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OZET

Bu makalede, yiikseltici tip doniistiirticii devresinde giris akiminin aktif sekillendirilmesi igin bir kayma mod
denetleyici tasarlanmigstir. Tasarlanan denetleyicinin dayanikliligi giris hat gerilimindeki degisimlerin yani sira
doniistiiriiciiniin  ¢ikis katindaki yiik degisimleri ve farkli ¢ikis gerilim referanslarina gore test edilmistir.
Benzetim ¢aligmalart MATLAB/Simulink programi kullanilarak gergeklestirilmistir. Benzetim sonuglarindan,
giris gerilimi ile giris akiminin ayni fazda olmasi saglanmis ve yaklasik birim gii¢ faktorii elde edilmistir.

Anahtar Kelimeler : Gii¢ faktorii diizeltme, Yiikseltici tip doniistiiriici, Kayma mod denetleyici.

ACTIVE POWER FACTOR CORRECTION USING A SLIDING MODE
CONTROLLER

ABSTRACT

In this paper, a sliding mode controller is designed for active shaping of the input current in the boost converter.
Robustness of the designed controller is tested with variable output voltage references, different loads and
network voltage variations. For the simulations, MATLAB/Simulink programme is used. From simulation
results, the same phase was provided between input current and input voltage and nearly unity power factor was
obtained.

Key Words : Power factor correction, Boost type converter, Sliding mode controller.

1. GiRi$ giiclin verimsiz kullanimina neden olmaktadir. Bu
olumsuz etkileri gidermek amaciyla, pasif devreler
Giinlik hayatta ac-dc gii¢ doniisiimii saglamakta kullanilarak harmonik bilesenleri azaltma, aktif giic
kullanilan gii¢ kaynaklarmin ¢ogu sebekeden katsayis1 diizeltme ve aktif dogrultucular gibi
siniizoidal olmayan ve harmonik igeren akimlar teknikler kullaniimaktadir (Chen v.d., 1990).
¢cekmektedir. Sebekeden c¢ekilen bu sekildeki
akimlar, diisik “Gii¢ Faktorii (GF)” ve yiiksek etkin Klasik kontrolsiiz koprii dogrultucular kullanilarak
hat akimlarinin olugmasina sebep olur. Sebekeden gergeklestirilen  ac-dc  dontisimde GF  degeri
cekilen akimin  kalitesinin  diismesi;  sebeke yaklasik 0.65 civarinda olmaktadir (Rossetto v.d.,
geriliminde bozulmalara, kayiplarm artmasina, 1995). Bu dogrultucularin alternatif akim tarafina
elektromanyetik parazitlerin ortaya ¢ikmasma ve indiiktans veya indiiktans-kondansator yapilarini
biitiin bunlarin sonucunda sebekeden beslenen diger iceren pasif devreler eklenerek harmonik bilesenler

cihazlarin bunlardan etkilenmesine sebep olarak
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azaltilabilmekte ve beraberinde GF degeri de dnemli
olgtide artirilabilmektedir (Mohan v.d., 1995).

Son yillarda, yart iletken anahtarlama elemanlarinin
hiz ve kapasitelerinin artisinin yani sira denetleme
eleman1  olarak  kullanilan  mikrodenetleyici
teknolojisinde de c¢ok hizli gelismeler olmaktadir.
Ozellikle Sayisal Isaret Islemcilerin (SIi) gercek
zamanli kontrol tekniginde kullanilmasi ve yiiksek
frekanslt anahtarlama elemanlarimin iiretilmesi ile
yiksek  performanshi  yiikseltici tip  dc-dc
doniistiirticiiler icin daha verimli algoritmalar
gelistirilebilmektedir (Tuncer ve Tatar, 2000).

