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ПРОБЛЕМА КОМПЕНСАЦИИ РЕАКТИВНОЙ МОЩНОСТИ В УСЛОВИЯХ  

ДИНАМИЧЕСКИ МЕНЯЮЩЕЙСЯ НАГРУЗКИ 
 

В статье рассматривается компенсация реактивной мощности предприятия с динамично меняющейся нагрузкой, 

включенной в цепь питающего трансформатора. Проведен анализ влияния режимов компенсации на работу си-

стемы электроснабжения предприятия, который позволил выбрать оптимальный режим компенсации реактив-

ной мощности. 
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Одним из основных вопросов при 

эксплуатации системы электроснабжения 

промышленного предприятия, является 

компенсация его реактивной мощности, 

возникающей в его оборудовании. Основ-

ными производителями реактивной мощ-

ности предприятий являются: электриче-

ские двигатели (60%-65%), трансформа-

торы (20%-25%), электрические сети и про-

чие приемники (10%-15%).  

Реактивная мощность является ча-

стью потребляемой полной мощности. 

Полная комплексная мощность �̇� однофаз-

ного приемника определяется согласно вы-

ражения: 

�̇� = �̇� ∙ 𝐼
∗

= 𝑈 ∙ 𝐼𝑒±𝑗𝜑 = 𝑈𝐼𝑐𝑜𝑠𝜑 ±
±𝑗𝑈𝐼𝑠𝑖𝑛𝜑 = 𝑆𝑐𝑜𝑠𝜑 ± 𝑗𝑆𝑠𝑖𝑛𝜑 = 𝑃 ± 𝑗𝑄

,  (1) 

где �̇� – комплексное значение напряжения 

на зажимах приемника; 𝐼
∗

 – сопряженное 

комплексное значения тока, протекающего 

через приемник;  𝑈, 𝐼 – действующие значе-

ния напряжения и тока соответственно; 𝜑 – 

угол сдвига фаз между вектором напряже-

ния и вектором тока; 𝑆 = √𝑃2 + 𝑄2 = 𝑈𝐼 – 

полная мощность потребляемая приемни-

ком; 𝑃 =  𝑈 ∙ 𝐼 cos 𝜑 = 𝑆 cos 𝜑=𝐼2𝑅 – актив-

ная мощность, потребляемая приемником, 

где 𝑅 - активное сопротивление приемника; 

𝑄 = 𝑈 ∙ 𝐼 sin 𝜑 = 𝑆 sin 𝜑 =  𝐼2𝑋 – реактив-

ная мощность, потребляемая приемником, 

где 𝑋 - реактивное сопротивление прием-

ника. 

Знак в формуле (1) зависит от харак-

тера реактивной нагрузки приемника. Если 
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реактивная нагрузка имеет индуктивный 

характер, тогда 𝑋 = 𝑋𝐿 = 𝜔𝐿 (где 𝑋𝐿 – ре-

активное сопротивление индуктивности, 𝐿 

– индуктивность, 𝜔 = 2𝜋𝑓0 – круговая ча-

стота, 𝑓0 – частота питающего напряжения) 

и в формуле (1) применяется знак «+». Если 

реактивная нагрузка имеет емкостной ха-

рактер, тогда 𝑋 = 𝑋𝐶 =
1

𝜔𝐶
 (где 𝑋𝐶 – реак-

тивное сопротивление емкости, 𝐶 – ем-

кость конденсатора)  и в формуле (1) при-

меняется знак «-».  

Исходя из анализа формулы (1) 

можно сделать вывод, что при индуктив-

ной нагрузке вектор питающего напряже-

ния опережает вектор тока на угол 

𝜑=𝑎𝑟𝑐𝑡𝑔
𝑋𝐿

𝑅
, а при емкостной нагрузке век-

тор питающего напряжения запаздывает по 

отношению к вектору тока на угол 

𝜑=𝑎𝑟𝑐𝑡𝑔
𝑋𝑐

𝑅
 . 

Основным нормативным показате-

лем, характеризующим реактивную мощ-

ность, является коэффициент мощности 

cos 𝜑, который определяется как: 

 cos 𝜑 =
𝑃

𝑆
             (2) 

На вводах, питающих промышленные 

предприятия, значение коэффициента 

мощности должно быть в пределах 0,92-

0,95. 

