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Student Attendence System For Positioning Based on RFID Using
Support Vector Regression Algorithm

Muhammad Fikri Rabbani (09011181621013)
Department of Computer System, Faculty of Computer Science
Sriwijaya University
Email : fikrirabbani99@gmail.com

Abstract

There are many kinds of positioning system that have been used in daily life. From
global implementation like the gps to indoor uses such as item tracking and factory
management. RFID is usually used in indoor positioning system because of cost
efficiency and relatively easy implementation. Student attendence management is a
field that can be improved with RFID system. Compared to traditional and
biometric attendence, RFID can provide positioning feature of students in the class.
Position tracking is particularly useful for remote supervision, such as exam where
the arrangement of student’s seating is very critical. This research proposed a
support vector regression method for predicting student position and kalman filter
as preprocessing to reduce fluctuation in signal data. Kalman filter is able to reduce
standard deviation of signal data from 147,07 to 21,086. Position prediction has an
average error of 70,6 cm for 4 antenna configuration and 57,78 cm for 2 antenna

configuration.

Keywords : Attendence, Positioning, RFID, Support Vector Regression, Kalman
Filter
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Sistem Absensi Mahasiswa Untuk Penentuan Posisi Berbasis
RFID Menggunakan Algoritma Support Vector Regression
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Abstrak

Berbagai macam sistem penentuan posisi telah digunakan dalam kehidupan sehari-
hari. Mulai dari implementasi secara global seperti gps sampai penggunaan dalam
ruangan seperti pelacakan barang dan manajemen pabrik. RFID sering digunakan
dalam sistem penentuan posisi dalam ruangan karena efisiensi biaya dan
implementasi yang relatif mudah. Manjemen absensi mahasiswa merupakan suatu
bidang yang dapat diimplementasikan sistem RFID. Dibandingkan dengan absensi
manual dan biometrik, RFID mampu memberikan fitur pelacakan posisi mahasiswa
di dalam kelas. Pelacakan posisi bermanfaat khususnya untuk pengawasan jarak
jauh, seperti ujian dimana pengaturan tempat duduk mahasiswa sangat kritis.
Penelitian ini mengajukan metode support vector regression untuk prediksi posisi
mahasiswa dan kalman filter sebagai preprocessing untuk mengurangi fluktuasi
data sinyal. Kalman filter mampu menurunkan standar deviasi data sinyal dari
147,07 menjadi 21,086. Prediksi posisi memiliki rata-rata error sebesar 70,6 cm

untuk konfigurasi 4 antena dan 57,78 cm untuk konfigurasi 2 antena.

Kata Kunci : Absensi, Penentuan Posisi, RFID, Support Vector Regression,

Kalman Filter
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BAB I. PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Seiring dengan berkembangnya teknologi IoT (Internet of Thing),
penggunaan layanan berbasis pelacakan posisi sekarang telah banyak digunakan
dalam kehidupan sehari-hari karena manfaatnya. Teknologi pelacak posisi banyak
digunakan untuk mendeteksi benda atau manusia dengan menggunakan sinyal
elektromagnetik. Macam-macam teknologi yang biasa digunakan dalam
pelacakan posisi adalah WiFi, Bluetooth, UWB (Ultra-Wideband), RFID dan
GPS. GPS dapat menyediakan layanan penentuan posisi dengan akurasi tinggi
dalam lingkungan luar ruangan. Namun, untuk melakukan pelacakan posisi dalam
ruangan terdapat tantangan baru. GPS tidak dapat digunakan untuk melakukan
pelacakan posisi dalam ruangan karena terbatasnya sinyal oleh gedung dan
interferensi dalam ruangan. Banyak kasus pelacakan posisi dalam ruangan juga
membutuhkan akurasi sampai centimeter karena objek yang dilacak bisa jadi
berukuran kecil, sedangkan GPS memiliki akurasi hanya dalam jangkauan meter.
Untuk menangani masalah tersebut digunakanlah metode lain untuk mendapatkan
posisi objek dalam lingkungan dalam ruangan. Metode tersebut dapat
menggunakan WiFi, UWB, Radio Frequency Identification (RFID) dan
sebagainya[1].

RFID memiliki keuntungan seperti biaya yang murah, waktu hidup yang
panjang, konsumsi daya yang rendah, dan implementasi yang cukup mudah.
Dibandingkan dengan sistem ultrasonik, WiFi dan Bluetooth, penentuan posisi
RFID lebih efisien biaya dan daya[2]. RFID dapat digunakan untuk berbagai
macam kebutuhan seperti pelacakan barang, manajemen pabrik[3], bidang
kesehatan dan lain-lain. Penentuan posisi berbasis RFID memiliki kelebihan
seperti biaya yang rendah, kemudahan implementasi dan performa yang baik
dalam lingkungan dalam ruangan[4].

