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はじめに 

当研究グループは、切板の磁気浮上に関する検討を継

続的に行っている 1)。薄鋼板を対象とする場合には、鋼

板を曲げた状態で浮上させることを提案し 2)、安定した

浮上状態の実現を確認している 3)。しかし、浮上中の薄

鋼板に外乱を入力した検討はなされていない。そこで本

報告では、外乱入力時の湾曲浮上性能について検討を行

った。 

制御実験 

Fig.1 に制御システム、Fig.2 に装置の概略図を示す。

浮上対象は長さ 800mm、幅 600mm、厚さ 0.18mm の長

方形亜鉛めっき鋼板とする。鋼板を 5箇所の電磁石によ

り非接触支持するために、鋼板の変位を 5 個の渦電流式

非接触変位センサにより検出する。また検出した変位を

ディジタル微分により速度に変換する。さらに、電磁石

コイル電流を測定用の外部抵抗より検出する。浮上制御

に最適制御理論を適用し、鋼板を浮上させた際の変位標

準偏差を測定した。入力外乱は、全ての電磁石ユニット 

（No. 1 ~ No. 5）に対して帯域制限したパワー一定のラ

ンダムノイズ （ノイズ電流の標準偏差 0.007A）を採用

した。 

まとめ 

Fig.3 に外乱入力時の電磁石角度 0°、15°における浮

上結果を示す。電磁石角度 15°では鋼板が安定した浮

上状態を保つ事が確認でき、電磁石角度 0°よりも優れ

た浮上性能を有することを確認した。 
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Fig. 1 Electromagnetic levitation control system 
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Fig. 2 Schematic illustration of  
    experimental apparatus 
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(a) Tilt angle of electromagnets θ = 0° 
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(b) Tilt angle of electromagnets θ = 15° 

 
Fig. 3 Standard deviation of displacements 

and amplitude spectrums 
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