О динамике изменения реального зна-

чения реактивной мощности можно судить 

также по изменению коэффициента реак-

тивной мощности 𝐾рм: 

 𝐾рм =
𝑄

𝑃
            (3) 

В зависимости от характера промыш-

ленного оборудования предприятия коэф-

фициент реактивной мощности может до-

стигать значений до 0,05-0,7. Увеличение 

этого коэффициента свидетельствует о по-

вышении реактивной мощности в линиях 

электроснабжения предприятия, которая 

приводит к значительным энергетическим 

потерям не только на самом предприятии, 

но и при передаче через питающие транс-

форматоры отрицательно влияет на всю 

энергетическую сеть. К негативным по-

следствиям производства реактивной мощ-

ности оборудованием предприятия можно 

отнести следующие: 

1) Возникновение дополнительных 

потерь активной мощности ∆𝑃р во всех эле-

ментах электроснабжения, обусловленные 

загрузкой их реактивной мощностью: 

∆𝑃р =
𝑄2

𝑈2 𝑅𝑛,            (4) 

где 𝑅𝑛 – сопротивление n-го элемента си-

стемы электроснабжения, через который 

передается реактивная мощность 𝑄. 

2) Возникновение дополнительных 

потерь напряжения ∆𝑈: 

∆𝑈 =
𝑃∙𝑅+𝑄∙𝑋

𝑈
            (5) 

3) Загрузка реактивной мощностью 

системы электроснабжения и трансформа-

тора уменьшает их пропускную способ-

ность и требует увеличения сечений прово-

дов и мощности трансформатора. 

Такие негативные явления вынуж-

дают проводить комплекс мероприятий по 

уменьшению потребления реактивной 

мощности предприятием. Меры по умень-

шению потребления реактивной мощности 

достаточно полно описаны в электротехни-

ческой литературе [1-4], к ним относятся: 

1) Оптимизация выбора двигателей 

на основе их реальной механической 

нагрузке в процессе эксплуатации. 

2) Понижение питающего напряже-

ния двигателей, систематически работаю-

щих с малой нагрузкой. 

3) Ограничение времени работы дви-

гателя в режиме холостого хода. 

4) Применение в системе электро-

снабжения синхронных двигателей.   

5) Применение компенсирующих 

конденсаторов (включение специальной 

емкости, предназначенной для выработки 

реактивной мощности). 

Эквивалентная электрическая наг-

рузка промышленного предприятия, испол-

нительные устройства которого исполь-

зуют в качестве элемента электропривода 

асинхронные двигатели, имеет активно-ин-

дуктивный характер. Данная нагрузка, с 

высокой долей вероятности, будет динами-

чески изменяться с течением времени. Это 

обусловлено в первую очередь механиче-

ской нагрузкой на валу двигателей. В таких 

условиях наиболее эффективным методом 

компенсации, индуктивной реактивной 

мощности, есть включение параллельно с 
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основной нагрузкой предприятия компен-

сирующих конденсаторов.  

На рис. 1 изображена эквивалентная 

схема одной фазы трехфазной системы 

электроснабжения предприятия при парал-

лельном подключении некоторой общей 

емкости компенсирующих конденсаторов с 

эквивалентной фазовой нагрузкой. Эквива-

лентная нагрузка имеет активно-индуктив-

ный характер, комплекс ее сопротивления 

�̅�н равен: 

�̅�н = 𝑅н + 𝑗Xн,            (6) 

где 𝑅н – активное сопртивление эквивален-

тной нагрузки; Xн – реактивное (индуктив-

ное) сопротивление эквивалентной 

нагрузки. 

 
Рис. 1. Эквивалентная схема одной фазы трехфаз-

ной системы электроснабжения предприятия  

 

Комплекс полной мощности такой 

электрической цепи �̇� будет находиться, 

как сумма комплексов полных мощностей 

параллельных ветвей �̇�1(ветвь эквивалент-

ной нагрузки) и �̇�2(ветвь емкости компен-

сирующих конденсаторов): 

�̇� = �̇�1𝐼
∗

1 = �̇�1 + �̇�2=𝑃н + 𝑗𝑄н − 𝑗𝑄𝑐,         (7) 

где �̇�1 – комплексное значение фазового 

напряжения системы электроснабжения 

предприятия; 𝐼
∗

1 – сопряженное комплекс-

ное значение фазового тока в неразветвлен-

ной части электрической цепи (см. рис.1); 

𝑃н = 𝐼н
2𝑅н – активная мощность ветви экви-

валентной нагрузки; 𝐼н – действующее зна-

чение тока в ветви эквивалентной 

нагрузки; 𝑄н = 𝐼н
2𝑋н – реактивная индук-

тивная мощность ветви эквивалентной 

нагрузки; 𝑄𝑐 = 𝐼𝐶
2𝑋с   - реактивная емкост-

ная мощность ветви компенсирующих кон-

денсаторов; 𝐼с – действующее значение 

тока в ветви общей емкости компенсирую-

щих конденсаторов. 