Teknologi penentuan posisi RFID terdiri dari antena, fag, reader (pembaca

tag) dan algoritma penentuan posisi. Macam — macam algoritma penentuan posisi



adalah Time Difference of Arrival (TDOA), Angle of Arrival (AOA) dan RSSI
(Received Signal Strength Indication)[1].

Dalam penelitian ini akan dibahas algoritma penentuan posisi RFID
menggunakan parameter RSSI. RSSI dapat digunakan sebagai referensi dalam
mencari lokasi objek dalam suatu ruangan. Data RSSI yang diambil adalah data
pembacaan dari distribusi tag referensi yang disusun dalam suatu grid. Metode
penggunaan tag referensi dalam penentuan posisi pertama kali diperkenalkan
dengan nama LANDMARC [5] yang menggunakan active tag sebagai tag
referensi nya. Salah satu algoritma yang dapat digunakan untuk menentukan
posisi berdasarkan data RSSI adalah Support Vector Regression[1] (SVR) yang
dapat menentukan posisi tag yang lokasinya tidak diketahui dengan Root Mean
Square Error (RMSE) sebesar 20,243 cm. Penelitian tersebut menggunakan
lingkungan laboratorium dalam ruangan yang cukup mudah dipersiapkan hanya
dengan reader, antena, dan banyak passive tag sebagai tag referensi dan tag tujuan
untuk mengambil data dan menguji sistem. Sistem penentuan posisi menggunakan
RFID cukup handal untuk mendeteksi objek yang tak bergerak dan objek yang
bergerak, penelitian dalam bidang keamanan di lingkungan pabrik melakukan
penelitian langsung di lokasi menggunakan algoritma SVR [6] menggunakan
active tag untuk melacak objek yang bergerak, penelitian lain [7] juga
menggunakan SVR untuk melacak objek tak bergerak namun menggunakan
passive tag.

Sistem absensi sangat dibutuhkan untuk diimplementasikan pada banyak
tempat, seperti universitas, industri dan perkantoran. Tujuan utama dari sistem
absensi khususnya dalam lingkungan universitas adalah untuk membantu
mendorong mahasiswa untuk hadir dan datang tepat waktu sehingga kegiatan
pembelajaran dapat lebih efisien dan performa akademik mahasiswa dapat
meningkat. Unumya sistem absensi tersebut menggunakan daftar hadir yang
dicetak menggunakan kertas dimana dosen secara manual harus memanggil
mahasiswa satu persatu di dalam kelas untuk mengkonfirmasi kehadiran mereka.
Metode tradisional untuk mengelola kehadiran mahasiswa terbeban pada
konsumsi waktu, bertambahnya kebutuhan pekerja dan melipatgandakan

usaha[8]. Maka dari itu, dibutuhkan suatu sistem absensi otomatis yang dapat



membantu mempercepat dan menyederhanakan kegiatan absensi. Dalam
penelitian ini diusulkan sistem absensi mahasiswa menggunakan RFID. Sistem
RFID juga memungkinkan untuk mengetahui posisi mahasiswa secara akurat.
Setiap mahasiswa anggota kelas akan memiliki zag RFID mereka masing-masing.
Reader RFID akan membaca tag mahasiswa yang berada dalam jangkauan
pembacaan untuk mengetahui kehadiran mahasiswa. Untuk mengetahui posisi
mahasiswa di dalam kelas, sistem ini memanfaatkan tag referensi yang tersebar
di dalam kelas dalam posisi yang telah ditentukan. Algoritma Support Vector
Regression digunakan untuk mencari estimasi posisi fag RFID mahasiswa
berdasarkan data RSSI tag referensi yang berada didekatnya.

Sistem RFID mampu mmebaca informasi tag dalam waktu yang pendek.
Namun, pembacaan nilai RSSI dapat dipengaruhi oleh beberapa faktor seperi efek
multipath dan suhu dalam ruangan[1]. Maka dari itu dibutuhkan pemrosesan data
sinyal RSSI. Pengumpulan data dalam sistem RFID dilakukan secara real-time,
dimana data tersebut langsung diproses selama data terbaca oleh sistem. Data-data
yang masuk akan memilik fluktuasi yang tinggi. Algoritma kalman filter sangat
cocok digunakan untuk sistem penentuan posisi karena kemampuan real-time.
Kalman Filter dapat memprediksi posisi suatu titik dari keadaan titik tersebut

sebelumnya[6].

1.2 Tujuan

Adapun tujuan dari penelitian tugas akhir ini sebagai berikut:

1. Menerapkan kalman filter terhadap data RSSI untuk mengurangi noise
dan fluktuasi pada data sinyal.

2. Memprediksi lokasi dari suatu tag yang tidak diketahui lokasinya
berdasarkan nilai RSSI tag tersebut.

3. Membangun suatu sistem absensi yang mampu mencatat kehadiran
mahasiswa sekaligus mendeteksi lokasi mahasiswa tersebut di dalam

kelas.