Yiiksek GF degeri elde etmek icin literatiirlerde aktif
devre elemanlarin1 kullanan tek-kathi veya iki kath
“Gilic  Faktorii Diizeltme (GFD)” yontemleri
sunulmaktadir (Rossetto v.d., 1995; Lee ve Siu,
1996; Chow v.d., 1998; Li ve Ruan, 2004; Linv.d.,
2004; Kaewarsa v.d., 2004). Lin v.d., 2004; Chow
v.d., 1998; Lee ve Siu, 1996” da belirtilen tek katli
GFD yontemi igin yapilan ¢aligmalarda; dogrultucu
¢ikigina bagli bir dc-dc doniistiiriicii devresinin giig
anahtari, giris akimi ile gerilimi arasindaki faz farkini
ortadan kaldiracak ve yilksek GF degerleri
saglanabilecek sekilde anahtarlanmaktadir. Li ve
Ruan, 2004; Kaewarsa v.d, 2004 ise galismalarmda
iki katli GFD yontemi kullanmiglardir. Bu yontemde,
dc-dc doniistiiriicti devresinin giris kati dogrultucu-
kondansator yapisindan olusmaktadir. Tki katli GFD
yaklasimin maliyeti, tek katli GFD yontemine gore
daha yiiksek olmakla birlikte, her iki GFD
yonteminde de yliksek GF degerlerine erismek
miimkiin olmaktadir.

Bu g¢alismada, tek kathi yaklagimi kullanan ve
dogrultucu ¢ikisina baglanan yiikseltici tip dc-dc
dontistiirliciniin gii¢ anahtari, yiiksek GF degerleri
elde etmek icin denetlenmektedir. Bu amagla,
regiileli bir ¢ikis gerilimi elde etmek i¢in bir gerilim
denetleyici ve yiiksek GF degeri i¢in ise bir akim
denetleyici kullanilmaktadir. Denetim yapisinda,
dogrultulmus sebeke geriliminin bir 6rnegi gerilim
denetleyici ¢ikist ile carpilarak sebeke gerilimi ile
ayni fazda bir referans akimi elde edilmektedir. Bu
referans akim indiiktans igerisinden gecen akimla
karsilastirildiktan sonra elde edilen akim hatasi
Kayma Mod Denetleyiciye (KMD) giris olarak
uygulanir. Caligmada, yiikseltici doniistiiriiciiniin
indiikktans  akimmin  denetimi KMD  teknigi
kullanilarak yapilmistir. KMD sayesinde yiiksek GF
degerinin yani sira dayanikli bir denetim yapisi elde
edilmigtir. KMD ydntemi dogrusal olmayan, degisen
parametrelere sahip veya harici bozucu girislerin
etkisi altinda bulunan sistemlerin kontroliinde
kullanilan etkili bir denetim yontemidir. GFD
isleminde giris akimi ile gerilimi arasinda faz
farkinin olusmamasi ve akimin siniizoidal formdan

uzaklagmamast  istenmektedir.  Yikteki  olasi
degisimler, hat gerilimindeki degisimler ve degisken
dc cikis gerilim istegi dayanikli bir kontrol yontemini
zorunlu kilmaktadir. KMD’lerin dayanikliligi, bu tiir
uygulamalara uygunlugu ve dogrusal olmayan
sistemlerin ~ kontroliindeki  yiiksek  performansi
sebebiyle bu caligmada akim denetleyici olarak
secilmistir.

2. GFD DEVRESININ CALISMASI VE
MATEMATIKSEL MODELI

GFD islemi igin kullanilan yiikseltici tip
doniistiirticii devresi ile birlikte olusturulan denetim
yapist Sekil 1’de verilmistir. Devrenin c¢aligmasi gii¢
anahtarinin iletimde veya kesimde olmasina gore iki
modda incelenmektedir (Rashid, 1993). Yiikseltici
doniistiiriicii devresinin girisine bagli olan koprii

dogrultucunun ¢ikis gerilimi Vs, tam dalga
dogrultulmus ~ gerilim  olup Vg =|V,,.Sinwt]|
seklinde ifade edilebilir.
L
ac giris Y % de cikig
gerilimi D gerilimi
At b

Kayma Mod
Akim
Denetleyici

PI Gerilim
Denetleyici

Sekil 1. GFD devresi.

