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PERANCANGAN GRIPPER KAPASITAS ANGKAT 10 KG 

PADA MANIPULATOR ROBOT SPOT WELDING 

 

NANDA ARIANA 

227001446039 

ABSTRAK 

Abstrak, 

Proses manufaktur modern membutuhkan efisiensi dan kontrol yang baik. Penggunaan 

robot telah menjadi solusi utama dalam menciptakan produksi otomatis. PT X 

menggunakan robot spot welding untuk memproduksi komponen kendaraan hingga 10 

kg yang saat ini masih ditangani secara manual. Ini berpotensi membahayakan kesehatan 

pekerja dengan jam kerja yang panjang. Oleh karena itu, penggunaan gripper pada robot 

sebagai alat bantu dalam penanganan material menjadi penting. Namun, manipulator 

robot umumnya hanya dapat digunakan untuk satu fungsi dan pengadaan robot baru 

cukup mahal. Oleh karena itu, perancangan gripper yang terintegrasi dengan manipulator 

robot spot welding untuk menangani material hingga 10 kg diperlukan. Studi ini 

mengikuti pedoman perancangan VDI 2222 dengan langkah-langkah merencanakan, 

mengkonsep, merancang, dan membuat detail perancangan. Hasil perancangan 

menunjukkan bahwa gripper yang dirancang memiliki kapasitas angkat maksimal 18 kg. 

Bobot gripper 16,5 kg mendapatkan pembebanan sebesar 251 N, menghasilkan tegangan 

maksimal pada konstruksi sebesar 0,2 MPa dan deformasi sebesar 0,00033 mm. 

Tegangan yang dihasilkan dari perhitungan dan simulasi menunjukkan bahwa tegangan 

kerja masih dalam batas tegangan izin material STKR400 yang digunakan. Gripper ini 

menggunakan mekanisme penggerak sistem pneumatik dengan gaya cekam hingga 228 

N yang aman untuk menangani material dengan kapasitas 10 kg. Hasil simulasi juga 

menunjukkan bahwa gripper kompatibel dengan manipulator robot spot welding yang 

digunakan dan tidak mengganggu proses spot welding yang sedang berlangsung. 

 

Kata Kunci: Gripper, Manipulator robot, Pneumatik, Penanganan material 
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GRIPPER DESIGN OF 10 KG LIFTING CAPACITY 

ON SPOT WELDING ROBOT MANIPULATOR 

 

NANDA ARIANA 

227001446039 

ABSTRACT 

Abstract, 

Modern manufacturing processes require high efficiency and control. The use of robots 

has become the main solution for creating automated production. PT X uses spot welding 

robots to produce vehicle components up to 10 kg, which are currently still handled 

manually. This potentially endangers the health of workers with long working hours. 

Therefore, the use of grippers on robots as an auxiliary tool for material handling 

becomes important. However, robot manipulators are generally only suitable for one 

function, and the procurement of new robots is quite expensive. Therefore, the design of 

a gripper integrated with a spot welding robot manipulator to handle materials up to 10 

kg is needed. The gripper design follows the VDI 2222 guidelines with the steps of 

planning, conceptualizing, designing, and detailing. The design results show that the 

designed gripper has a maximum lifting capacity of 18 kg. The gripper weighs 16.5 kg 

with a load of 251 N, resulting in a maximum stress on the construction of 0.2 MPa and 

a deformation of 0.00033 mm. The stress resulting from the calculation and simulation 

shows that the working stress is still within the allowable stress limit of the STKR400 

material used. The gripper uses a pneumatic drive mechanism with a gripping force of 

up to 228 N, making it safe for handling 10 kg of material. Simulation shows that the 

gripper is compatible with the spot welding robot manipulator and does not interfere with 

the spot welding process. 

  

Keyword: Gripper, Robot manipulator, Pneumatic, Material handling 
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