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Анотація 

Запропоновано мікропроцесорну систему магнітного левітатора, яка забезпечує стабільне 
утримання об’єкта у магнітному полі за рахунок автоматичного регулювання струму 

електромагніта. Розроблена система дозволяє здійснювати моніторинг параметрів роботи та 

налаштування режимів функціонування в реальному часі. Досліджено вплив параметрів регулювання 
на стабільність положення об’єкта. 
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Abstract 

A microprocessor-based magnetic levitator system is proposed. The developed system provides stable 

levitation of an object in a magnetic field through automatic control of the electromagnet current. The system 
enables real-time monitoring of operating parameters and adjustment of operating modes. The influence of 

control parameters on the stability of the object position has been investigated. 
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Вступ 

Магнітні левітатори широко застосовуються у сучасних автоматизованих системах, наукових 
дослідженнях та навчальних лабораторіях. Основною перевагою магнітної левітації є відсутність 

механічного контакту між рухомими елементами, що дозволяє зменшити втрати на тертя та підвищити 

точність роботи системи. 
Для забезпечення стабільного утримання об’єкта у магнітному полі необхідне швидкодіюче 

автоматичне регулювання параметрів електромагніта. Використання мікропроцесорних засобів 

керування дозволяє реалізувати алгоритми стабілізації та здійснювати контроль параметрів системи в 

реальному часі. 
Метою роботи є розроблення мікропроцесорної системи магнітного левітатора для забезпечення 

стабільної левітації об’єкта та моніторингу параметрів роботи системи. 

 

Результати дослідження 

Розроблена система магнітного левітатора містить електромагніт, датчик положення, 

мікроконтролер, силовий модуль та блок живлення. Принцип роботи системи полягає у безперервному 

вимірюванні положення об’єкта та автоматичному регулюванні струму електромагніта. 
Для стабілізації положення об’єкта використано PID-регулятор, який формує керуючий сигнал 

залежно від величини похибки регулювання. Математичний опис регулятора має вигляд 

 
                                                        

𝑢(𝑡) =  𝐾𝑝𝑒(𝑡) +  𝐾𝑖∫ 𝑒(𝑡)𝑑𝑡 + 𝐾𝑑
(𝑑𝑒(𝑡))

𝑑𝑡
(1) 

де u(t) – керуючий сигнал; e(t) – похибка регулювання; 𝐾𝑝,𝐾𝑖,𝐾𝑑  – коефіцієнти PID-регулятора. 

У ході експериментальних досліджень встановлено, що система забезпечує стабільне утримання 

об’єкта у заданому положенні та швидке реагування на зовнішні збурення. Використання 

мікропроцесорного керування дозволило підвищити точність стабілізації та покращити динамічні 
характеристики левітатора. 

 



 
Рис. 1. Структурна схема системи магнітного левітатора 

 

Висновки 

   Розроблено мікропроцесорну систему магнітного левітатора, яка забезпечує стабільне утримання 
об’єкта у магнітному полі за рахунок автоматичного регулювання параметрів електромагніта. 

Запропонований підхід дозволяє підвищити точність стабілізації положення об’єкта та ефективність 

функціонування системи в цілому. 
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