TV
Siirme
Devresi
IL
z

2. 1. Anahtarin iletim Modu

Devredeki gili¢ anahtart kapatildiginda, indiiktans
icerisinden gegen akim gili¢ anahtari iizerinden
yolunu tamamlamaktadir. Bu sekilde, devredeki
diyot ters polarmalanmakta ve yik akim
kondansatdr tarafindan saglanmaktadir. Indiiktans
tizerindeki gerilim ise tam dalga dogrultulmus ac hat
gerilimine esit olmaktadir (Vs=V\). Sekil 2’ de gli¢
anahtarinin iletimde oldugu durum igin devrenin
esdegeri gorilmektedir.

V,
de cikig ©
gerilimi

Sekil 2. Anahtarin iletimde oldugu durumda
yiikseltici doniistiiriictiniin esdeger devresi.

ac giris
gerilimi

Ry
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0< t <ty, zaman aralifinda anahtar iletimde iken,
indiiktans akiminin t,, siiresi sonunda I; degerinden
I, degerine dogrusal olarak yiikseldigi varsayimu ile,

VS:LﬂzLﬁ

on ton

@

ifadesi yazilabilir. Burada t,, anahtarin iletimde

kaldig1 stireyi ve Al ise indiiktans akiminin
tepeden-tepeye salinimini belirtmektedir
(Al=1,-1).

2. 2. Anahtarin Kesim Modu

Devredeki giic anahtar1 agildiginda, indiiktansta
depolanmig enerji ac kaynaktan saglanan enerji ile
birlikte yiike aktarilir. Bu esnada kondansator sarj
olmaktadir. Sekil 3’de anahtarin kesimde oldugu
durum igin devrenin esdegeri verilmistir.

L D
— Ly VvV P —— Vo
ac giris I v, de cikiy

gerilimi gerilimi

Sekil 3. Anahtarin kesimde oldugu durumda
yiikseltici doniistiiriiciiniin esdeger devresi.

ton< t <Ts zaman araliginda anahtar kesimde iken,
indiiktans akiminin ty siiresi sonunda I, degerinden
I degerine lineer olarak diistiigii varsayimu ile,

VS _VO = _Ltﬁ
off

)

ifadesi elde edilir. Burada t. anahtarin kesimde
oldugu siireyi ve Ts anahtarlama periyodunu
belirtmektedir. Esitlik (1) ve esitlik (2)’ teki Al
ifadeleri esitlendigi takdirde,

_ VSton — (VO _Vs)toff
L L

Al

©)

ifadesi elde edilir. Doniistiiriicliniin ortalama ¢ikis
gerilimini anahtarin gérev orani (D, D = t,/Ts)
tirtinden yazilirsa asagidaki esitlik elde edilecektir.

(4)

Siirekli durumda, koprii dogrultucu ve yiikseltici tip
dontstiirticii devresindeki kayiplar oldukca diisiiktiir.
Bu nedenle ortalama giris giicli, yiike aktarilan

ortalama c¢ikis giiciine esit kabul edilip asagidaki
bagint1 yazilabilir (Tuncer ve Tatar, 2000).

Vslo
1-D

Vslg =Volg = (®)

Anahtarlama periyodu Ts, esitlik (6)” da verilmistir.

LVAI
Ts =ton +1op = — (6)
Vs (Vo = Vs)
Al ifadesi ise asagidaki gibi yazilabilir.
Al = YsP (7

Gti¢ anahtarmin iletimde oldugu t,, siiresi boyunca,
kondansat6ér akimi ¢ikis akimina esittir (Ic=lg) ve

cikigtaki  tepeden-tepeye  gerilim  dalgalanmasi
asagidaki esitliklerde tanimlandigi gibi elde
edilecektir.
ton
1
AVe =2 j I odt ®)
0
I,D
AVe =-2— 9
cTtc 9)
Yukaridaki  esitlikler  kullanilarak  yiikseltici
doniistiriiciiyt  temsil eden durum  denklemi

asagidaki esitlikte verilmistir.

