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Abstrak 

Prototipe penjelajah pengukur medan magnet adalah alat yang bekerja untuk mengukur medan magnet material 

pada lokasi yang diinginkan. Komponen penting dalam prototipe tersebut adalah sensor magnetik Hall Effect 

UGN3503. Karakterisasi sensor magnetik telah dilakukan dengan menggunakan kumparan kalibrasi dan 

Gaussmeter tipe IDR-325. Dari karakterisasi didapat hasil nilai sensitivitas sensor sebesar 595 G/V dengan 

kesalahan relatif 2,55 %. Sensor dapat bekerja secara efektif mendeteksi medan magnetik lemah sebesar 0,1068 G 

pada jarak 5cm. 

Kata-kata kunci: Hall Effect, Robot Penjelajah, Aplikasi Android. 

Abstract 

The prototype explorer is a device that can work measuring the magnetic field of the magnetic material that 

spread at desired location. The main component of the prototype is the Hall Effect UGN3503 magnetic sensor. 

Characterization of magnetic sensor has been performed by using coil calibration and Gaussmeter type IDR-325. 

From the characterization known the result that the value of sensitivity the sensor equal to 595 G/V with relative 

error 2,55 %. The sensor can work effectively to detect a weak magnetic field of 0,1068 G at a distance of 5 cm. 

Keywords: Hall Effect, Robot Explorer, Android Application. 

PENDAHULUAN 

Kebutuhan akan sensor tidak hanya pada bidang industri, namun juga merambah pada aplikasi di bidang 

otomotif, kesehatan, pertambangan, transportasi, dan kebutuhan lain untuk menghadapi berbagai 

permasalahan. Salah satu sensor yang cukup banyak dikembangkan saat ini adalah sensor magnetik, yaitu 

sensor yang mengukur besaran-besaran fisika berdasarkan perubahan medan magnet  [1]. Kelebihan dari 

sensor magnetik diantaranya linearitas dan kestabilan yang tinggi, tidak merusak (nondestruktif), sensitivitas 

terhadap arah yang tinggi, reliable, relatif sederhana dan biaya operasi yang murah  [2]. 

Terdapat beberapa jenis sensor magnetik, diantaranya sensor Hall Effect. Sensor ini digunakan untuk 

mendeteksi kedekatan (proximity), dan keberadaan suatu objek magnetis yang menggunakan suatu jarak kritis. 

Pada dasarnya ada dua tipe sensor Hall Effect, yaitu tipe linear dan tipe on-off. Sensor Hall Effect tipe linear 

digunakan untuk mengukur medan magnet secara linear, mengukur arus DC dan AC pada konduktor, dan 
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fungsi lainnya. Sedangkan sensor Hall Effect tipe on-off digunakan sebagai limit switch, sensor keberadaan 

(Presensce Sensor), dan sebagainya  [3]. 

Dalam paper ini akan dipaparkan hasil  karakterisasi sensor magnetik Hall Effect UGN3503 menggunakan 

kumparan kalibrasi dengan alat ukur standar Gaussmeter model IDR-325. Sensor ini kemudian 

diimplementasikan pada robot penjelajah pengukur medan magnet material magnetik. Robot ini akan bekerja 

menggunakan sistem kendali dari aplikasi android. 

METODE PENELITIAN 

Pada tahapan karakterisasi sensor Hall Effect UGN3503 digunakan kumparan kalibrasi selenoid dengan 

bahan tembaga berdiameter 0,7 cm dan diameter kumparan 5,6 cm dengan jumlah lilitan 740  sebagai sumber 

medan magnet buatan. 

 

GAMBAR 1. Medan kumparan selenoid 

 

Kuat medan magnet pada pusat selenoid adalah 

 

 (1) 

 

Dengan B adalah kuat medan magnet,  adalah permeabilitas ruang hampa ( ), I adalah arus 

listrik, dan N adalah jumlah lilitan. 

Karakterisasi kumparan kalibrasi dilakukan dengan mengalirkan arus pada kumparan kalibrasi sebesar 0,2 

– 2,4 A dengan interval 0,1A. Alat ukur standar yang digunakan adalah Gaussmeter tipe IDR-325. 
 

 

GAMBAR 2. Karakterisasi menggunakan kumparan kalibrasi dan Gaussmeter 

 

Karakterisasi jarak jangkauan dilakukan dengan menggerakan pengganggu berupa magnet permanen jenis 

Neodynium menjauhi sensor dengan interval jarak 0,5 cm sehingga didapat  rentang jarak deteksi sensor. 