Из анализа выражения (7) следует, 

что для компенсации реактивной индук-

тивной мощности в цепь с активно-индук-

тивной нагрузкой параллельно включают 

емкость, вырабатывающую реактивную 

емкостную мощность. Следует заметить, 

что последовательное включение емкости в 

цепь с нагрузкой, для компенсации реак-

тивной индуктивной мощности, не приме-

няется в связи с опасностью возникновения 

явления резонанса напряжений. Известно, 

что при возникновении такого явления воз-

можно многократное увеличение тока, про-

текающего в цепи, что приведет к большим 

потерям мощности, и как следствие к вы-

ходу из строя элементов электроснабжения 

предприятия. 

Комплекс эквивалентного сопротив-

ления цепи переменного тока после ком-

пенсации (при параллельном включении 

емкости в цепь с нагрузкой), может иметь: 

активно-индуктивный характер, что соот-

ветствует недокомпенсации; активно-ем-

костной характер, что соответствует пере-

компенсации; активный характер, что соот-

ветствует полной компенсации реактивной 

индуктивной мощности нагрузки.  

Характер нагрузки, а значит и каче-

ство компенсации, можно определить, 

найдя комплекс эквивалентной проводимо-

сти 
1

𝑍𝑒
 электрической цепи (см. рис. 1): 

1

𝑍𝑒
=

1

𝑍н
+

1

𝑍𝑐
,            (8) 

где 
1

𝑍н
 – комплекс проводимости ветви эк-

вивалентной нагрузки; 
1

𝑍𝑐
 – комплекс про-

водимости ветви компенсирующих кон-

денсаторов, причем �̅�𝑐 = −𝑗𝑋𝐶 = −𝑗
1

𝜔𝐶
 - 

комплекс сопротивления компенсирующих 

конденсаторов. 

Подставим в выражение (8) ком-

плексы сопротивлений нагрузки и компен-

сирующих конденсаторов: 
1

𝑍𝑒
=

1

𝑅н+𝑗Xн
+

1

−𝑗
1

𝜔𝐶

 =
𝑅н−𝑗Xн

𝑅н
2+Xн

2+ 𝑗 𝜔𝐶 = 

= 
𝑅н

𝑅н
2+Xн

2+ 𝑗 (𝜔𝐶 −
Xн

𝑅н
2+Xн

2)            (9) 

Из анализа выражения (9) видно, что 

комплекс эквивалентной проводимости 
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цепи имеет две составляющие, активную 

часть проводимости (
𝑅н

𝑅н
2+Xн

2) и реактивную 

часть проводимости (𝜔𝐶 −
Xн

𝑅н
2+Xн

2). По 

значению реактивной части проводимости 

можно судить о качестве компенсации ре-

активной мощности. Если 𝜔𝐶 <
Xн

𝑅н
2+Xн

2 , то 

эквивалентная нагрузка сохраняет активно-

индуктивный характер, что соответствует 

недокомпенсации. Степень недокомпенса-

ции определяется тем на сколько индуктив-

ная часть проводимости 
Xн

𝑅н
2+Xн

2 больше ем-

костной 𝜔𝐶. 

Если 𝜔𝐶 =
Xн

𝑅н
2+Xн

2 , эквивалентная 

нагрузка имеет только активный характер, 

что соответствует полной компенсации. 

При этом в цепи (см. рис.1) наблюдается 

режим резонанса токов, и ток в неразветв-

ленной части цепи имеет минимальное зна-

чение, в этом режиме нагрузка цепи по-

требляет наименьшее количество электри-

ческой энергии из сети. 

Если 𝜔𝐶 >
Xн

𝑅н
2+Xн

2 , эквивалентная 

нагрузка приобретает активно-емкостной 

характер, это соответствует перекомпенса-

ции. Степень перекомпенсации определя-

ется тем на сколько емкостная часть прово-

димости больше индуктивной.  