0 1 Ve
| L | e
i{vﬁ: . L [VL} 3 u+[}l/_}vs (10)
c - - c _L 0
C RyC C

Burada; u, kontrol girisidir ve degeri anahtar
iletimde iken 1, kesimde iken 0 olmaktadir.

3. KAYMA MOD DENETLEYICI
TASARIMI

Dogrusal olmayan, parametreleri zamanla degisen
ve karmasik dinamiklere sahip sistemlerin kontroli
klasik denetleyicilerle zor olmaktadir. Bu tiir
sistemlerin denetiminde KMD etkili bir kontrol
yontemidir. KMD’ nin kapali ¢evrim kontrol
sistemlerine uygulanmasinda amag, hatayr kayma
yiizeyi veya diger adiyla anahtarlama yiizeyine
dogru itmek ve bu yiizeyde tutmaktir. Kayma ylizeyi
durum degiskenlerinin dogrusal kombinasyonu olan

Miihendislik Bilimleri Dergisi 2008 14 (3) 253-260

255

Journal of Engineering Sciences 2008 14 (3) 253-260




Kayma Mod Denetleyici Kullanilarak Aktif Gii¢ Faktorii Diizeltimi, K. Kayish, S. Tuncer, M. Poyraz

bir fonksiyon olarak tanimlandigi i¢in durum
degiskenleri bu yiizey lizerine dogrusal bagimlidir.
Bu durumda, sistemin derecesi bagimsiz giris
degiskeni kadar indirgenmis olur ve sistem
indirgenmis bir kontrol kurali ile denetlenir.

Durum degigkenleri icin asagida verilen dogrusal
olmayan bir sistem ele alindiginda,

dx

T A(X, t) + B(x, t).u(t) (11)

burada, x € R", A € R™, u € R", rank(B(x,t)) = m’
dir. u(t), sistem girisini belirtmektedir. Dayanikl bir
denetleyici yapisi esitlik (12)’de gosterildigi gibi,
parametre degisimleri ile dig bozuculara kars1 gelen
bir terimden ve esdeger bir kontrol kurali olarak
tanmimlanan ueqy’ den olusmaktadir.  Baska bir
deyisle, anahtarlama fonksiyonunun degisimini sifir

yapan ifade esdeger kontrol olarak
adlandirilmaktadir.
u(t) = -N.sign(S) + U gy (12)

Burada N bir sabit olup, maksimum kontrolor
cikisim belirtmektedir. Isaret fonksiyonu “sign” ise,
esitlik (13)’de tanimlanmugtir.

+1 S>0

sign(S) = (13)

-1 S<0

Denetim islemi igaret fonksiyonuna bagli olarak S=0
etrafinda anahtarlamalar ile gerceklestiginden, S
kayma fonksiyonu olarak adlandirilir. KMD ile
denetlenen sistemlerde temel amag, sistemi esitlik
(14)’de tanimlanan yiizey lizerinde tutmaktir.

d
S:(a+gijei

Ikinci dereceden bir sistem igin esitlik (14)’te
tanimlanan kayma fonksiyonu, Sekil 4’te verilmistir.

(14)

S kayma fonksiyonunda izleme hatasi e; asagida
tanimlandig1 gibidir.
g=X —X (15)
S kayma fonksiyonu sifira gitti§i zaman e;’de sifira
gidecektir. Bagka bir deyigle S = 0 dogrusuna sonlu
bir slirede yaklasilmasi igin esitlik (16)’da
tanimlanan sartin saglanmasi gerekmektedir.

sS<-ag (16)

€

Kayma
modu

\

Sekil 4. Kayma fonksiyonu.

Burada, A pozitif bir sabit sayidir ve sistem
hareketinin sonlu bir sirede S=0 dogrusuna
ulagmasini garanti etmektedir.

