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Metode Persamaan Ruang Keadaan untuk Desain Sistem Pengendalian

(Studi Kasus Sistem Pengendalian Tegangan Pada Buck Converter)
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Gambar 1. Rangkaian ekuivalen buck converter

Persamaan Sistem

Kondisi saat saklar dalam keadaan tertutup

Hukum Kirchoff Tegangan

di, .
VD= |_d—tL+|LrL +V,

i =ic +V—R°

Vo =V +icre

Vo = (iL —ic )R

Kondisi saat saklar dalam keadaan terbuka
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Persamaan diferensial buck converter
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Persamaan ruang keadaan
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Matriks keterkendalian
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Matriks keteramatan
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Keterkendalian
Desain regulator dengan penempatan kutup
a. Metode perbandingan langsung
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