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RESUMO

Este trabalho trata da continuagdo da pesquisa iniciada em 2019, na qual foi
desenvolvido um aplicativo em MATLAB® para projeto de controladores analogicos para
conversores CC-CC. Nesta nova etapa da pesquisa, foi incluida a implementacao pratica do
controle em um prototipo e a apresentacao dos resultados de simulacao e experimentais. O
trabalho mostra o problema de regulagdo da tensdo de saida de um conversor CC-CC,
abrangendo: 1) a modelagem do conversor em func¢do de transferéncia, incluindo incerteza
na carga e na tensdo de entrada, ii) as especificagdes de projeto em termos de margem de
fase e frequéncia de cruzamento, iii) o projeto dos ganhos do controlador utilizando a
funcdo pidtune do MATLAB®, iv) a implementacdo do controle com amplificadores
operacionais, com a escolha dos resistores e capacitores associados a estes amplificadores,
v) a apresentacdo dos resultados experimentais do sistema de controle em malha fechada
aplicado a um conversor buck de poténcia nominal de .10 W e operando com frequéncia de
comutacdo de 20 kHz. A escolha deste conversor deu-se por apresentar uma topologia
simples e que pode servir de base para desenvolvimento de controladores para conversores
mais complexos, embarcados em subsistemas elétricos de poténcia de pequenos satélites.
O conversor buck foi modelado matematicamente, utilizando modelo médio em espago de
estados, para se obter uma fun¢ao de transferéncia. A escolha da fun¢do de transferéncia da
planta, conversor buck, usada para o projeto do controlador PID, levou em conta as
variagdes paramétricas da tensdo de entrada e da carga. Foi considerada adequada para o
projeto do controlador a planta com maior variacdo de fase. Apds a escolha da planta, foi
executada a funcio pidtune do MATLAB®. Para sua execucio, foram usados a margem de
fase do sistema compensado maior ou igual a 60° e a frequéncia de cruzamento por zero
dB, do sistema compensado, uma década abaixo da frequéncia de comutacdo do conversor
buck. Executou-se o aplicativo e foram obtidos os valores dos componentes adequados
para a implementacdo de um PID analégico. O conversor buck foi implementado
juntamente controlador PID, utilizando amplificadores operacionais, resistores e
capacitores. Os circuitos foram testados, e os sinais de saida foram comparados com
resultados de simulagdo, comprovado-se a viabilidade técnica do projeto pelo aplicativo
proposto.
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