GFD islemleri esnasinda baska bir deyisle hat
akiminin  aktif sekillendirilmesinde, akim ile
gerilimin ayni fazda olmasi ve daha az harmonik
bilesen igermesi istenmektedir. Denetleme isleminde
ilk olarak, hat akimi ig¢in bir referans deger
hesaplanir. Bunun igin gerilim denetleyicinin ¢ikist
sebeke geriliminin bir 6rnegi karsilagtiritlmaktadir.

Yiikseltici tip donistiiriici devresinde kayiplarin
diisik olmast ve indiiktansin yiiksek dereceli
harmonikleri filtrelemesinden 6tiirli, giris ve ¢ikis
giicleri esit olacagindan (Pi=Po) asagidaki bagintiy1
yazabiliriz.

1 Ve

Z(V.l.)=—Y% 17
2( mlm) R, 17
1L =[1, sinwt] (18)

Esitlik (17)* de |, ifadesi elde edilip, esitlik (18)” de
yerine yazildig taktirde referans akim asagidaki gibi
elde edilir.

RV
L= —2—sinwt (19)

VimRy

Akim denetimi i¢in kullanilan KMD’ de belirlenen S
kayma yiizeyi, referans akim degeri ve indiiktanstan
gecen akim arasindaki hata olarak asagidaki gibi
tanimlanmaktadir (Sabanovic v.d, 2002).

S=1, -1, =0 (20)
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Kontrol girisi u ise esitlik (21)’deki gibi segilebilir
(Sabanovic v.d, 2002).

u =%(l-sign(8)) (21)

Sonraki asama ise, kayma yiizeyine erisim
saglanmasinin ardindan sistemi bu yiizey iizerinde
tutmay1 saglayacak esdeger kontrol girisi uesq’Nin
belirlenmesi iglemidir. Buna gore,

Ussg = Ulas, (22)

seklindedir. Esitlik (22) sisteme uygulandigi

taktirde,

ds d(y —1.) dij V,

@ L) 0@
L.dI} 1

Uesd _( L +VC VS)V_ (24)

c

olarak elde edilir. S kayma fonksiyonu ve u kontrol
girisine bagl olarak kayma mod denetiminin
gerceklesebilmesi igin, 0<ugsg<l sart1 saglanmalidir.

4. BENZETIM GALISMASI

Bu c¢alismada, tasarlanan kontrol algoritmasinin
dayanikliligimi  test etmek igin devreye farkli
degerlerde hat gerilimleri, ¢gikis gerilimleri ve farkli
biiytikliiklerde yiikler uygulanmaktadir. Tablo 1°de
benzetimlerde kullanilan yiikseltici tip doniistiiriicli
devresinin parametreleri verilmistir.

Tablo 1. Yiikseltici Tip Doniistiiriiciiniin  Devre
Parametreleri.

Parametre Degeri
L 4mH
C 2200 pF
Ry 200 Q<Ry<1kQ
Vs 200 V-240V rms
V, 311-450V dc

Yukaridaki parametreler tespit edilirken pratikte
kullanilabilirlige uygun olmast gbéz Oniinde
bulundurulmustur. Devrede kullanilan kondansator
yik degisimlerini karsilayabilecek kadar yeterince
biiyiik degerde segilmistir. Asagidaki sekillerde
yapilan benzetim ¢alismasinin MATLAB/Simulink
bloklar1 verilmistir. Sekil 5-7’de giic faktorii
diizeltimi  icin MATLAB/Simulink ortaminda
olusturulan gerilim ve akim denetimi saglayan

kontrol bloklar1 ile birlikte matematiksel modele

gore  olusturulan dc-dc  doniistiiriici  blogu
goriilmektedir.
de-de
Kontrol Blogu  Donidgticiicn
L1 4 |—w|d IL ]
T
Pt tam_ref i e |
Vo
g N
pi= ol L
IL-ws
FFT
Harmonik Sayist

Sekil 5. GFD islemi i¢in olusturulmus
MATLAB/Simulink bloklart.

