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RESUMEN

El presente trabajo de investigacion tiene como objetivo realizar un sistema
electromagnético complejo, y de variables acopladas magnéticamente. Con los enfoque
de control moderno, se utilizan los conceptos tedricos de campos magnéticos
estacionarios para ilustrar la levitacion repulsiva electromagnética (EMS), y la levitacion
electrodindmica (EDS), los conceptos de los campos magnéticos cuasiestacionarios para
la levitacion magnética por corrientes parasitas, para conformar con el uso de las
ecuaciones de movimiento un modelo confiable representado en variables de estado.
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