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INTISARI

SISTEM KONTROL PERALATAN PADA TOOLBOX DAN SISTEM
INFORMASI AUTOMATIC GUIDED VEHICLE PENGANGKUT TOOLBOX
BERBASIS XAMPP

M.Ficky Firmansyah
Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah Vokasi, Universitas Diponegoro

Manusia telah mengembangkan robot untuk membantu dalam tugas-tugas yang
membutuhkan ketelitian tinggi, memiliki risiko berbahaya, atau pekerjaan yang
berulang-ulang, salah satunya adalah dalam mendistribusikan barang. Sistem
informasi memberikan peningkatan yang cukup signifikan dalam berbagai hal,
salah satunya adalah pengelolaan informasi. Program yang mampu mendukung
dalam pengolaan sistem salah satunya adalah XAMPP. Dalam tugas akhir
dilakukan perancangan sistem kontrol peralatan dan sistem informasi berbasis
Database XAMPP menggunakan sensor RFID dan ESP 32 Cam sebagai pengelola
informasi, juga ditambahkan fitur streaming kamera dan perlindungan rangkaian
dari Back EMF menggunakan RC Snubber. Dalam pengujian ini, sistem
menghasilkan keberhasilan dari kemampuan database dalam melakukan
pengelolaan data dan fungsi tracking yang berhasil membaca pergerakan serta
fungsi perlindungan dari arus balik RC Snubber dengan nilai R sebesar 220€,
nilai C 1puF, dan nilai VDR sebesar 471Q pada setiap pengujiannya.

Kata Kunci : Robot, Informasi, XAMPP, Database, Sensor RFID, ESP 32 Cam,
Back EMF ,RC Snubber.
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ABSTRACT

SISTEM KONTROL PERALATAN PADA TOOLBOX DAN SISTEM
INFORMASI AUTOMATIC GUIDED VEHICLE PENGANGKUT TOOLBOX
BERBASIS XAMPP

M.Ficky Firmansyah
Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah Vokasi, Universitas Diponegoro

Humans have developed robots to assist in tasks that require high precision, have
dangerous risks, or repetitive work. Information systems provide significant
improvements in various ways, one of which is information management. One of
the programs that is able to support system processing is XAMPP. In the final
project, the design of equipment control systems and information systems based
on the XAMPP database using RFID sensors and ESP 32 Cam as information
managers was also added, also added features Streaming cameras and circuit
protection from Back EMF Using RC Snubber. In testing, the system resulted in
the success of the database's ability to manage data and tracking functions that
successfully read the movement and protection function of RC Snubber backflow
with an R value of 220Q, a C value of 1uF, and a VDR value of 471Q in each test.

Keywords : Robot, Information, XAMPP, Database, RFID Sensor, ESP 32 Cam,
Back EMF ,RC Snubber.
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