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B.Tóm tắt:
Trong lĩnh vực kỹ thuật điện ngày nay, điện tử công suất là lĩnh vực kỹ thuật hiện đại. Với những bước tiến nhảy vọt trong kỹ thuật chế tạo linh kiện bán dẫn, các linh kiện điện tử công suất: điôt công suất, Tiristor, GTO, Triac, IGBT, SID, MCT . . . ra đời và hoàn thiện có tính năng dòng điện, điện áp, tốc độ chuyển mạch ngày càng được nâng cao làm cho kỹ thuật điện truyền thống thay đổi một cách sâu sắc. Song song với những tiến bộ đó các chiến lược điều khiển khác nhau cũng được áp dụng để điều khiển các bộ biến đổi theo các cấu trúc khác nhau nhằm tạo ra bộ biến đổi thông minh, linh hoạt và có các chỉ tiêu kinh tế - kỹ thuật, năng lượng tối ưu.

Bộ biến đổi DC – DC giảm áp kiểu Quadratic (Quadratic Buck converter) có giá trị trung bình điện áp ra phụ thuộc vào bình phương điện áp vào, thường được sử dụng ở mạch một chiều trung gian thiết bị biến đổi điện năng công suất nhỏ, cấu trúc mạch của bộ biến đổi giảm áp kiểu Quadratic vốn không phức tạp nhưng vấn đề điều khiển nó nhằm đạt được hiệu suất biến đổi cao và đảm bảo ổn định luôn là mục tiêu của các công trình nghiên cứu. Bản chất mạch của bộ biến đổi giảm áp kiểu Quadratic có các phần tử phi tuyến do vậy chọn điều khiển trượt với bản chất là đưa ra luật điều khiển rơle hai vị trí tác động nhanh đến đối tượng điều khiển sẽ phù hợp cho việc điều khiển bộ biến đổi trên. 

Mục tiêu của đề tài luận văn là nghiên cứu điều khiển trượt cho bộ biến đổi giảm áp kiểu Quadratic, khảo sát đánh giá tính hiệu quả của điều khiển trượt đối với bộ biến đổi và biện pháp nhằm nâng cao chất lượng hệ thống.

Luận văn phân tích các quá trình động học đối tượng thông qua mô hình toán học từ đó đưa ra và chứng minh tính phù hợp của các phương án điều khiển, cuối cùng là tiến hành phân tích kiểm chứng, hoàn thiện trên phần mềm mô phỏng Matlab- Simulink. 

Đề tài có tính cấp thiết để tối ưu hóa chỉ tiêu kinh tế kỹ thuật cho bộ biến đổi giảm áp. Thiết kế nguyên lý đã thực hiện trong bản luận văn hoàn toàn có thể triển khai áp dụng chế tạo bộ biến đổi trên thực tế với những linh kiện sẵn có, thông dụng. 

Luận văn được trình bày trong  4 chương: 

- Chương 1: Bộ biến đổi DC– DC giảm áp kiểu Quadratic

Trình bày một số ngoại diên và nội hàm của bộ biến đổi DC – DC giảm áp kiểu Quadratic, làm rõ nguyên lý hoạt động và xây dựng mô hình toán học bộ biến đổi bằng các phương trình vi phân mô tả mạch theo các luật kirhoff. Tìm ra các giá trị dòng áp, các biến trạng thái ở điều kiện cân bằng ổn định.  
- Chương 2: Nguyên lý  điều khiển trượt
 Trình bày nguyên lý điều khiển trượt thông qua việc làm rõ các khái niệm: Điều khiển tương đương, mặt trượt, tính tiếp cận được của các mặt trượt, tính không tác động đối với nhiễu...
- Chương 3: Điều khiển trượt bộ biến đổi DC – DC giảm áp kiểu quadratic

Từ mô hình toán học bộ biến đổi DC – DC giảm áp kiểu quadratic đã xây dựng ở chương 1 và áp dụng nguyên lý điều khiển trượt để xây dựng bộ điều khiển cho bộ biến đổi DC – DC giảm áp kiểu Quadratic, đưa ra mặt trượt, hàm toán học mô tả mặt trượt, chứng minh sự ổn định của các mặt trượt.

- Chương 4: Mô phỏng kiểm chứng trên nền MATLAB – Simulink

Mô phỏng sự làm việc, đánh giá các chỉ tiêu chất lượng của hệ thống với bộ điều khiển đã được xây dựng trong chương 3 bằng chương trình Matlab-simulink, hoàn thiện hệ thống bằng bộ điều khiển PID.
- Kết luận

Luận văn đã giải quyết thành công yêu cầu của đề tài là thiết kế bộ điều khiển trượt cho bộ biến đổi giảm áp kiểu quadratic. Đề tài này có tính cấp thiết để tối ưu hóa chỉ tiêu kinh tế kỹ thuật cho bộ biến đổi giảm áp. Bản luận văn này đã thực hiện được các yêu cầu sau:

- Làm rõ cấu trúc, đưa ra mô hình toán học của bộ biến đổi giảm áp kiểu quadratic.  

           - Nghiên cứu nguyên lý điều khiển trượt thông qua việc nghiên cứu các khái niệm về hệ thống cấu trúc biến, điều khiển tương đương, mặt trượt và tính tiếp cận được của các mặt trượt...


- Xây dựng bộ điều khiển cho bộ biến đổi giảm áp kiểu quadratic trên cơ sở áp dụng nguyên lý điều khiển trượt, khảo sát tính ổn định trên mô hình toán học hệ thống.

- Đưa ra cấu trúc của các bộ điều khiển trên nền Matlab & Simulink. Thực hiện mô phỏng khảo sát các đặc tính chất lượng hệ thống, hoàn thiện thiết kế cho hệ thống

Với thời gian thực hiện luận văn hạn chế, đề tài mới chỉ thực hiện được mục tiêu chính là điều khiển trượt cho bộ biến đổi giảm áp kiểu quadratic mà chưa đưa ra được hàm truyền chi tiết vòng phản hồi dòng điện của bộ biến đổi. Hướng phát triển tiếp theo của đề tài là khảo sát chi tiết và đưa ra được cấu trúc hàm truyền của mạch phản hồi dòng điện và bộ điều khiển trượt làm cơ sở để tổng hợp hệ thống tối ưu hơn.  
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