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@ Latar Belakang Masalah

® Tujuan

® Perumusan Masalah

® Batasan Masalah

® Blok Diagram Sistem

® Alur Pembuatan Sistem dan Flowchart
® Pengujian Sistem dan Analisa

® Kesimpulan dan saran
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LAFAR BELAKRNG

» Sistem tracking camera yang dapat mengikuti objek
bergerak secara otomatis adalah karena dapat
diterapkan untuk pengawasan.

> Sebua
roboti
metoo

N sistem pengawas yang memanfaatkan ilmu
Ka dari bidang Computer Vision yang memakali

e Image processing (opencv).
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Tujuan dari pembuatan alat dalam tugas akhir ini

adalah

 Membuat tracking kamera yang dapat mendeteksi
postur tubuh dengan menggunakan haar training
pada OpenCV.

« Membuat tracking kamera yang dapat mengikuti
objek berdasarkan evaluasi gambar.
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® Bagaimana cara mendeteksi objek postur
tubuh?

® Bagaimana cara mengatur pergerakan kamera
agar tetap memantau objek postur tubuh
yang terdeteksi?

@ Bagaimana cara melakukan komunikasi antara
kontroler dengan PC?

@ Bagaimana cara melakukan tracking camera
dengan real time dan ketika ada objek postur
tubuh maka akan terdeteksi?
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e Deteksl objek postur tubuh menggunakan 2 webcam satu
sebagal pendeteksi objek yang dikombinasikan dengan
program pada PC dengan menggunakan opencv dan 1
sebagal kamera tracking.

* Objek yang dideteksi berupa postur tubuh yang terlinat utuh
dari depan dengan jarak dari kamera < 6 meter.

o Aktuator utama berupa 2 buah motor servo yang dikendalikan
oleh mikrokontroler.

 PC memberikan perintah kepada kontroler melalui komunikasi
serial.
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bl ALURPEMBUATAN SISTEM

Sepuluh Nepember

Pembentukan sistem
(kamera ke PC)
Dengsan BFFeboorrr

:

Pembentukan sistem
Image processinge untuk
mendeteksi postur tubuh

|

Mengintegrasikan kamera,
firage procesying, dan
kontroler

:

Integrasi
Soffvware dan Hardware

:

Dndapat Sistem
aum , Tracking Camera
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Ada Objek

!

etk =1 bentuk
Postur tubhauals

!

Bandingkan dan template
Bentuk Postur tubuh

Mendetek=i template
bentuk Postur tubuh
haarcascade upperbody . xml

Bentuk postur talbah
terdeteksi
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Kamera 1 Melakukan
Scanning’ iraoking

-

Kamera 2 sebagai
pendeteksi objek

v

Hentuk
postur tubuh
terdeteksi

Ohjek ke
Kanan - Kiri

Kamera 1 ke
Kanan - Kiri

Ohjek ke
Aras - Bawah

Kamera 1 ke

Kanan - Kiri 1

24 2 Tidak ada
‘ il objck

End
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TAMPICAN /OPENCY
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PENGIRIMAN KONTROLER
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PENGUJIAN SISTEM DAN
ANALISA

Jangkayan penzupan (didalam aran diluar mangan) Crwry - siang han
T00 cm _;"'r

O 600 cm

700 cm z
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Tahel 4.4 Tabel Pengunan siang han di dalam ruangan

Na Jarak (IMMenghadap | (2Membelakang | (lidetik | (2)detik
kamera kamiera
1 600 cm Terdeteksi Tidak 02.19 -
2 360 cm Terdeteksi Terdeteksi 01.08 01.79
3 520 cm Terdeteksi Terdeteksi 0272 0345
4 480 cm Terdeteksi Terdeteksi 0235 0315
5 440 cm Terdeteksi Terdeteksi 05.58 0251
6 100 cm Terdeteksi Terdeteksi 02.13 02.44
7 360 cm Terdeteksi Terdeteksi 02.43 02 .68
3 320 cm Terdeteksi Terdeteksi 05.53 02.81
[ 280 cm Terdeteksi Terdeteksi 0153 01.82
10 | 240 em Terdeteksi Terdeteksi 02.4% 02.50
11 | 200 cm Terdeteksi Terdeteksi 0433 0212
12 | 160 cm Terdeteksi Terdeteksi 02.62 0228
13 | 120 cm Tidak Terdeteksi i 0455
Total &
Esberhasilan 02.3 94 02.3 %
0
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IL. Fengujiantracking object (lagreascade upperbody xmi)padamalam
han di dalam mangan.