 

 

 



SNF2017-CIP-43 

 

 

Seminar Nasional Fisika 2017 

Prodi Pendidikan Fisika dan Fisika, Fakultas MIPA, Universitas Negeri Jakarta 
 

Prosiding Seminar Nasional Fisika (E-Journal) SNF2017 

https://doi.org/10.21009/03.SNF2017 
VOLUME VI, OKTOBER 2017 

p-ISSN: 2339-0654 

e-ISSN: 2476-9398 

 

HASIL DAN PEMBAHASAN 

Karakteristik Kumparan Kalibrasi 

Karakteristik kumparan kalibrasi dilakukan dengan membuat kumparan dengan jumlah lilitan 740 lilitan 

dan diameter lilitan 5,6 cm. Dari tiga kali pengukuran dengan alat ukur standar Gaussmeter diperoleh data 

linear sebagai berikut. 
 

 

 

GAMBAR 1. Grafik hubungan arus terhadap medan magnet pada Gaussmeter 

 

Dari data pengukuran dengan Gaussmeter, didapat fungsi medan ukur sebagai berikut. 

 

 (2) 
 

Dengan B adalah medan magnet dalam Gauss dan I adalah kuat arus dalam A. 

Dilakukan tiga kali pengukuran tegangan keluaran pada sensor magnetik pada kumparan kalibrasi didapat 

hasil sebagai berikut. 
 

 

Gambar 2. Grafik hubungan arus terhadap tegangan keluaran sensor 

 



SNF2017-CIP-44 

 

 

Seminar Nasional Fisika 2017 

Prodi Pendidikan Fisika dan Fisika, Fakultas MIPA, Universitas Negeri Jakarta 
 

Prosiding Seminar Nasional Fisika (E-Journal) SNF2017 

https://doi.org/10.21009/03.SNF2017 
VOLUME VI, OKTOBER 2017 

p-ISSN: 2339-0654 

e-ISSN: 2476-9398 

 

 

Gambar 3. Grafik hubungan tegangan keluaran sensor rata-rata terhadap nilai medan hitung 

 

Respon medan magnet (B) terhadap perubahan tegangan keluaran sensor (V) adalah linear diperoleh 

persamaan : 

 

 (3) 
  

Nilai B dalam Gauss dan tegangan V dalam Volt. Sensitivitas (S) sensor merupakan perbedaan rasio dari 

perubahan sinyal keluaran terhadap perubahan sinyal input, dapat diukur melalui persamaan [4] : 

 (4) 
 

Sehingga diperoleh sensitivitas sensor sebesar 595 G/V dengan kesalahan relatif 2,55 %.  

Karakteristik Jarak Jangkauan  

Karakterisasi jarak jangkauan telah dilakukan dengan menggerakan pengganggu berupa magnet permanen 

jenis Neodynium menjauhi sensor dengan interval jarak 0,5 cm sehingga didapat rentang jarak deteksi sensor. 

Data pengukuran jangkauan sensor  menggunakan magnet permanen pertama dengan diameter 2cm 

 

 

Gambar 4. Grafik hubungan jarak jangkauan terhadap medan magnet pada bahan magnet pertama 

 

Data pengukuran jangkauan sensor menggunakan magnet permanen kedua  dengan diameter 1,5cm 
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Gambar 5. Grafik hubungan jarak jangkauan terhadap medan magnet pada bahan magnet kedua 

 

Dari kedua grafik diatas terlihat bahwa nilai medan magnetik berbanding terbalik dengan jarak [5] 

 (5) 

Pada grafik menunjukkan jangkauan kerja efektif berada pada rentang 0,5 sampai 5 cm. 

 

SIMPULAN 

Telah dilakukan karakterisasi sensor magnetik Hall Effect UGN3503 terhadap kumparan kalibrasi dengan 

alat ukur pembanding Gaussmeter tipe IDR-325. Dari paparan di atas dapat disimpulkan bahwa nilai 

sensitivitas sensor adalah 595 G/V dengan kesalahan relatif 2,55%. Selain itu, sensor ini dapat bekerja efektif 

pada rentang jarak 5 cm dari sumber medan magnet. Dari data karakterisasi tersebut, maka sensor Hall Effect 

ini telah dapat diaplikasikan pada prototipe robot penjelajah untuk mengukur nilai medan magnet pada 

material magnetik. 
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