(2
Wtam_ref

E%*E?*j .L T e

e P

Sekil 6. Gerilim ve akim denetimi igin olusturulan

bloklar.
—»
— () —(Z)
Wi
(T B
o
(-
Vs fu) iz =1
™ L
+

Sekil 7. Gii¢ devresinin matematiksel modele gore
olusturulmus MATLAB/Simulink modeli.

Sekil 8’de farkli referans ¢ikis gerilimlerine karsilik
dc-dc  doniistiiriciniin ¢~ cevap  karakteristigi
verilmistir. Sekle dikkat edildiginde,
dontistiiriiciiniin ¢ikis gerilimi referans degerlerine
hizli bir sekilde erismektedir. Cikis geriliminde
goriilen agmalar gerilim denetiminde kullanilan PI
denetleyicinin parametrelerinin  ayarlanmasi ile
azaltilabilir.
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Cikas gerilimi(V)

Zaman(sn)

Sekil 8. Degisken referans gerilim degerleri i¢in
doniistiirticiiniin ¢ikis gerilimi.

Sekil 9’da ise bu referans ¢ikis gerilimlerine karsilik,
indiiktans akiminin davranisi incelenmistir. Referans
¢ikis geriliminin degisimleri esnasinda akimdaki
anlik sigramalar kondansatoriin {izerinde tuttugu o
andaki gerilim miktarina baghdir. Bir &nceki
referans geriliminden daha yiliksek bir referans
gerilimi uygulandiginda, kondansatoriin ilk andaki
cekecegi darbe akimlari bu sigramayl
olugturmaktadir.

6

55

sk

45} : : :
4t o5 N\
35} %
4 )

3tk

25

indiiktans akimi(A)

2k

15

1

05

Zaman(sn)

Sekil 9. Degisken ¢ikis gerilimi referans degerleri
icin hat akiminin degisimi.

Sekil 10°da  1-1.05sn’lik  zaman  araliginda
dontstiirticii giris geriliminin 1/20 6lgekli drnegi ile
indiikktans akiminin dalga sekilleri verilmistir.
Dogrultulmus gerilim ile hat akimi1 arasinda faz farki
olmadiginin daha iyi goriilebilmesi i¢in giris gerilimi
1/20  oraninda  kiigiiltiilmiistiir.  Sekle  dikkat
edildiginde, gerilim ve akim aymi fazdadir ve GF
degeri yaklagik 1 degerindedir.

Benzetim ¢aligmasinda yiik direncinin degisimlerine
kargilik  sistemin davranisi  da  incelenmistir.

Sekil 11°de baslangicta 1kQ olan yiik direncinin 1/5
oraninda azaltilmasi sonucu ¢ikis geriliminin
davranist  goriilmektedir. Cikis  gerilimindeki
dalgalanmanin artmasi, yiikiin degisimi sonucunda
yik akiminin artmasindan  kaynaklanmaktadir.
Sekil 12°de ise yik degisimi esnasinda 4.95-
5.2sn’lik zaman araligl icin indiiktans akiminin
degisimi verilmistir.

——  indiiktans akimi (A)
——  Dogrultulmus giris gerilimi (V) 1/20 dlgekli

lim 1/20 sleekli (V)
mi (A)

Dogrultulmus

1 1.005 1.01

1.015 1.02 1.025 1.03

Zaman(sn)

1.035 1.04 1.045 1.08)

Sekil 10. Hat gerilimi ile hat akimimnin dalga
sekilleri.

550

500

IS
&
3
I

Cikas gerilimi(V)

IS
=]
3
I

Zaman(sn)

Sekil 11. Yiik degigimi altinda ¢ikig gerilimi.