Что бы понять, чем опасен режим пе-

рекомпенсации, и в каком режиме необхо-

димо поддерживать работу системы, необ-

ходимо  проанализировать компенсацию 

реактивной мощности фазовой нагрузки 

предприятия при ее включении в цепь пи-

тающего трансформатора. Для этого рас-

смотрим упрощенную П – образную схему 

замещения одной фазы трехфазного транс-

форматора (см. рис.2), нагруженного на эк-

вивалентную нагрузку. При этом ветвью 

намагничивания трансформатора можно 

пренебречь, т.к в трансформаторах боль-

шой мощности ток холостого хода имеет 

достаточно маленькое значение по сравне-

нию с номинальным током цепи первичной 

обмотки. В связи с тем, что цепью намагни-

чивания мы пренебрегли, активное 𝑅𝑘 и ре-

активное 𝑋𝑘 сопротивления катушек схемы 

замещения трансформатора находятся, как: 

𝑅𝑘 = 𝑅1 + 𝑅2
′ ; 𝑋𝑘 = 𝑋1 + 𝑋2

′ ,  

   (10) 

где 𝑅1 и 𝑋1 – активное и реактивное сопро-

тивление первичной обмотки фазы трех-

фазного трансформатора; 𝑅2
′  и 𝑋2

′  - приве-

денное активное и реактивное сопротивле-

ние вторичной обмотки фазы трехфазного 

трансформатора. 

 
Рис. 2. П – образная схема замещения одной фазы 

трехфазного трансформатора 

 

Проведем анализ потери напряжения 

в трансформаторах большой мощности, 

применяемых на промышленных предпри-

ятиях, работающих в режиме, как активно-

индуктивной, так и активно-емкостной 

нагрузок. 

Как уже отмечалось, эквивалентное 

сопротивление нагрузки в режиме недо-

компенсации принимает активно-индук-

тивный характер. Для вычисления потерь 

напряжения электрической цепи (см. рис.2) 

в этом режиме воспользуемся векторной 

диаграммой, приведенной на рис. 3. Вектор 

напряжения �̇�1, которое подается на фазу 

первичной обмотки трансформатора, по-

строен на основании уравнения, составлен-

ного по второму закону Кирхгофа: 

�̇�1 = −�̇�2
′ + 𝐼1̇𝑅𝑘 + 𝐼1̇𝑗𝑋𝑘,       (11) 

где 𝐼1̇ = −𝐼2̇
′  - токи первичной и приведен-

ной вторичной обмотки соответственно; 

−�̇�2
′  - напряжение приведенной вторичной 

обмотки, которое подается на зажимы эк-

вивалентной нагрузки и компенсирующих 

конденсаторов. 

Угол между векторами �̇�1 и �̇�2
′  очень 

мал, значительно меньше, чем изображено 

на рис. 3. Векторы падений напряжений на 

сопротивлениях катушек (обмоток) транс-

форматора 𝐼1̇𝑅𝑘 и 𝐼1̇𝑗𝑋𝑘 построены в увели-

ченном масштабе по сравнению с векто-

рами �̇�1 и �̇�2
′ . Поэтому вместо вектора �̇�1 
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можно взять его проекцию на продолжение 

вектора �̇�2
′ , т.е считать, что вектор �̇�1 =

𝑂𝐶. Если принять, что вектор �̇�2
′ = 𝑂𝐴, 

тогда потери напряжения в трансформа-

торе можно определить как: 

∆𝑈 = 𝑈1 − 𝑈2
′ = 𝑂𝐶 − 𝑂𝐴 = 𝐴𝐵 + 𝐵𝐶  (12) 

 
Рис. 3. Векторная диаграмма для вычисления по-

терь напряжения электрической цепи 

 

Отрезки | 𝐴𝐵| и | 𝐵𝐶| можно найти из 

геометрических соотношений: 

| 𝐴𝐵| = 𝐼2
′ 𝑅𝑘 cos 𝜑2; 

| 𝐵𝐶| = 𝐼2
′ 𝑋𝑘 sin 𝜑2. 

Ток нагрузки 𝐼2
′  выразим через его но-

минальное значение 𝐼2н
′  и коэффициент за-

грузки 𝛽 =
𝐼2

′

𝐼2н
′  = 

𝐼1

𝐼1н
: 

𝐼2
′ = 𝛽𝐼2н

′          (13) 

Тогда потери напряжения будут опре-

деляться по формуле: 

∆𝑈 = 𝛽𝐼2н
′ (𝑅𝑘 cos 𝜑2 + 𝑋𝑘 sin 𝜑2)      (14) 

У трансформатора большой мощно-

сти можно пренебрегать активной состав-

ляющей 𝑅𝑘 cos 𝜑2, т.к | 𝐵𝐶|≫| 𝐴𝐵| (см. 

