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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1. Latar Belakang 

Belakangan interaksi tanpa kabel semakin berevolusi lumayan cepat, 

karena kepraktisan dan banyaknya fitur yang dikembangkan sehaluan 

majunya peredaran teknologi periode ini terutama fitur yang dapat 

menentukan posisi subjek maupun objek memperuntukan sistem nirkabel 

serupa Global Positioning System (GPS) dan Location Based Services (LBS). 

Hal ini merupakan suatu daya tarik karena kemudahan penggunaan serta 

menjadi suatu fitur layanan kemajuan tercepat. Location Based Services 

(LBS) pemakai telepon genggam mentransfer permohonan posisi Location 

Service Provider (LSP) atau jasa fasilitator layanan [1]. 

Sedangkan GPS kurang efektif jika dimanfaatkan dalam ruangan, 

berkaitan sinyal GPS yang dipancarkan satelit akan buncah sebab bangunan 

yang menjadi barikade dan mengakibatkan berkurangnya ketepatan posisi 

objek. Beberapa teknologi nirkabel, termasuk Bluetooth dan Wi-Fi dapat 

digunakan menemukan objek luar ruangan selain GPS dapat digunakan pula 

untuk estimasi posisi di dalam ruangan berbasis Wireless. Dengan demikian, 

banyak yang telah mengadaptasi teknik fingerprint sebagai suatu Teknik 

untuk menentukan di mana biasa diterapkan di dalam ruangan [2]. 
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Salah satu metode yang terkenal dalam penyediaan layanan untuk 

Location Determination System adalah penggunaan teknologi Wi-Fi dan 

teknik Received Signal Strength Indicator (RSSI) [3]. Dengan keunggulan 

dari segi biaya, cakupan yang luas, dan tidak adanya kebutuhan akan 

peralatan tambahan atau modifikasi dalam sistem penentuan lokasi, metode 

penentuan lokasi berbasis RSSI sekarang sudah menjadi hal yang lumrah. 

Secara umum, teknik ini terbagi dalam dua kelompok: Trilaterasi dan 

Fingerprint. Metode sidik jari menggunakan basis data dan geometrik atau 

probabilistik algoritma yang ditentukan untuk menghitung letak titik yang 

tidak diketahui, sedangkan algoritma Trilateration didasarkan pada prinsip 

jarak simpang [4]. 

Karena keefektifan dan keakuratannya, metode sidik jari jauh lebih 

menarik daripada metode pemosisian nirkabel tradisional lainnya seperti 

trilateration. Karena untuk geo-locate objek, metode trilateration perlu 

mengetahui di mana perangkat transmisi seperti Wi-Fi Access Point (AP) [5]. 

Sedangkan prosedur sidik jari tidak perlu repot dengan hal ini. Metode sidik 

jari memanfaatkan teknologi nirkabel berupa titik akses Wi-Fi dengan 

kekuatan sinyal yang diterima. RSS umumnya diperkirakan pada area 

referensi yang telah ditentukan untuk membangun peta transmisi radio[6]. 

Teknik sidik jari terdiri dari dua fase: fase pelatihan, juga dikenal 

sebagai fase offline, dan fase penentuan lokasi, juga dikenal sebagai fase 

online. Beberapa sinyal WiFi yang dikirim dari semua Access Point direkam 

selama fase pelatihan, dan kekuatan sinyal diproses dan disimpan dalam 
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database. Sinyal yang diukur dibandingkan dengan yang ada di database 

selama fase penentuan posisi, dan hasilnya dikembalikan sebagai perkiraan 

lokasi, biasanya dalam ruang Cartesian [7]. 

Sistem estimasi pemosisian menggunakan RSS fingerprint telah lazim 

diteliti dengan banyak teknik. Diantaranya Xu Han yang berjudul A Wireless 

Fingerprint Location Method Based on  Target Tracking[8]. 

