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Левитация предметов в магнитном поле актуальна для множества практических приложений. Она открывает новые возможности для управления биологическими областями, для сепарации нанотрубок полимеров, обладающих различной плотностью, выращивания белковых кристаллов, для синтеза новых материалов и многого другого. 

Груз, находящийся в состоянии левитации представляет собой неустойчивую систему, которая сильно зависит от воздействия внешних факторов: как внешних (например, воздействие внешних сил), так и внутрисистемных(например, изменение магнитного поля). Соответственно может быть поставлена задача о том, каким образом можно удерживать груз в состоянии левитации при воздействии на него указанных факторов. Для этой цели мы конструируем нелинейное управление, которое позволяет достигнуть устойчивой стабилизации груза и ослабить воздействие возмущений. Построение управления сводится к решению уравнения Риккатти, параметры которого зависят от состояния, а также применению теоремы Исидори и Астолфи. В работе приводится моделирование полученных результатов и их интерпретация.
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