рис.3). Значит выражение (14) примет вид: 

∆𝑈 = 𝛽𝐼2н
′ 𝑋𝑘 sin 𝜑2       (15) 

Таким образом, напряжение вторич-

ной приведенной обмотки трансформатора 

при недокомпенсации будет меньше напря-

жения первичной обмотки на величину ∆𝑈: 

𝑈2
′ = 𝑈1 − ∆𝑈 = 𝑈1 − 𝛽𝐼2н

′ 𝑋𝑘 sin 𝜑2     (16) 

На рис.4 представлена векторная диа-

грамма схемы замещения (см. рис.2) в слу-

чае перекомпенсации, когда эквивалентная 

нагрузка будет иметь активно-емкостной 

характер. В этом случае вектор �̇�2
′ = 𝑂𝐵. 

Проекция вектора �̇�1 на вектор �̇�2
′  состав-

ляет длину отрезка 𝑂𝐴, значит примем 

�̇�1 = 𝑂𝐴. При этом на рис. 4 видно, что по-

тери напряжения ∆𝑈 можно определить 

как: 

∆𝑈 = 𝑈2
′ − 𝑈1 = 𝑂𝐵 − 𝑂𝐴 = 𝐴𝐶 − 𝐵𝐶   (17) 

 
Рис. 4. Векторная диаграмма схемы замещения 

 

Отрезки | 𝐴𝐶| и | 𝐵𝐶| можно опреде-

лить из геометрических соотношений: 

| 𝐴𝐶|= 𝐼2
′ 𝑋𝑘 sin 𝜑2; | 𝐵𝐶|= 𝐼2

′ 𝑅𝑘 cos 𝜑2. 

Тогда потери напряжения будут опре-

деляться по формуле: 

∆𝑈 = 𝛽𝐼2н
′ (𝑋𝑘 sin 𝜑2 − 𝑅𝑘 cos 𝜑2)       (18) 

Если пренебречь активной составля-

ющей, то потери напряжения при переком-

пенсации определяются также как в ре-

жиме недокомпенсации, т.е согласно выра-

жения (15). Таким образом, учитывая выра-

жение (17),  вторичное приведенное напря-

жение трансформатора будет определяться 

как: 

𝑈2
′ = 𝑈1 + ∆𝑈 = 𝑈1 + 𝛽𝐼2н

′ 𝑋𝑘 sin 𝜑2      (19) 
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Согласно выражению (19) в случае 

перекомпенсации наблюдается рост напря-

жения вторичной обмотки трансформа-

тора, что приводит к дополнительным по-

терям мощности в системе электроснабже-

ния предприятия. 

Более того в случае перекомпенсации 

может возникнуть такое негативное явле-

ние для системы электроснабжения, как яв-

ление резонанса напряжений. Если предпо-

ложить, что после компенсации эквива-

лентная нагрузка будет иметь активно-ем-

костной характер (см рис. 5), то в П – об-

разной схеме замещения одной фазы трех-

фазного трансформатора последовательно 

включены индуктивное сопротивление ка-

тушек трансформатора и емкостное сопро-

тивление эквивалентной нагрузки. При 

этом в трансформаторах большой мощно-

сти протекают большие токи, рассчитан-

ные на достаточно незначительное сопро-

тивление эквивалентной нагрузки до ком-

пенсации, номинальные значения которых 

определяются по формулам: 

𝑅𝑒н =
𝑃н

𝐼1н
2 ; 𝑋𝑒н =

𝑄н

𝐼1н
2 ,          (20) 

где 𝑅𝑒н, 𝑋𝑒н – эквивалентное фазовое ак-

тивное и реактивное сопротивление  

нагрузки до компенсации; 𝑃н, 𝑄н – номи-

нальные значения активной  реактивной 

мощности фазы трехфазной системы элек-

троснабжения предприятия; 𝐼1н – номи-

нальный фазовый ток (значение фазовых 

мощностей и тока рассчитываются на осно-

вании паспортных данных электрообору-

дования предприятия). 

