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ROBOT PENUNJUK LOKASI BERBASIS INDOOR 

POSITIONING SYSTEM 

 

ABSTRAK 

 Robot penunjuk lokasi dibangun dengan Indoor Positioning System (IPS). 

Robot menggunakan dua metode IPS yang akan dibandingkan akurasinya. Metode 

pertama adalah Earth’s Magnetic Fingerprint yang dibangun dengan besaran 

magnet bumi yang didapat dari sensor HMC8553L. Metode lainnya adalah  

Received Signal Strength (RSS) dari Wireless Fidelity (WiFi) yang diukur dengan 

NodeMCU dengan referensi Access Point (AP) yang ada di lokasi. Perangkat 

smartphone Android digunakan untuk menerima data besaran magnet bumi dan 

RSS yang akan diolah menjadi lokasi dan ditampilkan pada layar. Perangkat ini 

juga menggunakan SQLite untuk menyimpan data Magnet Fingerprint dan  MAC 

dari AP beserta lokasinya. Algoritma yang digunakan untuk menentukan lokasi 

dengan metode magnet fingerprint adalah K-Nearest Neighbors (KNN) dan first 

position sedangkan untuk WiFi RSS adalah algoritma Multilateration. Uji coba 

dilakukan dengan melihat perbedaan lokasi yang terbaca oleh robot dengan lokasi 

yang seharusnya pada kedua metode IPS yang digunakan. IPS metode magnetic 

fingerprint dengan 36 data setiap 1.44m2 menghasilkan kesalahan sebesar 4.08m 

untuk first position dan 4.09m untuk KNN. Pada IPS yang menggunakan metode 

WiFi RSS, penggunaan n=1.8 menghasilkan kesalahan sebesar 10.7m, sedangkan 

n=2 sebesar 10.92m. Dari data yang didapatkan tersebut, metode IPS yang 

menggunakan magnet fingerprint memiliki akurasi yang lebih baik dibandingkan 

GPS dan WiFi RSS. 

 

Kata kunci: Indoor Positioning System, Magnet Fingerprint, Received Signal 

Strength, K-Nearest Neighbors, Multilateration 
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INDOOR POSITIONING SYSTEM BASED LOCATOR ROBOT 

 

ABSTRACT 

Locator robot is based on Indoor Positioning System. It uses two IPS 

methods which accuracy is going to be compared. First method is Earth’s Magnetic 

Fingerprint developed based on earth's magnetic field gathered from HCM8533L 

sensor. Second method is Received Signal Strength from Wi-FI that is calculated 

using NodeMCU in reference to access points around the location. Android 

smartphone device is used to acquire magnetic field and RSS data which is 

processed and result in location displayed on screen. This device also uses SQLite 

database to store Magnet Fingerprint and MAC data from each access points along 

with their location. The algorithm used to determine location using magnet 

fingerprint is K-Nearest Neighbors and first position while multilateration 

algorithm is used in WiFi RSS method. Testing is done by comparing the 

differences between the location read by the robot using each methods, with its 

actual location. IPS using magnetic fingerprint method with 36 data every 1.44m2 

results in 4.08m error for first position and 4,09m for KNN. On IPS using WiFi 

RSS, assigning the value of n as 1.8 results in 10.7m error and 10.92m when the 

value of n is assigned as 2. Based on these collected data, IPS using magnetic 

fingerprint has a higher accuracy compared to GPS and WiFi RSS. 

 

Keywords: Indoor Positioning System, Magnet Fingerprint, Received Signal 

Strength, K-Nearest Neighbors, Multilateration 
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