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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.

Wassalamu’alaikum Warahmatullahi Wabarakatuh.

Cilacap, 09 Agustus 2021

(Anggit Wicaksono)
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