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temel seri 
gerilim eltmeli Luo gecin

sinirsel-
sistemi . Tasarlanan

dinamik performans
senaryol olarak temel 
seri evirgecin devre modeli 
analiz edil ve devre eleman r .
Daha sonra tasarlanan dinamik 

v ulink 

elde edilen lar tasarlanan
denetim durumlar
performans bir 
dinamik performansa sah

Abstract

In this study, output voltage regulator based on adaptive 
neuro-fuzzy inference system is designed for control of basic 
series high gain super voltage lift Luo converter operating at 
continuous conduction mode. Dynamic performance of 
designed voltage regulator is analyzed with different control 
scenarios. For this aim, firstly circuit model of basic series 
super-lift Luo converter model was analyzed and boundary 
values of circuit elements were determined.Later, the dynamic
performance of designed voltage regulator were evaluated in 
Matlab/Simulink against various disturbances such as changes 
in reference voltage, input voltage and load. The results 
obtained from the simulation study showed that the designed 
voltage regulator has a very effective and durable dynamic 
performance in terms of performance criteria such as settling 
time and overshoot for all control situations.

1.

DA- vir er rlerinde 
retmeleri

DA-DA
enerji sistemleri gibi

lar [1]. Klasik DA- lerin
gerilim belirli bir seviyeye kadar olabilmektedir. Bu 

-DA

tasarlanmakt [2]. DA-DA er
olmayan

karakter e sahiptirler. denetiminde
klasik oransal-integral (PI), oransal- oransal-
integral- evsel (PID) denetleyiciler yetersiz kalm

en uyg verirler. Bozucu denetim sisteminin
da mler meydana getirirler. Bu

lmayan ne 
ve 

[3]. Yapay ve 
uyar i mimarisinde 

temel usal olmayan bir denetim 
y

bir denetim 
lamal

sistem de ne daha iyi uyum 
sel- denetim sistemi

farkl lanabilmektedir [4]. Temel seri 
eltmeli evirgecin

denetimi klasik (PI, PD, PID),
kayan kipli denetim, geri ad denetim,
denetim, -beslemeli denetim gibi gerilim 

il 5-11]. bahsi 
t

u - taban

Bu : temel seri
s devre

modeli de,
ltm gerilim

te,
te te ise 

benzetim a dair r verilmi .

2. Temel Seri S eltmeli Luo
virg

Luo , DA/DA lerin yeni serisi olan gerilim 
. gerilim

faydal Bu in 
temel y ,

rimlilik ve d
gerilimidir[12]. kaz aritmetik
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ve geometrik sel
per

eltmeli
Bu durum gerilim kaza

eltmeli
[13]. eltmel

iki alt seri r. Birincisi temel seri, i de ek
seri olarak isimlendirilmektedir. da kulla

gerilim s
eltmeli Luo . Temel seri bir anahtar S; 1 adet 

L1; 2 adet kapa C1, C2 ; 2 adet diyot ve
direncinden (R) r. T de 
verilm

: Temel seri devre
Temel seri devrede k konumda iken L1

i , mesiyle C1 Vin gerilimi ile 
enir.

                                                                            (1)

Anah birlikte ind
-(V0-2Vin) d rin Bu rden 

,

0 2
(1 )in in

L

V V V
i dT d T

L L
                                (2)

olur. 2 den faydala
yaz [14].

                                                                (3)

Temel s durum il 2 de veril

l 2: (b) 
                                      

3. -

A leyici mimarisine sahip uyarlama el- k
sistemi nde ve 

denetiminde etkin Uyarlama -
temi

i i Jang [15 geno 
bulan temel al denetim

i
uyarlama - sistemi 3 te 

r.

: Sugeno li uyarlama -
sistemi

3 de
uyarlama sinirsel-

[16].Bu katmanla
.

Katman 1: Bu katman hata (e) i ( e)
olarak iki giri sahiptir. Hata (e) ve 
denklem 4-5 de .
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                                             (4)

                                                     (5)

Bu katma ise aki denklem ile elde edilir.

                                  (6)

Katman 2: Her b i (e, )
fonksiyon derecelerinin

leminin katmand . Hata (e) ve ha i
( ) nun tipinin belirlenmesi 
gerekmektedir. adet gauss

yelik fonksiyonu len d -1,+1] 

                                                               (7)

Burada c parametresi fonksiyona ait merkezini, 
parametresi gauss yelik fonksiyonunun i

ktedir. Bu parametreler uyarlamal -
teminin eridir.

