
MENDETEKSI OBJEK DENGAN ALGORITMA NAIVE BAYES MENGGUNAKAN 

PERANGKAT BLUETOOTH LOW ENERGY
Rifky Mukti Ramadhoni, Dzata Farahiyah

Department of Electrical Engineering

Faculty of Industrial Technology Universitas Islam Indonesia

Yogyakarta Indonesia

Email : 13524051@students.uii.ac.id

Abstrak Pendahuluan
Metode

Hasil dan Analisis

Daftar Pustaka

Kesimpulan

Program Studi Teknik Elektro, Fakultas Teknologi Industri, Universitas Islam Indonesia Jl. Kaliurang KM. 14,5 Seleman - Yogyakarta 55584

Pada saat ini teknologi berkembang sangat pesat, adapun contohnya yaitu, bluetooth

mengembangkan dan mengeluarkan produk terbaru yaitu bluetooth low energy (BLE). BLE

memiliki banyak kelebihan, namun kali ini yang akan di kerjakan terfokus pada kelebihan

bluetooth dalam menentukan suatu posisi pengguna. Pengguna dapat mengatur jarak alat itu

sendiri sehingga tidak ada kekeliruan dalam menentukan posisi. Pada penelitian ini akan

dilakukan penentuan estimasi posisi objek pada ruangan LG Corner FTI UII dengan metode

algoritma Naïve Bayes, dikarenakan metode ini merupakan metode yang baik jika digunakan

dalam mesin pembelajaran berdasarkan data training. Penentuan estimasi posisi objek

berdasarkan besarnya peluang objek pada setiap cluster. Berdasarkan pengujian didapatkan

algoritma Naïve Bayes mampu menentukan estimasi posisi objek pada cluster yang benar,

namun tidak dapat menentukan akurasi titik koordinat dari objek.
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Teknologi berkembang sangat pesat pada era globalisasi yang mana

memberikan banyak manfaat dalam kehidupan sosial. Contoh

perkembangan teknologi yang pesat yaitu, bluetooth

mengembangkan dan mengeluarkan produk terbaru yaitu bluetooth

low energy (BLE). Terdapat perbedaan diantara bluetooth yang

sebelumnya dan BLE yaitu menggunakan daya yang kecil, transmisi

data yang cepat hingga 1 Mbit/s, penggunaan yang lebih lama, dan

dapat mengetahui suatu lokasi. BLE memiliki banyak kelebihan,

namun kali ini yang akan di kerjakan terfokus pada kelebihan

bluetooth dalam menentukan suatu posisi pengguna. Pengguna

dapat mengatur jarak alat itu sendiri sehingga tidak ada kekeliruan

dalam menentukan posisi.

Ruangan LG Corner

𝑃 𝑆𝑛|𝐶𝑛 = 𝑃 𝐶𝑛 𝑃 𝐴𝑃1|𝐶𝑛 𝑃 𝐴𝑃2|𝐶𝑛 𝑃 𝐴𝑃3|𝐶𝑛 𝑃 𝐴𝑃4|𝐶𝑛

Keterangan :

- P 𝑆𝑛|𝐶𝑛 = Probabilitas objek (smartphone) berada pada lokasi tertentu

- 𝑆𝑛 = Nomor pengujian

- 𝐶𝑛 = Tempat cluster

- P 𝐶𝑛 = Probabilitas besarnya satu cluster dari seluruh cluster.

- P 𝐴𝑃𝑛|𝐶𝑛 = Persentase berapa kali nilai RSSI tersebut muncul pada masing-masing cluster.

Rumus penentuan estimasi lokasi objek (smartphone):

Berdasarkan pengujian yang sudah dilakukan oleh peneliti, diketahui bahwa algoritma Naive Bayes dengan grid 1x1 m

memberikan estimasi posisi suatu objek (smartphone) dengan tingkat akurasi yang cukup baik. Dapat dilihat dari Tabel 4.4

bahwa probabilitas masing-masing data uji memiliki nilai yang berbeda-beda. Untuk data uji koordinat (1,8) nilai probabilitas

tertinggi berada di cluster E sebesar 0.000304, yang mana sesuai dengan posisi koordinat yang berada di cluster E saat

pengambilan data uji. Untuk koordinat (7,3) memiliki besar probabilitas 0.000042 pada cluster F, yang mana merupakan

probabilitas terbesar diantara semua cluster. Estimasi tersebut sesuai dengan posisi koordinat saat pengambilan uji simulasi.

Posisi koordinat (6,5) pada cluster D merupakan nilai probabilitas yang terbesar dnegan nilai 0.000042, hal tersebut sesuai

dengan posisi objek saat pengambilan data uji simulasi. Estimasi posisi objek pada koordinat (2,10) akurat terhadap posisi

objek pada saat pengambilan data uji simulasi, nilai probabilitas terbesar terdapat di cluster H yaitu 0.000064. Pada data uji

terakhir koordinat (7,16) pengambilan data uji berada di dekat access point 238. Hasil perhitungan probabilitas akurat dengan

posisi objek sebenernya, berada di cluster I dengan nilai probabilitas terbesar yaitu 0.000152

Dari seluruh pengujian yang sudah dilakukan diketahui bahwa perhitungan menggunakan algoritma Naïve Bayes mampu

mengestimasi posisi dengan benar bahwa objek (smartphone) berada di dalam cluster ruangan LG Corner. Namun, pada

penelitian ini algoritma Naïve Bayes hanya mampu menentukan estimasi posisi objek (smartphone) dan tidak dapat

menentukan akurasi titik koordinat objek (smartphone).

 Penentuan estimasi lokasi objek (smartphone) pada ruangan LG

Corner menggunakan Bluetooth Low Energy dapat menggunakan

algoritma Naïve Bayes dengan mengklasifikasikan nilai RSSI

data pengujian dengan nilai RSSI grid 1x1 m data training.

 Dari seluruh pengujian yang dilakukan, dapat diketahui bahwa

perhitungan menggunakan algoritma Naïve Bayes mampu

menentukan estimasi posisi objek (smartphone) dengan benar.

 Pada penelitian ini algoritma Naïve Bayes hanya mampu

menentukan estimasi posisi dari objek (smartphone) dan tidak

dapat menentukan akurasi titik koordinat dari objek

(smartphone).
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