 
Рис. 5. Активно-емкостной характер эквивалентной 

нагрузки после компенсации 

 

В связи с тем, что активное и индук-

тивное сопротивление катушек трансфор-

матора не велики, то даже при достаточно 

малой перекомпенсации мы можем наблю-

дать явление резонанса напряжений. Усло-

вием резонанса напряжений, является ра-

венство реактивного емкостного сопротив-

ления эквивалентной нагрузки в режиме 

перекомпенсации 𝑋′
𝑒𝑐 и реактивного ин-

дуктивного сопротивления катушек 𝑋𝑘: 

𝑋′
𝑒𝑐 = 𝑋𝑘 или 

1

𝜔𝐶′
𝑒

= 𝜔𝐿𝑘,       (21) 

где 𝐶′
𝑒 – емкость эквивалентной приведен-

ной нагрузки в режиме перекомпенсации 

реактивной мощности; 𝐿𝑘 – эквивалентная 

индуктивность катушек трансформатора.  

В случае резонанса напряжения экви-

валентное сопротивление П – образной 

схемы замещения будет иметь только ак-

тивный характер, в результате ток в цепи 

вторичной обмотки резко возрастет, что 

приведет к огромным потерям мощности в 

системе. 

Применение силовой полупроводни-

ковой преобразовательной техники и ее ис-

пользование, как в электроприводах для 

управления скоростью вращения исполни-

тельных механизмов так и в вентильных 

преобразователях для электротермических 

и электротехнологических установок раз-

личного назначения привело к значитель-

ному ухудшению качества электроэнергии. 

В таких сетях электроснабжения наблюда-

ется повышенное содержание высших гар-

моник токов и напряжений, создаваемых 

нелинейными нагрузками. В связи с этим 

использование в качестве компенсирую-

щих устройств конденсаторных батарей со-

пряжено с серьезными техническими труд-

ностями. 

В случае искажений синусоидального 

тока, которые приводят к появлению его 

высших гармоник, кратных частоте питаю-

щего напряжения 𝑓0 = 50Гц, явление резо-

нанса напряжения, в режиме перекомпен-

сации, может наблюдаться на частотах выс-

ших гармоник периодического сигнала. 

Условием возникновения такого явления 

будет следующее равенство: 
1

𝜔𝑛𝐶′
𝑒

= 𝜔𝑛𝐿𝑘,          (22) 

где 𝜔𝑛 = 2𝜋𝑛𝑓0; 𝑛 – номер гармоники не 

синусоидального(искаженного) тока. 

Амплитуда тока на высших гармони-

ках, в случае резонанса напряжений, может 
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резко увеличиваться, что приведет к допол-

нительным значительным потерям мощно-

сти в системе. Анализ влияния высших гар-

моник синусоидального тока на потери 

мощности в системе электроснабжения 

конкретного предприятия в режиме пере-

компенсации требует дополнительного ис-

следования. Одним из способов борьбы с 

этим явлением, в сетях с содержанием выс-

ших гармоник, является использование 

фильтрокомпенсирующих устройствв 

ФКУ [4]. 

Из вышеизложенного можно сделать 

вывод, что при компенсации реактивной 

мощности в системе электроснабжения 

промышленного предприятия необходимо 

решать задачу ее оптимизации. При этом 

следует учитывать, что режим перекомпен-

сации недопустим, т.к. независимо от ее 

степени увеличиваются потери мощности в 

системе электроснабжения предприятия. 

Крайне негативным фактором при пере-

компенсации в электрической цепи «транс-

форматор-приемник» является возмож-

ность возникновения явления резонанса 

напряжений. На практике возникновение 

этого явления многократно увеличивает 

ток, вплоть до значений тока короткого за-

мыкания, что в свою очередь приводит не 

только к огромным потерям мощности, но 

и к выходу из строя элементов системы 

электроснабжения. 

Очевидно, что режим полной компен-

сации реактивной мощности в условиях 

быстроменяющейся загрузки исполнитель-

ных механизмов, так же нельзя считать аб-

солютно оптимальным. Это, в первую оче-

редь связано с инерционностью принятия 

решений о степени компенсации, что в 

дальнейшем может перевести систему 

электроснабжения в режим перекомпенса-

ции.  Поэтому система всегда должна нахо-

диться в пределах некоторой недокомпен-

сации. В этом режиме появляется запас 

устойчивости по времени в плане принятия 

решения о степени компенсации реактив-

ной мощности. Величину недокомпенса-

ции реактивной мощности необходимо 

определять с помощью заданной [5] целе-

вой функции поиска оптимального реше-

ния. 
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