Katman 3: Bu katman

rhangi gibi bir k
elde edilebilir.

                        (8)

Birinci dereceden s kural ifadesi 

         (9)

Katman 4: No
etiketlenmektedir. Herhangi bir k ormalizasyon

.

                     (10)

Katman 5: 4. katmandan elde edilen 
bir

D de bu

5 5
k k ky y . f            k=1,2......24,25 (11)

1 2k k k kf p x q x r        k=1,2......24,25      (12)

Burada p, q ve r, f fonksiyonunun parametreleridir ve 
zamanda da uy -bu eminin
soncul parametreleri olarak da 

Katman 6:
i gibi hesaplayan etiketli sabit bir 

.

                                                     (13)

inirsel-bul soncul 
parame

uygunluk fonksiyonu ile geriye
algorit kulla minimize edilir.

                                                   (14)

Uygunluk fonksiyonu E uyarlanabilir sinirsel-
minin O

verilen delta le hata (e) ve hata inin
( e) bir kombinasyonu ile tahmin edilebilir [17-19].

                                              (15)

Burada c1 ve c2, deneme-yan lma ile ayarlanan parametreler
olup bu al mada c1=0.00001 ve c2=0.00001 olarak 
ayarlanm t r. Uyarlanabilir sinirsel- denetleyicinin 
soncul parametreleri, uygunluk fonksiyonu de erini s f ra 
yakla t racak ekilde geriye yay l m algoritmas ile 
g ncellenmektedir.

                     (16)

(p, q ve r) soncul parametrelerinden 
birini, ifade etmektedir. Benzetim 
modelinde cul

pk=1, qk=1, rk=1 ve ise 0.25
[20].

3.

Temel seri seltmeli Luo n analizi
devre 

d ler
esas denklem (17-18

L1

                                           (17)
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1 i 1 . C1 ve C2 lerindeki 
gerilimlerin ir:

                                                    (18)

d i 1 . C1 ve C2

lerindeki gerilimin denklem 18
kullan seri s per gerilim eltmeli
Luo 

Tablo 1:

Parametre          Sembol

L1 93.75 H

Kapasi C1 15

Kapasi C2 15

k Direnci R

Anahtarlama 
Fre

f 50kHz

Anahtarlama d 0.75

zerindeki 
gerilimlerin

0.01

1 0.2

Temel seri s gerilim y eltmeli Luo evirgecin s
iletim eleman

Benzetim

Tablo 2: e
Se Eleman

Parametre Sembol

L1 5 mH

C1

C2 47

Gi Gerilimi Vin 20V

Gerilimi Vo               100V

Temel seri s per eltmeli
uyarlam - taban

blok 4

N

N

N

N

N

N

N

N

N

4: Temel seri gerilim eltmeli Luo 
- taban

ekil 4 Vref temel seri s per gerilim 
eltmeli

0V ise temel seri s per gerilim eltmeli

cin u ise u
sinirsel- taban nin 

zamanda da temel seri s per gerilim
seltmeli rgecin denetim 

DGM)
(IGBT) uyg Benzetim 

nin
basamak fo verilen referans gerilimi takip 
edebilme perfor

dek 25 100
75V t=0.5 75 00

en
inin ceva 5 e v .

: ans gerilim d
inin ceva

5 te nin artan 
basamak g azalan ine daha 

nin bozu

eltmeli ce basamak fonksiyonu 
nde . Basamak fonksiyonu 

25 0 18 a
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5 18 tekrar 20

6 a

: Basamak i

in 
nin 7 e .

:
g inin

7 e 25s ve  t=0.5s

. 
leyicinin

Tablo 3 .

Tablo 3: lim 

Parametre
20V-18V 18V-20V

USBGD USBGD

12V 14V

110ms 70ms

nin 
azalan basamak erinde

artan basamak %14.28 

daha iyidir. nin y
artan basamak gerilim de azalan

basamak 
daha iyidir. nd temel 
seri s per eltmeli cin k

nin p
ri t= 0.25 50 40 ne 

geri nin 8

. nin

8 inde t=0.25
60 ms

sonra referans gerilimi tekrar takip e .

4.

temel seri s per
gerilim eltmeli cin devre t ve 

gecin gerilim nlemesi -
sistemi taban gerilim d

referans gerilim 
gibi) 

icinin temel seri 
s per eltmeli

ve 
dinamik performans sergile

FKB-2022-1087

isimli proje ile destekleyen 
Kayseri 

im.
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