 

1.2. Rumusan Masalah dan Batasan Masalah 

1.2.1. Rumusan Masalah 

Berkenaan rencana masalah skripsi yakni: 

a. Bagaimana cara menggunakan sinyal Wi-Fi yang dihasilkan 

oleh mikrokontroler ESP32 dan metode Sidik Jari untuk 

menentukan lokasi objek dalam ruangan. 

b. Bagaimana mengunakan metode Fingerprint dan 

mikrokontroler ESP32 sebagai hardware pendukung untuk 

menentukan seberapa akurat posisi objek ruangan tersebut.  

1.2.2. Batasan Masalah 

Berkenaan batasan masalah skripsi yakni: 

a. Dipergunakan evidensi area dalam ruang. 

b. Data RSSI dari lima titik akses ruangan digunakan dalam 

penelitian ini. 

c. Penentuan posisi berbasis sidik jari memanfaatkan 

mikrokontroler ESP32. 
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1.3. Tujuan dan Manfaat  

1.3.1. Tujuan 

Berkenaan tujuan skripsi yakni: 

a. Menciptakan pola penentuan posisi dalam ruangan 

menerapkan metode Fingerprint berbasis mikrokontroler 

ESP32. 

b. Mengevaluasi ketepatan sistem penentuan posisi dengan 

metode Fingerprint berbasiskan mikrokontroler ESP32. 

 

1.3.2. Manfaat 

Berkenaan manfaat skripsi yakni: 

a. Dapat mendirikan sistem pemosisian dalam ruangan dengan 

metode Fingerprint berbasis mikrokontroler ESP32. 

b. Dapat mengevaluasi ketepatan dari sistem pemosisian 

menggunakan metode Fingerprint berbasis mikrokontroler 

ESP32. 

 

1.4. Metodologi Penelitian 

Metode penelitian memiliki beberapa langkah yakni: 

1. Langkah Pertama (Peninjauan Kesusastraan) 
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Langkah pertama digarap bibliografi kesusastraan yang 

berfokus pada mikrokontroler ESP32, metode sidik jari, dan 

sistem pemosisian dalam ruangan. 

2. Langkah Kedua (Perencanaan) 

Langkah kedua yakni langkah perancangan sistem yang akan 

dibuat menggunakan rumusan masalah asli yang diturunkan dari 

penelitian, lalu dilakukan fase kedua yaitu tahap penataan sistem 

data RSSI akan dikumpulkan pada tahap ini. 

3. Langkah Ketiga (Pengambilan Evidensi) 

Langkah ketiga yakni pengumpulan data RSSI Wi-Fi di 

dalam ruangan. 

4. Langkah Keempat (Pengujian) 

Langkah keempat yakni tahap pengujian berdasarkan data 

input serta pada tahap keempat ini merupakan tahap pengujian 

desain alat. 

5. Langkah Kelima (Analisa) 

Langkah kelima yakni menganalisa evidensi termanipulasi 

oleh program dan algoritma yang dikembangkan akan dianalisis. 

6. Langkah Keenam (Konklusi dan Kritisi) 

Langkah keenam diperlukan untuk menggambarkan 

rekomendasi penelitian masa depan dan kesimpulan dari analisis 

dan tinjauan literatur. 
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1.5. Sistematika Penulisan 

Strategi penulisan dikembangkan dengan cara sebagai berikut untuk 

memudahkan penyelesaian tugas akhir ini:  

BAB 1 PENDAHULUAN 

Pendahuluan, konteks, kependekaan, definisi masalah, dan 

pengklasifikasian semuanya tercakup dalam bab ini.  

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

Menjelaskan kajian terkait permasalahan yang dikaji dalam skripsi.  

BAB III METODOLOGI PENELITIAN 

Membahas pengembangan pola dan memberikan definisi mengenai alur 

perencanaan pola, termasuk aplikasi program dan peralatan.  

BAB IV ANALISA DAN PEMBAHASAN  

Untuk mengetahui tingkat akurasi sistem, pada bab ini akan dipaparkan 

analisis hasil positioning system.  

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN  

Bab ini berisi saran dan kesimpulan atas temuan penelitian. 
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