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Abstract  

 Location detection is a system for detecting and determining the location of 

an object, thing or person in a certain environment. The RFID system used to 

capture data uses an RFID reader on tags placed on a shelf to determine the 

position of a target tag on an object. In this research, RFID tag location 

measurements were carried out using three RFID antennas by applying the 

Trilateration technique which was carried out at the Fasilkom Unsri Library. 

Trilateration itself is a location mapping technique based on the distance of an 

object to a reference point. In implementing Trilateration, to convert the RSSI 

obtained from the RFID device into distance, machine learning algorithms are 

used. The machine learning used in this research is Support Vector Regression. 

Based on the results of this research, it was found that an indoor mapping system 

could be built using the Trilateration technique. This technique is able to map the 

presence of RFID tags with an average error of 41.63952444 cm. In converting 

distance, it is known that SVR has an average error of 44.231219 cm. 
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Abstrak  

 Deteksi lokasi adalah suatu sistem untuk mendeteksi dan menentukan lokasi 

suatu objek, benda atau orang pada lingkungan tertentu. Sistem RFID yang 

digunakan pengambilan data dengan menggunakan RFID reader pada tag 

diletakkan pada rak atau tempat untuk menentukan sebuah posisi tag target pada 

suatu objek. Pada penelitian kali ini dilakukan pengukuran lokasi tag RFID 

dilakukan dengan menggunakan tiga antena RFID dengan menerapkan teknik 

Trilateration yang dilakukan di Perpustakaan Fasilkom Unsri. Trilateration sendiri 

merupakan teknik pemetaan lokasi berdasarkan jarak objek terhadap titik referensi. 

Dalam penerapan Trilateration, untuk mengkonversi RSSI yang didapatkan dari 

perangkat RFID untuk menjadi jarak digunakan bantuan algoritma machine 

learning. Machine Learning yang digunakan pada penelitian ini ialah Support 

Vector Regression. Berdasarkan hasil penelitian ini didapatkan bahwa dapat 

dibangun sistem pemetaan dalam ruangan dengan teknik Trilateration. Dimana 

teknik ini mampu memetakan keberadaan RFID Tag dengan rerata error 

41.63952444 cm. Dalam mengonversi jarak, diketahui SVR mempunyai rerata 

error 44.231219 cm. 
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Pada penelitian [6] juga membahas mengenai sistem absensi berbasis RFID 

dengan menggunakan metode Multilateration yang melakukan prediksi koordinat 

yang dibagaikan sebagai mahasiswa dengan bantuan tag RFID yang menghasilkan 

evaluasi kinerja berupa rata-rata error sebesar 37,39851 cm. 

Pada penelitian ini akan membahas sistem pemposisian objek pada buku 

yang diletakkan pada suatu rak yang dimana buku tersebut ditempelkan tag passive 

RFID yang diletakkan pada sebuah rak dengan ukuran yang ditentukan. Dalam 

memetakan lokasi objek, pada penelitian [6] Sistem informasi absensi yang 

dibangun dengan konsep yang diinterpretasikan dengan cara melakukan 

pengukuran dari pemantulan kekuatan pada sinyal yang berasal dari masing-masing 

tag yang dimana konsep tersebut dapat mempresentasikan lokasi atau letak buku 

tersebut. Kemudian, kekuatan yang berasal dari pancaran sinyal gelombang tersebut 

dikonversi dalam bentuk jarak. Setelah melakukan konversi menjadi jarak, jarak 

tersebut digunakan sebagai sebuah parameter yang digunakan untuk melakukan 

perhitungan pada persamaan menggunakan metode Multilateration yang dimana 

pada ekspetasi dari perhitungan menggunakan metode tersebut akan menghasilkan 

prediksi lokasi yang berupa koordinat (x,y) dari tag tersebut. Lalu pada penelitian 

ini setelah dalam melakukan konversi dari sinyal gelombang menjadi jarak, jarak 

digunakan sebagai parameter untuk sebuah parameter yang digunakan untuk 

perhitungan menggunakan metode Trilateration. Pada skripsi ini penulis akan 

mengangkat judul Implementasi Indoor Positioning System pada Buku di 

Perpustakaan Fasilkom Unsri Berbasis RFID menggunakan Metode Trilateration. 

 

1.2  Rumusan Masalah 

 

Permasalahan yang akan dibahas dalam penelitian ini sebagai berikut: 

1. Bagaimana membuat sistem pendeteksi lokasi buku dalam suatu rak. 

2. Bagaimana metode Trilateration mampu memetakan lokasi buku 

berdasarkan titik referensi dan nilai RSSI 

3. Bagaimana hasil evaluasi kinerja dari prediksi koordinat di dalam suatu 

rak dengan melakukan perhitungan persamaan menggunakan metode 

Trilateration dan RFID sebagai hardware pendukungnya? 
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1.3  Tujuan 

 
Adapun tujuan dari pembuatan skripsi ini yaitu sebagai berikut. 

1. Membangun sistem pendeteksi lokasi buku pada suatu rak 

menggunakan Trilateration 

2. Menentukan metode pengolahan data yang baik ketika melakukan 

konversi nilai RSSI diubah menjadi dalam bentuk jarak.  

3. Melakukan analisa data yang telah diperoleh serta melakukan evaluasi 

kinerja model dari sistem pemetaan lokasi buku dengan menggunakan 

metode Trilateration berbasis RFID. 

 

1.3  Manfaat 

 

Adapun tujuan dari pembuatan skripsi ini yaitu sebagai berikut. 

