k i a k 1111 

kontro lU t~tn ise kaytna rnod kontrolor (KMK) 
kuiiantlnlt~ttr . 

* Arzu edilen referans ak1111 degcri I, PI kontrolor 
y 1 k 1 ~ 1 n d an e Id e e d i I 111 i $ t i r. K. ay tn a 111 o d k o 11 t r o l b r 
~ 1 k 1 $ 1 n d a e l de c d i I en u k on t r o I g i r i $ i i le don U $ tli r U cUd e k i 
anahtarla111a elcrnant s UrUin1U~ ve bu anahtarlatna 
e I e 111 an trlt n <;a l1 $ 111 a sUr c si de g i $ t i r i I ere k is ten c n y t k 1 ~ e Id e 
e d m ltn i ~ t i r. <;a II $ 111 a p re n s i b i 1 . k 1 s trn d a an I at tl a 11 

ylikse ltic i tip da-da doni.i$tUrlicU din ami k rnodel i x 1 = 11 ve 
x.?= J'l dururn degi$kenleri olarak al1n1p yeniden 
dlizenlendig indc 

x, = ~ [v - (l - u)x1 ] (22) 

I ( ) x~ X I =- ] - Zl XI - -- c· R 

elde edilir. Anahtarlarna fonksiyonu o larak~ 

(23) 

* olarak se~ilip x 1' i11 arzu edilen x 1 ' r 
saglann1as1 ic;in u kontrol giri$i sadece 0 ve 
a lab i leceginden. 

izlen1esinin 
I degerlerini 

(24) 
-

olarak tantnllanabilir. Sistem durun1lann1n kayrna 
yUzeyinde kalabiltnesi i9in gerekli e~deger kontrol 

Z1 etJ = U S =O (25) 

ifadesinden elde edilecektir. 

* S = x1 - x
1 

(26) 
* x 1 arzu edi len deger olup sabit oldugundan, 
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Kaytna mod kontro l kullanarak elde edilen 91k1~ gerilimi 
ve indUktans ak ttnt ise $ekil l O'da veriltni ~tir. Buradan 
gorUidUgU yaptlan kontrol sonucunda 9 1kt ~ gerilimi 40 
vo It o I an istenen referans geri l in1 in i 90k ktsa bir sUrede 
yakalamaktad1r. 

C1k1~ G erilirni (\/) 
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r kil 9. 0 =0.5 i<;m <;1k1~ gl:riltmt ve indlik tans ak 11111 
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Sdi.il 10. Ka\ ma mod kontrollli vlikse ltic i tip da-da dti nli$llirlicli <; tkt~ ' . . 
~l: nltml \~ indiikt ans ak1 1111 
~ 
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YUkselt ic i Tip Da-Da Don li~tli rli clinOn Kayn1a fvlod Kontro lli 

M. Asian 

Tasarlanan kayma mod kontrol yontetniyle yilkseltici tip 
da-da donU~tUrUcti kontro l sisterninin ytik deg i ~ i m Ieri ve 
giri$ gerilimindeki degi~iklikl ere kar$1 dayantkliitgrnin 
test edilmesi i9in t=0.02 ' nci saniyede yilk direnci 
40Q' dan 80Q'a 91karilmt$ olup bu durun1daki 9 1k1 ~ 
gerilimi ve indtiktans ak1m1 deg i ~ in1leri ~ekil 11 de, ve 
yine t=0.02 ' nci saniyede giri$ geril imi 20 volttan 22 
volt'a <;tkanltnt~ ve t=0.003 ' nci1 saniyede ise tekrar 20 
volt'a geri dU~UrUltip bu durun1daki ytkt$ gerilin1i ile 
indUktans aktm1ndaki degi$itnler ise ~e kil 12 'de 
veri ltn i$ti r. 

Sekil 11 ve 12 ' den gbrUldUgU Uzere tasarlanan kaytna 
mod kontro liU yOkseltici tip da-da donU$tilrUcU hen1 yi.ik 
deg i ~ imleri hetn de giri$ gerilitnindeki deg i ~ ikliklere kar$1 
dayantkli olup, 9 1k1 ~ gerilin1i bu deg i ~ itnlerden c;ok az 
etki lenip 90k kt sa bir silrede istenen referans gerilin1i 
izlemekted ir. 

Ytik ya da giri~ ger ilirnindeki degi~me anrnda, bir ba~ka 
dey i ~ l e bozucu giri ~ lerin oldugu andaki , 91kt ~ gerili1ninde 
meydana ge len an ltk deg i$i tnlerin ise al9ak ge9iren bir 
filtre taraftndan el itn ine ed i lmesi rnUrnkUndOr. 
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~cki l 11. Ylik d egi~iminde ~ 1k1 ~ gerilimi ve indliktans akunt 
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Sekil 12. Giri$ gerilimi degi$imlerinde 91 k1 $ gerilimi ve induktans 
ak11n1 

6. SONU<; 

Ytikse ltici tip donU~ttirUcUler, <;tkt~ gerilitni ayarlt dogru 
ak1111 gU<; kaynaklan olarak c;e$itJi uygulan1alarda 
kullanilab ildiklerinden. bu yaii~n1ada, ytikse ltici tip bir 
da-da donU~tUrUc U dinatnik davrant ~ t incelenn1i~, 

donU~tUrUcUyU modelleyen 1naten1atiksel ifadeler 
tUretilerek kayrna tnod kontro iU yapiltnt ~tlr. 

Ger<;ekle~tirilen kontrol sistetninin bozucu giri~lere ve 
parametre degi~in1lerine kar~ t dayanrkiiiign1tn test 
edilmesi arnactyla normal <;a lr ~ n1a antnda giri ~ gerilin1i ve 
yUkte degi~ i tnleri n o 1 u~ tnas 1 sag lanarak si n1ulasyon 
yap tltnt ~ v e son u er I an veri I 111 i ~ t i r. G i r i ~ g er i I i 111 i v e 
y U k t e k i bUy i.i k de g i ~ i n1l er de de k ay 111 a rn o d k on t r o 11 U 
yUkse ltici tip da-da donU~ti.irUcU sistetninin bozucu g iri ~ 

ve paratnetre deg;i ~ itn lerine kar~t day an tklt o ldugu ve iyi 
bir dinamik cevap verdigi gorUlmU~tUr. Bu ozellikler 
yantnda kolay gerc;ekle~tirilebiltnesi de kayrna mod 
kontroiUn da-da donU ~tUrUcU kontroiUnde kullantln1astntn 
bir avantaj oldugu da soylenebiltnektedir. 
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