Bu ¢alismada, ¢ikis geriliminin referans degerleri ve
yik degisiminin yam1 swra, hat gerilimindeki
degisimlere karsilik hat akimin ve ¢ikis geriliminin
cevap karakteristikleri de incelenmistir. Sekil 13 ve
Sekil 14’te giris hat gerilimindeki +/-30V’luk
degisimlere karsilik ¢ikis gerilimini ve hat akimini
nasil etkiledigi gosterilmistir. Bu amacla, t=3sn’de
hat gerilimi 311V’dan 280V a azaltilnus, t=6’da ise
280V’°dan 340V’a yiikseltilmistir ve son olarak ta
t=9sn’de 340V’tan 311V’a azaltilmistir. Dalga
sekillerine dikkat edilirse, indiiktans akiminda bir
faz farki veya siniizoidal formdan uzaklasma soz
konusu degildir.
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Sekil 12. Yiik degisimi altinda hat akimi.
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Sekil 13. Hat gerilimindeki degisimler altinda ¢ikis
gerilimi.
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Sekil 14. Hat gerilimindeki degisimler altinda hat
akimi.

Sekil 15’te, referans indiiktans akimi ile devrenin
indiiktans  akimimin  degisimi  goriilmektedir.
Indiiktans akimi, referans akim degerini basarili bir
sekilde takip etmektedir. Sekil 16’da ise, aynt zaman
araliginda akim referans1 ile gercek degeri
arasindaki hatanin degisimi veya baska bir deyisle
“S” gosterilmistir.
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Sekil 15. indiiktans akimu ile referans akim dalga
sekilleri.
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Sekil 16. Indiiktans akimi ile referans akim
arasindaki hata degisimi (S).

Sekil 17°de ise GFD devresinin sebekeden cektigi
akimin bir periyot i¢in dalga sekli ve harmonik
bilesenleri goriilmektedir. Sekilde akimin harmonik
profilinin yani sira 15. harmonik derecesine kadar
tek sayili ve ¢ift sayili harmonik bilesenlerin sayisal
degerleri de ayrica verilmistir. Bu dalga sekli igin
toplam harmonik bozulma % 1.88 olup gii¢ faktorii
0.99 degerindedir.
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Sekil 17. Hat akimi ve harmonik bilesenleri.
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5. SONUG

Bu c¢alismada, sebekeden ¢ekilen akimin aktif
sekillendirmesini gerceklestiren ve regiileli dc ¢ikis
gerilimi saglayan bir gii¢ faktorii diizeltme devresi
tanitilmistir. Bu devrede akim denetimi igin bir
kayma mod denetleyici tasarlanarak; hat gerilimi,
referans ¢ikig gerilimi ve yiik degisimlerine karsilik
devrenin dayaniklilig1 artirilmigtir. Yapilan benzetim
caligmalarindan, giris akimmin referans degerini
yiksek dogrulukla takip ettigi gorilmistiir.
Devredeki indiiktans degerine bagli olarak akimin
sifir-gecis noktalarindaki bozulmalar minimum
seviyeye indirilmis ve birim gii¢ faktorli giris akimi
elde edilmistir. Devre ayni zamanda sabit dc
gerilimden  regileli  degisken dc  gerilim
saglamaktadir.

Gii¢ faktorii diizeltme devresinin sayisal isaret
islemci ile uygulamasimin gergeklestirilmesi igin
caligmalar devam etmektedir. Gilig  faktori
diizeltmeli ve degisken dc gerilim saglanilacak bu
devre ile evirici beslenilmesi amaglanmaktadir.
Degisken genlik ve degisken frekansli ac gerilim
iireten klasik evirici devreleri sebekeden siniizoidal
formdan uzak ve harmonikli akim ¢ekmektedirler.
Evirici devrelerinin giris katina bu sekildeki bir giig
faktorii diizeltme devresinin yerlestirilmesi ile
sebekeden siniizoidal formda, giris gerilimi ile ayni
fazda ve nispeten ¢ok daha az harmonik igeren
akimlar ¢ekilecektir.
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