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ABSTRAK 

Proses pemesinan dengan menggunakan mesin perkakas sampai saat ini 

masih tetap merupakan proses yang paling banyak digunakan (60% sampai dengan 

80%) untuk membuat komponen-komponen mesin yang komplit. Dalam hal ini 

mesin-mesin tersebut memiliki keterbatasan dalam penggunaannya, yaitu pada 

bentuk benda kerja yang dapat dikerjakan dan juga waktu pengerjaannya. Mesin-

mesin ini memerlukan alat bantu yang akurat dan presisi untuk memegang benda 

kerja.  

Alat bantu pegang berfungsi untuk memastikan agar benda kerja yang akan 

diproses tetap aman selama proses produksi berlangsung. Alat bantu pegang 

mempermudah proses penempatan benda kerja sehingga beberapa benda kerja 

dapat ditempatkan pada posisi yang sama. Bentuk perkakas bantu pegang 

disesuaikan dengan bentuk benda kerja dan mesin yang digunakan untuk proses 

produksi.  

Di laboratorium Otomasi Robotika terdapat satu mesin perkakas yang tidak 

memiliki alat bantu pegang. Berdasarkan tinjauan tersebut, timbul gagasan untuk 

merancang dan membuat pemegang benda kerja otomatis. Pemegang benda kerja 

tersebut digunakan untuk memegang benda kerja berkontur luar lingkaran. 

Penggunaan pemegang benda kerja ini bertujuan untuk mempersingkat waktu 

pemosisian benda kerja. Selain mempersingkat waktu pemosisian, alat bantu ini 

juga dapat meningkatkan ketelitian proses pemesinan. 

 