1. Terbentuknya sebuah sistem informasi yang mampu mendeteksi lokasi 

buku pada suatu rak 

2. Dapat dihasilkan bagaimana kinerja dari model menggunakan metode 

Trilateration dalam peletakan tag yang disebar dilakukan di lingkungan 

pengujian yang kompleks yaitu Perpustakaan Fasilkom Unsri. 

3. Dapat dihasilkan metode pengolahan data yang baik ketika melakukan 

konversi nilai RSSI menjadi dalam bentuk jarak. 

 

1.5  Batasan Masalah 

 

Adapun batasan masalah yang akan dibahas dalam penelitian ini sebagai 

berikut: 

1. Penelitian ini disertai dengan pengujian dalam lingkungan 

Perpustakaan Fasilkom Unsri. 

2. Output yang dihasilkan dari penelitian ini berupa sistem pemetaan buku  

3. Pengaruh lingkungan yang diabaikan dalam proses pengolahan data. 

4. Menggunakan tag RFID passive sebagai pemetaan lokasi buku 
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5. Menggunakan 3 titik referensi pada saat menggunakan persamaan 

Trilateration 

 

1.6  Metodologi Penelitian 

 
Pada penelitian ini akan dilakukan dengan berbagai tahapan berikut: 

 

1.6.1 Metode Studi Pustaka dan Literatur 

 

Metode ini peneliti melakukan dalam pencarian informasi mengenai 

penelitian sebelumnya yang berkaitan berupa artikel-artikel ilmiah yang telah 

dipublikasikan dalam kurun waktu 5 tahun terakhir. 

 

1.6.2 Perancangan Lingkungan Penelitian 

 

Metode ini peneliti merancang lingkungan kerja penelitian yang 

kedepannya akan digunakan sebagai dalam melakukan eksekusi metode yang 

sedang digunakan yang meliputi konfigurasi perangkat lunak dan konfigurasi 

perangkat keras yang digunakan sebagai sarana dalam proses pengambilan data dan 

pengujian sistem. 

 

1.6.3  Pengambilan Data 

 

Pada metode ini dilakukan dalam proses pengambilan data yang meliputi 

pengambilan data jarak yang digunakan sebagai training model machine learning 

dan pengambilan data koordinat yang digunakan untuk menghasilkan prediksi 

koordinat. Data yang diambil menggunakan software yang terintegrasi dengan 

RFID yang mana akan menghasilkan log pembacaan data RSSI yang berasal dari 

pancaran gelombang pada antenna dengan detail waktu dan ID tag yang dibaca. 

 

1.6.4 Perancangan Model Prekdiksi Jarak 
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Pada metode ini dibangun program yang melakukan fungsi perhitungan 

persamaan menggunakan metode Trilateration yang kedepannya akan dilakukan 

melalui data jarak yang digunakan sebagai data training yang nantinya akan 

digunakan sebagai konversi RSSI menjadi jarak. 

 

1.6.5 Perancangan Sistem Pemetaan Lokasi Buku 

 

Pada metode ini dilakukan dengan merancang sistem pemetaan lokasi buku 

dengan menggunakan metode algoritma yang telah ditentukan. 

 

1.6.6 Pengujian Sistem 

 

 Pada metode ini dilakukan evaluasi kinerja model dan menguji 

keandalannya sebagai tujuan dalam mengetahui kelebihan dan kekurangan dari 

sistem pemetaan lokasi buku di suatu rak yang telah dibangun. 

 

1.6.7 Analisa 

 

Berdasarkan hasil dari pengujian sistem yang telah dilakukan dapat 

dianalisa bagaimana sistem tersebut melakukan performanya yang terdiri dari 

kelebihan dan kekurangan yang kedepannya akan dihasilkan kesimpulan dan saran 

dari hasil penelitian untuk dijadikan sebagai titik awal untuk melakukan penelitian 

lebih lanjut. 

 

1.7  Sistematika Penulisan 

 

Adapun sistematika penulisan skripsi sebagai berikut: 

BAB I. PENDAHULUAN 

Dalam BAB I berisi latar belakang masalah, tujuan dan manfaat, metodologi 

penelitian, dan sistematika penulisan. 

BAB II. TINJAUAN PUSTAKA 
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Pada bab kedua akan dijelaskan landasan teori yang berkaitan dengan 

istilah-istilah kunci dalam pembahasan penelitian ini. Penelitian ini akan 

mengkaji teori dasar, yang meliputi Sistem pemetaan lokasi Buku, 

Perpustakaan, RFID, Support Vector Regression, Trilateration. 

BAB III. METODOLOGI PENELITIAN 

Pada bab ini akan membahas bagaimana penelitian akan dilakukan, 

termasuk bagaimana lingkungan kerja dibangun, bagaimana 

mengumpulkan dan mengembangkan data, bagaimana melakukan training 

model, melakukan prediksi terhadap jarak, dan melakukan prediksi 

koordinat menggunakan metode Trilateration. 

BAB IV. HASIL DAN ANALISIS 

Pada bab ini peneliti akan membahas hasil pengujian yang dilakukan dengan 

menggunakan metode yang dapat diandalkan dalam bab ini. Hasil ini juga 

dianalisis untuk menarik kesimpulan.  

BAB V. KESIMPULAN DAN SARAN  

Bab ini mencakup pemberian saran untuk penulis skripsi selanjutnya serta 

kesimpulan penulis dari penelitian yang telah selesai. 
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