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повреждения и как следствие снижение вероятной зоны поиска. В общем 
виде относительное расстояние от подстанции до места замыкания для 
линии с m ответвлениями определяется по формуле: 
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где 1à l L  - доля длины участка 1l  от полной длины линии, км;     

1m l Ln   - доля длины участка 1nl 
 от полной длины линии, км. 

Выражение (1) действительно для схем нулевой и обратной 
последовательностей. Расстояние до места повреждения определяется по 
формуле: 

l n Lx                                                   (2). 
Доверительный интервал: 
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Проведённые расчёты для разных точек замыканий показали, что в 
долевом отношении зона обхода линии от суммарной её длины будет 
варьироваться от 7,2% до 16% для случая кратковременного подключения 
в нейтрали низкоомного сопротивления R≈50 Ом (при надёжности 0,95). 
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Линеаризованная система дифференциальных уравнений синхронной 
машины на основе упрощенных уравнений Парка – Горева записывается в 
следующем виде: 

    






































.

;

;1
;sin

;cos

0

2

00

0

0












jj

Òq

q

j

fqddddd

cddq

cqq

TH

PE
E

PP
DppH

UEpTixxpT

UixE

Uix

 (1) 



65 
 

Упростим математическую модель, приняв допущение о 
безынерционности автоматического регулирования возбуждения (АРВ) и 
его возбудителя. Тогда их действие можно отразить уравнением 
регулирования: 

   .1110 ufffififãuuÀÐÂf
fpWKIpWKUpKKUU   (2). 

В практических расчетах переменные (2) необходимо выражать через 
ЭДС 

q
E  и угол нагрузки   синхронной машины. Используя первые два 

уравнения системы (1) получим: 
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На основании системы (1), дополненной уравнением регулирования (3), 
строится обобщенная структурная схема системы автоматического 
регулирования возбуждения (САУВ) синхронной машины. 

 
Рис. 1. Структурная схема САУВ синхронной машины 
Система (1) дополненная уравнением (3) позволяет проводить анализ 

статической и динамической устойчивости синхронной машины с АРВ 
сильного действия. 
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Для автоматизации поиска мест повреждений воздушные 
распределительные сети необходимо оснастить современными 
коммуникационными аппаратами и информационными средствами. 

На основе оценки технических характеристик и стоимостных 
показателей различных коммутационных аппаратов установлено, что для 
локализации места повреждения в распределительных сетях наиболее 
целесообразно использовать: 
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