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Rangkuman

Pelacakan target adalah salah satu aplikasi terpenting di WSN dimana node sensor memantau dan melaporkan posisi
objek bergerak ke pengguna aplikasi dengan latensi minimum. Banyak dari penelitian sebelumnya, dibatasi pada
menyelidiki pelacakan titik target dimana target dianggap sebagai titik koordinat dan hasil lokalisasi juga titik
koordinat. Ada beberapa metode yang telah didiskusikan untuk menyelesaikan pelacakan multi-target di WSN, namun
untuk membedakan target yang berbeda diperlukan perhitungan dan komunikasi yang lebih kompleks khusunya bila
jumlah target relative besar. Penelitian trackingobjek bergerak memanfaatkan perangkat yang dibawa oleh user
dengan perangkat disekitar bidang observasi. Participatory tracking merupakan pelacakan objek yang memanfaatkan
perangkat yang dibawa oleh user untuk menghitung estimasi posisi dari 1 user. Perhitungan estimasi posisi juga bisa
dilakukan di server atau reader di lingkungan observasi, sehingga reader menerima RSSI dari setiap perangkat yang
dibawa oleh user. Mekanisme ini disebut sebagai mekanisme mobile crowd sensing (MCS). Pada penelitian kali ini,
kami menggunakan mekanisme MCS dimana user dilengkapi dengan beacon sedangkan cluster head dilengkapi
dengan perangkat bluetooth.

Sistim yang diusulkan adalah mencari lokasi dari multi-object yang bergerak di dalam ruangan, multi-objek
merupakan kelompok atau rombongan dimana setiap anggota rombongan dilengkapi dengan beacon dan masing-
masing rombongan memilik ID rombongan. Posisi awal dari rombongan dideteksi melalui lokasi ID beacon yang
diterima server dalam bentuk koordinat x dan y. Ketika cluster head bergerak pada t maka data angota kelompok
beserta cluster akan direkam dan disimpan didalam server. Dalam database server, semua data posisi yang masuk akan
dipilih titik dengan akurasi tertinggi menggunakan metode GDoP (Geometric Dillution of Positioning) yang
dikembangkan menjadi W-GDoP (Weighted-GDoP). Metode ini yang dipakai untuk mengurasi kesalahan estimasi
posisi dari objek. Ketika pada saat waktu tertentu, ada anggota dari cluster yang tidak dekat dengan cluster head maka
cluster head akan mendapatkan informasi berupa ID anggota dari rombongannya telah hilang serta jumlah anggotanya
saat ini. Pergerakan kelompok diamati terus menerus selama objek masih berada dalam bidang observasi serta posisi
yang didapatkan pada waktu tertentu akan disimpan oleh server dan ditampilkan sebagai trajectory lintasan yang
dilalui objek-objek tersebut sebelumnya.
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Hasil estimasi 4 jenis metode tracking yang diusulkan:
Centroid Trilateration
3 strongest RSS Centroid-Trilateration
Set Anchor based GDoP-Trilateration
Weighted GDoP

1.

2.
3.
4

T T T 70 T T
w F #* real i ol % #* real ]
¥ astimation % *  astimation
* 7 S0 J
* *
» + | > s ...u
. * *
* . J ol *
- * * * *
i * 7 20 [ *
o * et
*,,* £y = * b 10 - ** * * * ’* *
' * oW o e w ' - #*
T kw ¥ | ] W I ok S " ¥, | o o * w
o 10 20 30 A0 50 60 Ta BD o 10 20 30 40 50 G0 7o B0
x X
Estimation of Method 3 70 Estimation of Method 4
* * real i ol ¥ #* real ]
L 4 50 F 4
o *
{ 4 ao |
‘R; > |
» g 30 |
e | i 20
e ; »
P k7
o e ™ . e 4 L ™ *> o
o o g W Sl PR b *%&"* e Wy, FK o - il
L ! ! e ¥ x*_ K w o *, ! ! . ¥ A
a 10 20 30 A0 50 &0 7o BD o 10 20 3 40 50 60 7o 80
x X



