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TÓM TẮT
Bài báo này thiết kế bộ điều khiển trượt dựa vào mặt trượt PID và hàm hyperbolic 

tangent để ổn định điện áp cho bộ chuyển đổi Buck. Đây là bộ chuyển đổi được sử dụng 
rộng rãi trong các ứng dụng khác nhau như bộ sạc năng lượng mặt trời, xe điện và thám 
hiểm không gian. Mặt trượt PID được sử dụng thay cho mặt trượt truyền thống. Bộ điều 
khiển đề xuất được thiết kế để cải thiện hiệu suất, khả năng hoạt động chính xác của bộ 
chuyển đổi Buck. Tính ổn định của bộ điều khiển đề xuất được kiểm tra bằng lý thuyết 
Lyapunov để đảm bảo tính ổn định vòng kín. Các kết quả mô phỏng với MATLAB/
Simulink cho thấy hiệu quả của phương pháp đề xuất với sai số xác lập tiến về 0, thời gian 
tăng đạt 0.0055(s), thời gian xác lập là 0.0082(s), độ vọt lố là 0.021(%).
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ABSTRACT
This article designs a sliding mode control based on PID sliding surface and 

hyperbolic tangent function to voltage regulation for a Buck converter. This converter is 
widely utilized in various applications such as solar chargers, electrical vehicles and space 
exploration. The PID sliding surface is used to replace the conventional sliding surface. 
The proposed controller is designed to improve performances and correct operation of the 
Buck converter. The stability of the proposed controller is verified by using a Lyapunov 
theorem to guarantee closed-loop stability. Simulation results in MATLAB/Simulink show 
the effectiveness of the proposed method with the steady-state error converges to zero, 
the rising time achieves 0.0055(s), the settling time is about 0.0082(s), the overshoot is 
0.021(%).
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