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ABSTRAK
Ragum merupakan alat bantu penting dalam proses permesinan yang

berfungsi untuk menjepit benda kerja agar tetap stabil saat dilakukan pengerjaan,
seperti pengeboran, pengikiran, maupun pengelasan. Namun, ragum manual yang
banyak digunakan saat ini masih memerlukan tenaga dan waktu yang cukup besar
dalam pengoperasiannya. Oleh Karena itu, pada penelitian ini dirancang sebuah
inovasi berupa ragum sistem kerja otomatis dengan penggerak motor wiper, yang
diharapkan dapat memberikan kemudahan, efisiensi, serta kenyamanan bagi
operator. Metode penelitian meliputi tahap perancangan, pemilihan komponen,
proses peraKitan, dan pengujian kinerja alat. Hasil pengujian menunjukkan bahwa
ragum elektrik mampu menghasilkan gaya jepit yang stabil dengan konsumsi daya
yang rendah, serta lebih cepat dalam proses penjepitan dibandingkan ragum
manual. Dengan demikian, alat ini dapat menjadi solusi alternatif yang efektif untuk

meningkatkan produktivitas di bengkel maupun industri kecil.

Kata Kunci . Ragum, Motor Wiper, Perancangan Alat

ABSTRACT
A vise is an important tool in machining processes that serves to clamp

workpieces to keep them stable during processing, such as drilling, filing, or
welding. However, the manual vise that is widely used today still requires
considerable energy and time in its operation. Therefore, in this study, an
innovation was designed in the form of an automatic work system vise with a wiper
motor drive, which is expected to provide convenience, efficiency, and comfort for
operators. The research method includes the design stage, component selection,
assembly process, and tool performance testing. The test results show that the
electric vise is able to produce stable clamping force with low power consumption,
and is faster in the clamping process than a manual vise. Thus, this tool can be an
effective alternative solution to increase productivity in workshops and small
industries.

Keywords : Vise, Wiper Motor, Tool Design
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