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ABSTRAKSI 
 

 

 Magnetic levitation (maglev) adalah proses melayangkan sebuah objek terhadap 
suatu acuan tanpa menggunakan bantuan apapun selain medan magnet. Telah banyak 
alat-alat di dunia industri dan transportasi yang mengaplikasikan teori magnetic 
levitation tersebut. Dalam dunia transportasi contohnya, prinsip magnetic levitation ini 
adalah cikal bakal pengontrolan kereta magnet berkecepatan tinggi yang memiliki 
koefisien gesekan sangat kecil. Dengan sistem magnetic levitation, gesekan kereta 
dengan rel dapat diminimalisasi karena kereta tidak bersentuhan langsung dengan rel 
atau dapat dikatakan melayang antara rel dan magnet. 

Pada tugas sarjana ini, “Perancangan Model Suspensi Magnetik Sumbu 
Tunggal” bertujuan mendemonstrasikan ilustrasi kontrol magnetik untuk melayangkan bola 
baja dengan satu derajat kebebasan yaitu arah vertikal. Pengontrolan dalam perancangan  
ini merupakan pengontrolan dalam keadaan yang sangat tidak stabil. Gaya gravitasi bumi yang 
bekerja pada bola menyebabkan pengontrolan harus dilakukan secara maksimal dan 
berkesinambungan agar tidak memberikan celah bagi bola untuk meluncur mengikuti arah gaya 
gravitasi bumi dan juga agar  bola baja tidak melekat pada solenoid (elektromagnet). 

 Berdasar pada percobaan yang dilakukan, didapatkan hasil yaitu model suspensi 
magnetik sumbu tunggal ini mampu mengangkat bola baja pada ketinggian 3 mm dari 
ujung solenoid dengan arus 1.50 A. Bola baja dapat dilayangkan tetapi tidak bisa stabil 

 
Kata kunci : Magnetic Levitation, Suspensi Magnetik, Elektromagnet. 
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ABSTRACT 
 

 

 Magnetic Levitation (maglev) is the process cast an object to a reference without 
using any aid other than magnetic fields. It has been a lot of tools in industry and 
transport that apply theory to the magnetic levitation. In the world of transportation, for 
example, the principle of magnetic levitation is the embryo of controlling high-speed 
magnetic train that has a coefficient of friction is very small. With magnetic levitation 
systems, frictionless train with train tracks can be minimized since no direct contact 
with the rail or can be said to float between the rails and magnets. 

In this final project, "Design of Single Axis Magnetic Suspension Model" aims to 
demonstrate illustration of magnetic control to cast a steel ball with one degree of 
freedom that is the vertical direction. Control in this design is controlled in a very 
unstable situation. The force of gravity acting on the ball causes the control to do the 
maximum and sustained so as not to give room for the ball to slide following the 
direction of gravity forces and also for the steel ball is attached to a solenoid 
(electromagnet). 

Based on experiments conducted, the result is a single-axis magnetic suspension 
model is able to lift the steel ball at a height of 3 mm from the tip of a solenoid with 
current 1.50 A. Steel ball can be posted but can not be 

 
stable. 
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