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Sistem Penentuan Lokasi Dalam Ruangan Menggunakan Metode
Linear Regression

IThwan Mukmin (09011281621044)
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Email : ihwangol5@gmail.com

ABSTRAK

Indoor location competition dimulai dari tahun 2014 dengan judul Microsoft
Indoor Location dan berkembang tiap tahunnya. Sehingga pada tahun 2020 menjadi
Indoor Location Comppetition 2.0. Dataset untuk kompetisi ini terdiri dari signatur
Indoor WIFI, medan geomagnetik, ibeacons atau akses point, serta ground truth
(waypoint) atau akses jalan yang dikumpulkan dari ratusan bangunan dikota-kota
negara China. Pada penelitian ini telah diuji sistem Penetuan Lokasi Dalam
Ruangan Menggunakan Metode Linear Regression dengan mengambil dataset yang
telah ada dan diolah sedemikian rupa. dari mulai pengelompokan data, mentraining
dan testing data dan mengolahnya dengan metode Linear Reggression. Sehingga
didapatkan hasil dari prediksi data dengan kesimpulan Bahwa data tidak dapat
mencapai ketepatan seratus persen, nilai tersebut hanya mendekati dari datates yang
diberikan. Semakin banyak data yang ditraining, maka peluang untuk memprediksi
data tersebut akan semakin akurat. Sedangkan apabila data tersebut homogen maka
prediksi akan mencapai nilai kebenaran yang tinggi, sebaliknya apabila data yang
diprediksi berbeda dari data tes yang homogen, maka hasil dari prediksi tersebut
akan terjadi error yang sangat jauh. Sedangkan untuk data trainging yang
heterogen, maka nilai prediksi akan lebih baik untuk setiap data yang berbeda.

Kata Kunci : Linear regression, Penentuan Lokasi,
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Indoor Location Determination System Using Linear Regression
Method

IThwan Mukmin (09011281621044)
Department of Computer Systems, Faculty of Computer Science, Sriwijaya
University
Email : ihwangol5@gmail.com

ABSTRACT

The indoor location competition started in 2014 with the title Microsoft Indoor
Location and is growing every year. So that in 2020 it will become Indoor Location
Competition 2.0. The dataset for this competition consists of Indoor WIFI
signatures, geomagnetic fields, ibacons or access points, and ground truth
(waypoints) or road access collected from hundreds of buildings in Chinese cities.
In this study, the Indoor Location Determination system using the Linear
Regression Method was tested by taking existing datasets and processing them in
such a way. starting from grouping data, training and testing data and processing
it with the Linear Regression method. So that the results of the prediction of the
data are obtained with the conclusion that the data cannot reach one hundred
percent accuracy, the value is only close to the data test given. The more data that
Is trained, the more accurate the chances of predicting the data will be. Meanwhile,
if the data is homogeneous, the prediction will reach a high truth value, on the
contrary if the predicted data is different from the homogeneous test data, then the
results of the prediction will result in a very far error. Meanwhile, for
heterogeneous training data, the prediction value will be better for each different
data.

Keywords : Linear regression, Location Determination
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Indoor location competition dimulai dari tahun 2014 dengan judul Microsoft
Indoor Location dan berkembang tiap tahunnya. Sehingga pada tahun 2020 menjadi
Indoor Location Comppetition 2.0. Dataset untuk kompetisi ini terdiri dari signatur
Indoor WIFI, medan geomagnetik, ibeacons atau akses point, serta ground truth
(waypoint) atau akses jalan yang dikumpulkan dari ratusan bangunan dikota-kota
negara China. Data yang dikumpulkan ke dalam file dengan format *.txt sesuai
dengan jalur ruangan antara posisi P_1 dan P_2 yang dilalui oleh pengumpul data.

