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Аннотация. Современный уровень развития техники еще более расширил область при-

менения устройств с левитационными элементами (ЛЭ). Такие устройства используются для 

точной стабилизации переменного тока в регулируемых нагрузках, автоматического контроля 

неэлектрических параметров технологических процессов и т.д. 
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Abstract. The modern level of development of the equipment even more expanded a scope of 

devices with the levitation elements (LE). Such devices are used for exact stabilization of alternating 

current in adjustable loadings, automatic control of not electric parameters of technological processes, 

etc.      
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Стабилизаторы переменного тока с индукционными левитационными об-

мотками являются разновидностью управляемых стабилизаторов переменного то-

ка. Они значительно проще существующих по конструкции, обеспечивают высо-

кую точность стабилизации при изменении напряжения питания в широких пре-

делах, позволяют одновременно получать несколько номинальных значений ста-

билизированного тока, форма кривых стабилизируемых токов близка к синусоиде, 

если питающее напряжение синусоидально 1–2.  

Стабилизаторы переменного тока с индукционной левитацией подвижной 

части для питания испытательных стендов, узлов и элементов автоматических 

устройств, а также для контроля и исследования магнитных параметров мало-

мощных трансформаторов и дросселей принадлежат к категории маломощных 

электротехнических устройств. Качество работы таких устройств оценивается 

точностью поддержания тока нагрузки при изменении напряжения и частоты пи-

тания, сопротивления нагрузки, температуры окружающей среды. Одним из важ-

нейших параметров многономинальных высокоточных стабилизаторов перемен-

ного тока с индукционной левитационной обмоткой является ход обмотки, так как 

время, затраченное для стабилизации тока, прямо пропорционально ходу левита-

ционной обмотки. Кроме того, с увеличением хода левитационной обмотки воз-

растают вертикальные размеры стабилизатора. Поэтому уменьшение хода являет-

ся важнейшей задачей при проектировании стабилизатора тока.  

Из формулы тока после ряда преобразований имеем: 
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где U1nom и I1nom – номинальные исходные значения напряжения и стабилизиро-

ванного тока для неподвижной обмотки; (x1s + xh) – индуктивное сопротивление 

обмотки, соответствующее номинальному значению напряжения обмотки:      
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Здесь координата левитации hnom соответствует номинальному значению 

напряжения Unom. Используя указанные выражения для хода индукционной леви-

тационной обмотки, получим следующее выражение: 
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Отсюда следует, что при больших значениях отношения U1/U1nom ход ин-

дукционной левитационной обмотки может оказаться значительным. Для умень-

шения хода обмотки необходимо магнитопровод выполнить ступенчатой формы, 

так как при этом s <  и высота обмотки h1 окажется меньше, чем в прямом маг-

нитопроводе. Установлена существенность зависимости приращения хода по-

движной части от колебаний частоты и напряжения сети, от сопротивлений 

нагрузки 3–4. Ход левитационной обмотки прямо пропорционален приращению 

напряжений U1 и обратно пропорционален номинальному значению стабилизи-

рованного тока Inom. 

Проектирование многономинальных высокоточных стабилизаторов пере-

менного тока с индукционной левитацией подвижной части имеет также ряд су-

щественных особенностей, обусловленных предъявляемыми к ним требованиями, 

левитацией подвижной части в переменном магнитном поле и условиями эксплу-

атации. Указанные особенности приводят к необходимости рассматривать такие 

стабилизаторы как обособленную область электротехнических систем, требую-

щую самостоятельного анализа и теоретических обобщений при расчете и проек-

тировании 3.  
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