
 

 

RANCANG BANGUN LENGAN ROBOT 

SPOT WELDING BATTERY LI-ION 18650 

 

Tugas Akhir 

Untuk memenuhi sebagian persyaratan 

Mencapai derajat Ahli Madya Teknik 

 

 

 

 

 

Diajukan oleh 

Anggit Wicaksono 

180203040 

 

 

PROGRAM STUDI DIPLOMA III TEKNIK MESIN 

JURUSAN TEKNIK MESIN 

POLITEKNIK NEGERI CILACAP 

KEMENTERIAN PENDIDIKAN, KEBUDAYAAN, RISET DAN 

TEKNOLOGI 

2021 



TUGAS AKHIR 

RANCANG BANGUN LENGAN ROBOT SPOT 

WELDING BATTERYLI-ION 18650 

DESIGN AND BUILDING SPOT WELDING BATTERY LI-ION 18650 

ROBOTIC ARM 

Dipersiapkan dan disusun oleh 

ANGGIT WICAKSONO 

180203040D 

Telah dipertahankan di depan Dewan Penguji 

pada Seminar Tugas Akhir Tanggal 12 Oktober 2021 

Sususan Dewan Penguji 

Pembimbing I Dewan Penguji I 

Mohammad Nurhilal. S.T. M.Pd. MT. Joko Setia Pribadi/S.T. M.Eng. 
NIDN: 06020377d2 NIDN: 0615107603 

Pembimbing II Dewan Pengujî A\ 

AL 
Yulianto, M.T. Pujono, S.T. M.Eng. 
NPAK: 09.08.2009 NIDN: 0521087801 

Telah diterima sebagai salah satu persyaratan 

Untuk mendapatkan gelar Ahli Madya Teknik 

Mengetahui 
BUDAVKena durusan Teknik Mesin EGEe 

Joko Setia Pribadi, S.f. M.Eng. 
TL NIDN: 0602031702 

ii 



 

iii 

 

LEMBAR PERNYATAAN PERSETUJUAN PUBLIKASI KARYA ILMIAH 

UNTUK KEPENTINGAN AKADEMIS 

 

Sebagai mahasiswa Politeknik Negeri Cilacap yang bertanda tangan dibawah ini, 

saya: 

Nama   : Anggit Wicaksono 

No. Mahasiswa : 180203040 

Program Studi  : Diploma III Teknik Mesin 

Jurusan  : Teknik Mesin 

Demi mengembangkan ilmu pengetahuan, menyetujui untuk memberikan kepada 

Politeknik Negeri Cilacap Hak Bebas Royalti Non-Eksklusif (Non-Exclusif 

Royalti Free Right) atas karya ilmiah saya yang berjudul: 

“RANCANG BANGUN LENGAN ROBOT SPOT WELDING BATTERY LI-

ION 18650” 

Beserta perangkat yang diperlukan (bila ada) dengan Hak Bebas Royalti Non-

Eksklusif ini Politeknik Negeri Cilacap berhak menyimpan, mengalih 

media/format-kan, mengelola dalam bentuk pangkalan data (database), 

mendistribusikannya dan menampilkan/mempublikasikan di internet atau media 

lain untuk kepentingan akademis tanpa perlu meminta ijin dari saya selama tetap 

mencantumkan nama saya sebagai penulis/pencipta. 

Saya bersedia untuk menanggung secara pribadi, tanpa melibatkan pihak Politeknik 

Negeri Cilacap, segala bentuk tuntutan hukum yang timbul atas pelanggaran Hak 

Cipta dalam karya ilmiah saya ini. 

 

Demikian pernyataan ini saya buat dengan sebenarnya. 

 

Dibuat di : Cilacap 

Pada Tanggal : 9 Agustus 2021 

Yang menyatakan 

 

 

(Anggit Wicaksono)



 

iv 

 

HALAMAN PERSEMBAHAN 

 

Puji syukur kehadirat Allah Subhanahu Wa Ta’ala dan tanpa mengurangi rasa 

hormat yang mendalam penulis mengucapkan terima kasih yang sebesar-besarnya 

kepada semua pihak yang telah membantu menyelesaikan tugas akhir ini, terutama 

kepada: 

1. Kedua orang tua tercinta yang selalu memberikan semangat dan memfasilitasi 

segala hal dalam kehidupan saya sehingga mempermudah dalam penyelesaian 

Tugas Akhir ini. 

2. Kedua orang tua saya yang turut serta mendukung dan mendoakan saya 

sehingga mempermudah dalam penyelesaian Tugas Akhir ini. 

3. Kedua Pembimbing yang dengan sabar memberi arahan dan saran. 

4. Teman-teman satu kelas, satu angkatan maupun satu kampus yang selalu 

mendukung. 

5. Adik-adik kelas satu prodi maupun satu kampus yang telah memberikan 

masukan dan arahan.  

Terimakasih atas segala bantuan baik materi dan spiritualnya hingga pada 

akhirnya terselesaikan Tugas Akhir saya ini. Semoga Allah Subhanahu Wa Ta’ala 

selalu memberikan limpahan berkat dan karunia kepada semua pihak yang telah 

banyak membantu dalam menyelesaikan Tugas Akhir ini. 

 

 

 Cilacap, 09 Agustus 2021 

  

 

  (Anggit Wicaksono) 



 

v 

 

ABSTRAK 

 

Energi listrik merupakan salah satu kebutuhan yang penting dan dengan 

bertambahnya waktu kebutuhan listrik terus meningkat, maka dari itu sudah saatnya 

Indonesia meningkatkan pembangkit listrik dengan memanfaatkan sumber daya 

alam yang dapat diperbaharui dan dapat disimpan dengan minimalis (baterai). 

Mesin ini dirancang untuk memudahkan dan mempercepat proses produksi baterai 

li-ion. Tujuan dari perancangan ini yaitu membuat desain wujud dari lengan robot 

spot welding battery, menghitung elemen mesin, membuat uji fungsi dan hasil dari 

lengan robot. Pada perancangan ini penulis menggunakan pendekatan metode 

perancangan dari VDI 2222 dan simulasi kekuatan rangka lengan robot 

menggunakan metode elemen hingga. Software gambar dan simulasi rangka lengan 

menggunakan Solidwork 2017. Dihasilkan pneumatik dengan diameter 20 [mm] 

dengan panjang langkah 100 [mm] dan untuk penggunaan plat strip dengan 

ketebalan 5 [mm] aman digunakan sebagai rangka lengan robot. Mekanisme 

pergerakan lengan robot spot welding battery berfungsi dengan baik dan lengan 

robot spot welding battery dapat memproduksi 9 [pcs] baterai dalam 1 [menit]. 

 

 

Kata kunci: Lengan robot, spot 78 perlindungan, rahmat dan nikmat-Nya bagi kita 

semua. 
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