Selama berjalan, smartphone Android diletakkan rata secara horizontal dan
aplikasi perekam data sensor bekerja pada perangkat untuk mengumpulkan data
IMU (akselerometer dan giroskop) dan medan geomagnetik (magnetometer) serta
WIFI dan bluetooth hasil pemindaian ibeacons atau akses point. Deskripsi detail
tentang format file ditampilkan bersama dengan detail lainnya dan skrip
pemrosesan. Selain file pelacakan mentah, Metadata denah lantai (gambar raster,
ukuran dan GoeJSON) juga disertakan untuk setiap lantai.

Berdasarkan uraian tersebut, kami sebagai mahasiswa tingkat akhir Jurusan
Komputer Komputer Universitas Sriwijaya mengambil tema tersebut sebagai Tugas
Akhir. Tugas Akhir ini bertujuan untuk memberikan informasi tentang akurasi
navigasi tata ruang dari itu penulis memilih judul “Sistem Penetuan Lokasi Dalam

Ruangan Menggunakan Metode Linear Regression”
1.2. Tujuan

Adapun tujuan dari penelitian ini adalah:

1. Membuat sistem penentuan lokasi sebuah objek dalam ruangan dengan
menggunakan metode Linier regresion.

2. Menguji dan mengevaluasi tingkat akurasi dari metode Linier Regresion.



1.3. Rumusan Masalah

Adapun rumusan masalah dalam penelitian ini adalah menguji tingkat

akurasi metode Linier Regresion.
1.4. Batasan Masalah

Berdasarkan rumusan masalah diatas, penelitian ini sebatas dataset yang

telah dikumpulkan dari gedung Joy City dan Xixi Yintai.
1.5. Metode Penelitian

Adapun metode penelitian yang digunakan adalah:
1. Metode Konsultasi

Merupakan metode konsultasi atau tanya jawab dengan dosen pembimbing
mengenai algroritma Linier Regresion sehingga penulis mendapatkan masukan

yang berarti untuk kesempurnaan dalam penulisan laporan akhir ini.
2. Metode Literasi

Merupakan metode referensi kepustakaan yang digunakan dalam mengkaji
masalah pelacakan lokasi, seperti mengumpulkan penelitian yang pernah dilakukan
para pendahulu, jurnal penguat mengenai indoor location, dan referensi topik

terkini di internet.
3. Metode Perancangan

Melakukan perancangan terhadap sistem pelacakan lokasi, berupa
rancangan alat ataupun kodingan dari sistem yang dibutuhkan.

4. Metode Eksperimen dan Pengujian

Mengimplementasikan sistem yang telah dibuat di tempat pelakasanaan
tugas akhir dan melakukan perbandingan dan penyesuaian dengan penelitian
sebelumnya dalam sistem pelacakan lokasi.



1.6. Sistematika Penelitian

Laporan ini ditulis dalam beberapa bagian dan masing-masing bagian
terbagi dalam sub-sub bagian. Secara sistematika laporan ini disusun sebagai
berikut:

BAB | PENDAHULUAN
Pada bab ini penulis mengemukakan secara garis besar mengenai latar
belakang pengambilan judul laporan yaitu Sistem Penentuan Lokasi Dalam

Ruangan Menggunakan Metode Linier Regresion.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA
Dalam bab ini dijelaskan tentang teori-teori yang digunakan seperti Linier
Regresion, ibeacons, ground truth sebagai landasan dan kerangka pikiran yang

akan digunakan dalam penelitian.

BAB IIl METODOLOGI PENELITIAN
Bab ini berisi tentang penjelasan bagaimana penelitian ini akan dilakukan

mulai dari memproses data hingga perancangan sistem penentuan lokasi.

BAB IV ANALISIS DAN PERANCANGAN SISTEM
Pada bab ini menjelaskan hasil dan analisa penelitian yang dilakukan dalam
tugas akhir ini.

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN
Pada bab ini merupakan bab terakhir yang berisikan tentang kesimpulan dari
penelitian yang telah dilaksanakan dan saran-saran dari penulis untuk penelitian

selanjutnya.
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