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ABSTRAK 

 
 

ROBOT LENGAN SPOT WELDING PADA BATERAI MENGGUNAKAN 

SENSOR INFRARED 

 
Bayu Saputra (2022) 

 
 

Salah satu bidang yang paling banyak digunakan pada industri adalah 

industri elektronik. Terdapat berbagai macam jenis las, salah satunya yaitu las titik 

(spot welding). Las titik merupakan cara pengelasan dimana permukaan plat yang 

disambung ditekan dengan dialiri arus listrik yang besar melalui elektroda logam 

yang saling bersinggungan. Las titik dalam penggunaannya dapat menyambungkan 

berbagai macam bahan plat termasuk baterai. Pada pengelasan baterai masih 

menggunakan cara manual dalam melakukan pengelasan sehingga memerlukan 

waktu yang lama pada saat produksi. Maka dari itu dibutuhkan suatu robot yang 

dapat melakukan pengelasan pada baterai secara otomatis. Alat ini dibangun dengan 

menggunakan Arduino Mega 2560, Motor Servo, Gripper Las, Sensor Infrared, 

LCD 16x2, Modul I2C, LED dan 6 DOF Aluminium 6 Axis Rotating Mechanical. 

 
Kata Kunci : Robot Lengan, Spot Welding, Gripper Las, Baterai 
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ABSTRACT 

 
 

SPOT WELDING ROBOT ARM ON BATTERY USING INFRARED SENSOR 

 
 

Bayu Saputra (2022) 

 
 

One of the most widely used fields in industry is the electronics industry. 

There are various types of welding, one of which is spot welding. Spot welding is a 

method of welding in which the surfaces of the plates being joined are pressed with 

a large electric current flowing through metal electrodes that are in contact with 

each other. Spot welding in its use can connect a variety of plate materials including 

batteries. In battery welding, we still use the manual method of welding so it takes 

a long time during production. Therefore we need a robot that can perform welding 

on the battery automatically. This tool is built using Arduino Mega 2560, Servo 

Motor, Welding Gripper, Infrared Sensor, 16x2 LCD, I2C Module, LED and 6 DOF 

Aluminum 6 Axis Rotating Mechanical. 

 
Keywords : Robot Arm, Spot Welding, Welding Gripper, Battery. 
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