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Проведенные исследования показывают, что полностью стабилизировать 
частоту и выходное напряжение генератора за счет управления автобалластной 
нагрузкой в как правило невозможно. Условием такой стабилизации является 
подбор величин и характера автобалластной нагрузки таким образом, чтобы 
при любом изменении полезной нагрузки эквивалентная нагрузка генератора 
оставалась постоянной по величине и характеру [5]. Регулятор автобалластной 
нагрузки в этом случае должен формировать достаточно сложный закон 
управления при стохастическом законе изменения параметров полезной 
нагрузки: 
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Практическая реализация системы стабилизации выходных параметров 
генератора микроГЭС возможна при невысоких требованиях к их 
стабильности, либо диапазону изменения нагрузки. Некоторым выходом 
является построение систем регулирования с автобалластной нагрузкой, 
настроенные на один из выходных параметров – частоту, либо напряжение. 

В работе  авторами предложена конструкция индукторного генератора 
микроГЭС, в котором выходное напряжение индукторного генератора легко 
регулировать по цепи возбуждения, поэтому с помощью автобалласта 
целесообразно стабилизировать частоту вращения гидротурбины и, 
соответственно, частоту напряжения. Точность стабилизации выходных 
параметров при этом может быть значительно повышена.  

Работа выполнена в рамках Госзадания «Наука», проект №3852. 
 

СПИСОК ЛИТЕРАТУРЫ 
1. Кузьмин В.М., Суздорф В.И. Математическая модель автономного 

источника с электромашинным формированием кривой выходного 
напряжения//Ученые записки Комсомольского-на-Амуре государственного 
технического университета. 2011. Т. 1. № 5. С. 23-28.   

2. Суздорф В.И. Моделирование источников напряжения для систем 
автономного питания// Образование  наука:состояние и перспективы развития// 
Сб. науч. Тр. По материалам НТК 31 июля 2014 г.: в 6 частях. Ч.3. Тамбов: 
ООО «Консалтинговая компания Юком», 2014.- С.128-130. 

3.Dementiev.Y.N., Susdorf V.I. Optimal structure synthesis for a speedy 
single-phase electric drive// Technika – Periodika, #11, 1991, p. 131, Budapest, 
Hungary. 

4. Meshkov A. S.,Susdorf V.I., Dementyev Y.N., Kaftasyev D.A. Energy 
efficiency improvement of medical electric tools and devices// The 2nd International 
Youth Forum “Smart Grids”, MATEC Web of  Conferences, Volume 19, 2014. 

5. Мешков А.С., Суздорф В.И. Инновационные исследования и 
разработки в рамках международного сотрудничества//Ученые записки Ученые 



 
 

86

записки Комсомольского-на-Амуре государственного технического 
университета. 2014. Т. 1. № 2 (18). – С. 115–116. 

 
 
ОПРЕДЕЛЕНИЕ ИНТЕГРАЛЬНЫХ ХАРАКТЕРИСТИК И 

ПАРАМЕТРОВ СИНХРОННЫХ ГИБРИДНЫХ ДВИГАТЕЛЕЙ 
МЕТОДАМИ ТЕОРИИ ЭЛЕКТРОМАГНИТНОГО ПОЛЯ 

 
Е.Е. Суворкова, Ю.Н. Дементьев, Л.К. Бурулько, Д.А. Кафтасьев 

Национальный исследовательский Томский политехнический университет, 
Россия, Томск. 

 
Введение 
 Совершенствование функциональных возможностей современных и 

конкурентоспособных электродвигателей невозможно без изменения их 
конструктивного исполнения. Это подтверждается тем, что в последнее время 
появляется большое количество различного вида, так называемых 
электрических двигателей нетрадиционных конструкций [1]. К числу таких 
двигателей можно отнести синхронный гибридный двигатель (СГД). 
Особенностью (СГД) является сочетание в единой конструкции положительных 
свойств синхронной реактивной машины (СРМ) и синхронной машины с 
постоянными магнитами (СМПМ) [2, 7]. 

Конструкция статора СГД разработана на основе серийных асинхронных 
двигателей. Ротор СГД в аксиальном направлении состоит из двух частей, а 
именно: синхронная реактивная часть составляет 70% общей длины, а 
магнитоэлектрическая часть 30%, энергия постоянных магнитов которой 
используется для повышения энергетических и эксплуатационных 
характеристик. При таком конструктивном исполнении  ротора СГД основной 
магнитный поток формируется со стороны статора, как для синхронной 
реактивной части ротора, так и для магнитоэлектрической части (МЭЧ). При 
этом в МЭЧ за счет  встроенных магнитов он усиливается и появляется 
возможность для формирования пускового момента [8]. 

Появление механического взаимодействия магнитного поля в 
рассматриваемом конструктивном исполнении СГД  связано: 

 с магнитной несимметрией ротора, характерной для обеих частей; 
 с влиянием на магнитное поле двигателя смещенного в 

пространстве магнитного потока встроенных магнитов, расположенных на 
роторе. 

Целью данной статьи является выявление связи интегральных 
характеристик и параметров СГД с его магнитным полем. В результате, 
используя расчеты магнитного поля, получены базовые выражения для  
вычисления основных параметров СГД и его интегральной характеристики. 

 
 