1.3 Manfaat

Adapun manfaat dari penelitian tugas akhir ini sebagai berikut:



. Mengetahui keberadaan mahasiswa berdasarkan lokasi mereka di

dalam kelas

Mengamati posisi mahasiswa di dalam kelas tanpa harus melakukan
pengawasan secara langsung.

Mengetahui kehadiran mahasiswa di kelas tanpa harus melakukan
absensi secara manual.

Mengurangi potensi kecurangan dalam ujian kelas yang dilakukan

tanpa pengawasan langsung.

1.4 Rumusan Masalah

Permasalahan yang akan dibahas dalam penelitian ini sebagai berikut:

1.

Bagaimana cara mendapatkan data nilai RSSI dari suatu tag RFID
menggunakan reader dan antena RFID?
Bagaimana cara mengaplikasikan ka/man filter pada nilai RSSI untuk

mengurangi fluktuasi data?

. Bagaimana cara memprediksi lokasi dari suatu tag yang tidak diketahui

lokasinya dengan menggunakan nilai RSSI tag tersebut?

1.5 Batasan Masalah

Adapun batasan masalah yang akan dibahas dalam penelitian ini sebagai

berikut:
1. Objek yang dideteksi adalah fag RFID yang dapat dibaca oleh reader.
2. Objek yang dapat dideteksi adalah objek yang berada dalam ruangan.
3. Objek yang dapat dideteksi hanya objek yang terdapat di dalam
wilayah grid tag referensi.
4. Output yang dihasilkan dari penelitian ini berupa lokasi x dan y dari

tag tujuan dan akurasi penentuan posisi dalam error lokasi prediksi

dengan lokasi sesungguhnya.

1.6  Metodologi Penelitian

Penelitian akan dilakukan melalui tahapan-tahapan berikut:

1.

Tahap Pertama (Studi Pustaka)



Dalah tahap ini penulis mencari informasi tentang penelitian yang
berkaitan melalui artikel-artikel ilmiah dalam kurun waktu 5 tahun
terakhir.

. Tahap Kedua (Perancangan Lingkungan Penelitian)

Dalam tahap ini dirancang alat penelitian termasuk didalamnya
hardware dan software yang digunakan untuk pengambilan data dan
pengujian sistem.

. Tahap Ketiga (Pengambilan Data)

Dalam tahap ini dilakukan pengambilan data secara langsung dari
sistem yang telah dirancang.

. Tahap Keempat (Observasi)

Dalam tahap ini data yang telah dikumpulkan akan disimpan dan diolah
lebih lanjut.

. Tahap Kelima (Perancangan Sofiware)

Dalam tahap ini akan dirancang sistem software yang akan digunakan
untuk mengolah data RSSI menggunakan bahasa pemrograman python.
. Tahap Keenam (Pengujian)

Dalam tahap ini data yang telah diolah akan dimasukkan kedalam
software sehingga akan didapatkan data hasil percobaan yang sesuai
dengan teori.

. Tahap Ketujuh (Analisis)

Hasil dari percobaan akan dianalisis menggunakan pendekatan dan
metode tertentu.

. Tahap kedelapan (Kesimpulan dan saran)

Ditahap ini akan dirumuskan kesimpulan dari penelitian dan dari
kesimpulan tersebut akan diambil kelebihan dan kekurangan dari

metode yang digunakan serta saran untuk penelitian selanjutnya.



1.7

Sistematika Penulisan

Adapun sistematika penulisan tugas akhir sebagai berikut:

BAB 1. PENDAHULUAN

Dalam BAB I berisi latar belakang masalah, tujuan dan manfaat,
metodologi penelitian, dan sistematika penulisan.

BAB II. TINJAUAN PUSTAKA

Dalam BAB 11 berisi dasar teori Sistem absensi otomatis, Penentuan
posisi, LANDMARC, RFID, RSSI, Noise, Fluktuasi, Moving Average,
Kalman Filter dan Support Vector Regression.

BAB II1. ANALISIS DAN PERANCANGAN

Dalam BAB III akan dibahas perancangan lingkungan pengujian dan
perancangan sistem penentuan posisi berbasis RFID.

BAB IV. IMPLEMENTASI PENGUJIAN

Dalam BAB IV akan dibahas implementasi data RSSI dalam machine
learning menggunakan bahasa pemrograman python.

BAB V. KESIMPULAN DAN SARAN

Dalam BAB V berisi kesimpulan dari hasil penelitian dan saran untuk

pengembangan sistem dalam penelitian di masa mendatang.
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