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Представленная работа посвящена проблеме управления грузом посредствам магнитной левитации под действием внешних возмущений. Данная проблема достаточно актуальна в настоящее время для широкого диапазона научных и коммерческих систем. Подобные системы в частности используются при конструировании поездов на магнитной подушке, а также применяются для симуляции состояния невесомости при подготовке космонавтов при различных нагрузках . В представленной работе были проанализированы работы, как российских так и зарубежных специалистов: Henrique C. Ferreira, Paulo H. Rocha, Roberto M. Sales, в которых представлены модели, реализующие управление грузом при магнитной левитации при различных внешних возмущениях, использующие в своей основе подход, основанный на теореме Исидори и Астолфи.

Новизна данной работы заключается в использовании пространства Крейн при решении уравнения Рикатти, а также применение построенной в работе физической модели, описывающей левитацию груза вне зависимости от параметров груза, при конструировании оптимального управления и решении задачи слежения. Использование пространства Крейн при решении уравнения Рикатти обусловлено упрощением вида функционала качества при нахождении оптимального управления при применении подхода алгоритмического конструирования. Данный подход к решению задачи был определен в виду эффективности данного метода при рассмотрении неопределенной и нелинейной системы.

В рамках рассматриваемой модели был разработан регулятор, при помощи которого реализуется изменение напряжения подаваемого в систему, которое является управляющим воздействием для системы с левитацией. В проведенной работе было проведено моделирование результатов в программной среде MATLAB с использованием пакета Simulink.
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