= Tabel 4.5 Tabel Pengujian malam han & dalam mangan
No Jarak (1 Menghadap | (ZMembelakang | (Ldetik | (2)detik
kamera kamera
1 600 cm ak Tidak C |
2 560 cm Terdeteksi Terdeteksi 0162 02.02
3 320 cm Terdeteksi Terdeteksi 03.13 02.15
4 | 480 em Terdeteksi Terdeteksi 02.09 02.17
5 | 440 cm idak Terdeteksi ] 02.54
6 | 400 cm Terdeteksi i 0297
7 | 360 em Terdeteksi S 03.00
2 | 320cm Tidak Terdeteksi = 03.135
o | 280 em Terdeteksi Terdeteksi 0153 02.95
10 | 240 em idak Terdeteksi - 02.10
11 | 200 em Terdeteksi Terdeteksi 0435 02.20
12 | 160 em idak Terdeteksi 1 02.00
13 | 120 em Terdeteksi Z 02 .40
Total &
Egbethasilan 92.3 %
96)
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Tabel 4.6 Tabel Pengujian siang hari di luar ruangan

Hasil Fespon deteksi

No Jarak (I)Menghadap | (2)Membelakangi | (1)detik | (2)detik

kamera kamera
1 600 cm Terdeteksi Terdeteksi 02.19 02.50
2 560 cm Terdeteksi Terdeteksi 01.08 01.79
3 520 em Terdeteksi Terdeteksi 02.72 0345
4 480 cm Terdeteksi Terdeteksi 02.35 03.15
5 440 cm Terdeteksi Terdeteksi 05.58 02.51
6 400 cm Terdeteksi Terdeteksi 02.13 02.44
7 360 cm Terdeteksi Terdeteksi 02.43 02.68
8 320 cm Terdeteksi Terdeteksi 03.53 02.81
9 280 cm Terdeteksi Terdeteksi 01.35 01.82
10 | 240 cm Terdeteksi Terdeteksi 02.48 02.30
11 | 200 cm Terdeteksi Terdeteksi 04.35 02.12
12 | 160 cm Terdeteksi Terdeteksi 0262 0228
13 120 cm Terdeteksi Terdeteksi 02.98 04 35
Total &
Keberhasilan 100 % 100 %
(*0)




ir":i??i{“}'t?gh @ IV. Pengujian tracking object (hagreascade upperbodvami) pada malam
han di luar uangan.
o Lahel 4.7 Tabel Tengujian malam ban di luar ruangan

No | Jarak (1enghadap | (Z)Membelakang | (Ldetk | (I)denk
1] 10600 cm Terdetels Terdoteks 02.16 | 0343
2 | 560 cm Terdeteksi Terdeteksi D408 | 0298
3 | 520cm Terdeteksi Terdeteksi 0403 | 0320
2" [480%m Terdetelsi Tetdeteksi 0456 | 03.60
5 | 440 cm Tidak Terdeteks - 0327
§ | 400em Tidak Terdeteksi - 0353
7. |360cm Terdeteks Terfeteksi 0460 | 0340
g 1| 320 cm Terdeteksi Terdeteks 0262 | |' 0252
9 |280cm Terdeteksi Terdeteksi 0280 | 0245
10 | 230 cm Tidak Terdeteksi 3 02.00
11 | 200cm Tidak Tidak I ]
12 | 160 cm Tidak Tidak : !
13 | 120 em Tidak Tidak -
Total &
Keberhasilan 53.9 % 76.92 %
%)
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« Dalam sistem ini di sarankan dengan penggunaan 2 kamera
yakni 1 kamera berfungsi sebagai pengawas pada tracking dan
1 kamera sebagai pengolah deteksi gambar.

Sistem Ini bisa mendeteksi postur tubu
dengan beberapa postur badan menghada

e Penentuan posisi webcam dengan obj

n bagian atas seperti,
0 dan berbalik badan.

ek dan pencahayaan

memiliki pengaruh besar dalam pengenalan objek, untuk itu
dibutuhkan pengaturan kamera dan pencahayaan yang cukup.

objek terdeteksi berjalan biasa dengan

dapat mendeteksi objek.

e Dari sistem ini dapat diketahul kecepatan minimum ketika

kecepatan 5km/jam |,

Jika pada objek berjalan melebihi kecepatan 8km/jam tidak
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e Pada analisa objek Dberlari di dapatkan tidak dapat terdeteksi
dikarenakan melebihi kecepatan minimum bahkan kamera yang Kkita
gunakan respon pada objek bergerak cepat sangat kurang.

*Pengunaan kamera webcam tidak cocok untuk kamera tracking
seharusnya dalam system tracking menggunakan kamera dengan
spesifikasi yang lebih bagus

» Hasil analisa didapatkan hasil ruangan diluar dengan intensitas cahay
lebih banyak mendapatkan hasil deteksi lebih fokus sedangkan di dalam
ruangan dengan intensitas cahaya lebih sedikit di dapatkan tidak focus
pada saat deteksi gambar

e Dari hasil pengujian keberhasilan dalam mendeteksi postur tubuh
bagian atas terlihat sistem ini mampu mendeteksi dengan jarak maksimal
6 meter.

 Servo dapat bergerak ke arah objek sesual perintah yang diberikan pada
program opencyv.




SARAN @

Untuk pengembangan dan penyempurnaan dari Perancangan Sistem
Tracking Camera Pengawas Berdasarkan Evaluasi Data Gambar int,
maka diberikan beberapa saran sebagai berikut :

dUntuk  pengembangan Perancangan Sistem  Tracking Camera
Pengawas Berdasarkan Evaluasi Data Gambar. Dengan membuat image
processing/ deteksi tubuh dengan respon cepat. Sehingga respon
mengikuti objek yang terdeteksi lebih stabil.

Dalam penggunaan kamera tracking di sarankan untuk menggunakan
kamera scanning atau kamera lebih bagus.

dDalam sistem ini di sarankan dengan penggunaan 2 kamera yakni 1
kamera berfungsi sebagai pengawas pada tracking dan 1 kamera sebagai
pengolah deteksi gambar.
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