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ABSTRAK 

Teknologi komunikasi nirkabel atau wireless communication sedang 

mengalami perkembangan pesat, khususnya dalam memenuhi kebutuhan 

layanan lokasisasi di dalam ruangan. Penelitian ini bertujuan untuk mengatasi 

kendala-kendala yang muncul dalam metode lokasisasi konvensional dengan 

memanfaatkan teknologi ultra-wideband (UWB) menggunakan perangkat 

Decawave 3000 yang dipasangkan dengan mikrokontroler ESP32. Metode 

trilaterasi digunakan dalam proyek ini, yang diimplementasikan melalui GUI 

Indoor Positioning System DW3000 dengan antarmuka pengguna dibuat 

menggunakan pustaka PyQt6. 

Pembuatan sistem dilakukan dengan memanfaatkan PyCharm IDE 

untuk mengelola PyQt6 dan Arduino IDE untuk mem-program ESP32. 

Kinerja perangkat menunjukkan hasil yang cukup baik untuk kondisi line-of-

sight pada rentang error 1,17% hingga 12,14%. Tingkat error terkecil yang 

berhasil dicapai dengan metode SS-TWR sebesar 4,27% (line-of-sight) dan 

metode AltDS-TWR sebesar 1,17% (line-of-sight) pada konfigurasi 1 anchor 

dan 1 tag. Hasil tersebut menunjukkan akurasi hingga satuan sentimeter dan 

respons cepat dalam penentuan posisi dalam ruangan. Kesuksesan proyek ini 

menegaskan potensi UWB, terutama dalam mengatasi kendala-kendala 

akurasi dan respons yang dihadapi oleh metode lokasisasi berbasis sensor 

konvensional. Dengan demikian, teknologi ini memberikan kontribusi positif 

terhadap pengembangan sistem lokasisasi dalam ruangan untuk berbagai 

aplikasi, termasuk navigasi robot, pemosisian barang dalam gudang, industri 

manufaktur, kesehatan, dan sejenisnya yang membutuhkan sistem lokasisasi. 

Kata kunci: Ultra-wideband (UWB), Decawave 3000, Real-time Locating 

Systems, GUI (Graphical User Interface) 
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ABSTRACT 

Wireless communication technology, particularly in meeting the needs 

of indoor localization services, is undergoing rapid development. This 

research aims to overcome the challenges arising in conventional 

localization methods by utilizing ultra-wideband (UWB) technology using 

Decawave 3000 devices paired with the ESP32 microcontroller. The 

trilateration method is employed in this project, implemented through the 

Indoor Positioning System DW3000 GUI with the user interface created 

using the PyQt6 library. 

The system development was carried out using the PyCharm IDE to 

manage PyQt6 and the Arduino IDE to program the ESP32. The device's 

performance indicates satisfactory results for line-of-sight conditions with an 

error range of 1.17% to 12.14%. The smallest error rate achieved with the 

SS-TWR method is 4.27% (line-of-sight), and the AltDS-TWR method is 

1.17% (line-of-sight) in a configuration of 1 anchor and 1 tag. These results 

demonstrate accuracy down to centimeter units and a quick response in 

determining indoor positions. The success of this project emphasizes the 

potential of UWB, especially in addressing accuracy and response challenges 

faced by conventional sensor-based localization methods. Thus, this 

technology contributes positively to the development of indoor localization 

systems for various applications, including robot navigation, warehouse item 

positioning, manufacturing industry, healthcare, and similar fields that 

require localization systems. 

Keywords: Ultra-wideband (UWB), Decawave 3000, Real-time Locating 

Systems, GUI (Graphical User Interface)
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