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Nesta aulaNesta aula

ConversoresConversores CCCC--CCCC –– ControleControle emem malhamalha fechadafechada dodo
conversorconversor BuckBuck::
1. Introdução;
2. Funções de transferência;
3. Metodologia de projeto do controlador;
4 Verificação por simulação4. Verificação por simulação.
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Diagrama de blocos do conversorDiagrama de blocos do conversor
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Função de transferência de laço aberto FTLA(s)Função de transferência de laço aberto FTLA(s)
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Função de transferência de malha fechada FTMF(s)Função de transferência de malha fechada FTMF(s)
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Metodologia de projeto do controladorMetodologia de projeto do controlador

MetodologiaMetodologia parapara determinardeterminar oo compensadorcompensador dede tensãotensão PIDPID::
1. Colocar um pólo na origem;
2. Posicionar os dois zeros na freqüência de ressonância do

filtro de saída;
3. Colocar o outro pólo bem acima da freqüência de

ressonância do filtro de saídaressonância do filtro de saída;
4. Ajustar o ganho para a freqüência de cruzamento

desejada, por exemplo Fs/8.
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Metodologia de projeto do controladorMetodologia de projeto do controlador

ExemploExemplo dede projetoprojeto::
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Metodologia de projeto do controladorMetodologia de projeto do controlador

ExemploExemplo dede projetoprojeto:: ( ) 5 0,1
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Metodologia de projeto do controladorMetodologia de projeto do controlador

ExemploExemplo dede projetoprojeto::
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Metodologia de projeto do controladorMetodologia de projeto do controlador

ExemploExemplo dede projetoprojeto::
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Metodologia de projeto do controladorMetodologia de projeto do controlador

ExemploExemplo dede projetoprojeto::
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Metodologia de projeto do controladorMetodologia de projeto do controlador

ExemploExemplo dede projetoprojeto::
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Implementação do sensor de tensão da saídaImplementação do sensor de tensão da saída
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Implementação do controladorImplementação do controlador
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Implementação do controladorImplementação do controlador
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Verificação por simulaçãoVerificação por simulação



Verificação por simulaçãoVerificação por simulação

Partida do conversor



Verificação por simulaçãoVerificação por simulação

Transitório na tensão de entrada



Verificação por simulaçãoVerificação por simulação

Transitório na carga
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1 Laboratório de conversores CC CC não isolados1. Laboratório de conversores CC-CC não-isolados.

www cefetsc edu br/~petrywww.cefetsc.edu.br/ petry


