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基于二次滤波器和自适应电压调节的降压变换器稳定性技术

姚苏毅　 姜建国

（上海交通大学电子信息与电气工程学院，上海 ２００２４０）

摘要：为降低输出电压噪声，改善动态响应性能，设计了一种基于二次滤波器和自适应输出电压调节（ＡＶＰ）
的降压变换器．针对二次滤波器的补偿，提出了一种混合控制方式．在传统的反馈环节外，增加一个高频通
路环节，有效改善了二次滤波器对环路稳定性和直流调节性能方面的影响．推导出基于该控制方法的降压
变换器的小信号模型，并对其稳定性和控制参数的选取进行了分析．为了实现自适应输出电压调节，提出了
一种易于实现且低成本的控制方法，通过改变控制环路低频增益和输出电压负载调整率来改善动态响应性

能．降压变换器原型试验结果表明，所提方法可有效降低５０％的输出电压噪声，同时改善了动态响应能力，
达到目前主流电子系统的指标需求．
关键词：降压变换器；二次滤波器；自适应电压调节；输出电压噪声；小信号模型
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