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ABSTRAK

Kamera adalah sebuah alat yang biasa digunakan dalam kehidupan sehari-hari
sebagai alat untuk mengambil sebuah momen atau objek dalam bentuk gambar
secara real-time. Perkembangan kamera telah memasuki tahap dimana gambar
dan kefokusan kamera telah hampir menyerupai mata manusia. Meski, fungsi
umum kamera mengambil gambar, kamera juga telah memiliki fungsi lain seiring
perkembangan penelitian terhadap pengolahan citra. Salah satunya sebagai
pemantau jalan raya yang bisa digunakan untuk memantau adanya pelanggaran
lalu lintas. Pada penelitian Tugas Akhir ini penulis terinspirasi dari penelitian
berjudul “ Pengukur Tinggi Badan Berbasis Arduino “ yang dibuat oleh Rezky,
Septian Akbar yang meneliti pengukuran tinggi badan otomatis dengan
menggunakan arduino dan sensor ultrasonic yang digunakan untuk bisa mendapat
data tinggi badan manusia secara langsung tanpa pengukuran manual. Maka,
penulis membuat penelitian berjudul “ Rancang Bangun Sistem Pengukur Tinggi
Badan Manusia Secara Otomatis Menggunakan Kamera “ dengan menggunakan
pemrogaman algoritma berupa metode pengolahan citra yaitu marker yang
dikoding pada aplikasi anaconda serta protokol seperti OpenCV dengan
menggunakan bahasa Python sebagai penelitian pembuktian apakah kamera bisa
digunakan sebagai alat otomatis yang bisa menangkap data tinggi badan manusia
yang disajikan dalam bentuk gambar yang berjalan secara real-time Setelah
penelitian tinggi badan dilakukan ke beberapa orang telah didapat bahwa hasil
keakuratan yang didapat dengan hasil persentase sebesar 98,03% dengan nilai
error 1,97%. Angka ini didapat dari rata-rata selisih tinggi pengukuran dari hasil
manual dengan membandingkan pengukuran otomatis menggunakan kamera.

Kata Kunci : Kamera, Anaconda, OpenCV, Python, Real-time, Marker
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BAB |

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Kamera merupakan salah satu alat yang ada pada zaman modern ini yang
telah berguna sebagai alat untuk mengambil gambar secara nyata dari sebuah
tempat di waktu pada saat pengambilan gambar dilakukan. Hal ini telah
memudahkan manusia dalam memudahkan manusia dalam kegiatan yang
membutuhkan foto untuk dokumentasi instansi atau organisasi, pengambilan
gambar untuk bukti, mengabadikan suatu momen, serta hal-hal lain yang
berhubungan dengan gambar.

Berkembangnya juga fungsi kamera sebagai alat untuk melakukan
penelitian dalam teknik pengolahan citra dengan menggunakan metode yang
berbeda-beda tergantung apa yang mau diteliti nantinya. Salah satu penelitian
yang diteliti yaitu pengolahan citra untuk mendeteksi objek yang ditangkap
dengan kamera menggunakan marker untuk menangkap objek tersebut dan
digunakan sebagai identifikasi atau pengenalan sebuah objek kepada kamera yang
bisa juga digunakan untuk mengukur jarak objek yang ditangkap marker untuk
otomatis mengukur jarak antara kamera dengan objek.

Pada penelitian sebelumnya Akbar, Rezki Septian melakukan penelitian
yang berjudul “ Pengukur Tinggi Badan Berbasis Arduino ”, dalam penelitiannya
arduino akan diuji coba untuk mengukur dengan menggunakan sensor ultrasonic

sebagai sensor untuk menangkap objek yang dideteksi dan seven segment sebagai



output angka keluaran hasil pengukuran (Akbar, 2015: 2). Penataan sensor
diletakkan di atas kepala atau kurang lebih 200 cm dari permukaan tanah dan
seven segment diletakkan pada 170 cm dari tanah atau diletakkan di depan mata.
Perbedaannya sistem yang akan dibuat pengukuran tinggi badan akan ditangkap
oleh kamera yang telah diimplementasi metode triangle simialirity dan marker
dengan posisi di atas kepala dengan mentracking objek yang kemudian dikalkulasi
oleh metode tersebut pada komputer yang terhubung dengan kamera. Tujuan
dibuatnya penelitan ini yaitu untuk membuktikan apakah kamera bisa digunakan
sebagai alat otomatis yang bisa menangkap hasil tinggi badan dengan secara
akurat dan cepat didapat hasil pengukuran tinggi badan dalam bentuk output
angka tinggi badan objek yang telah ditangkap oleh kamera.

Maka dalam kesempatan ini, penulis membuat Tugas Akhir dengan judul
“ Rancang Bangun Sistem Pengukur Tinggi Badan Manusia Secara Otomatis
Menggunakan Kamera ” sebagai sebuah sistem otomatis yang mempermudah

pengukuran tinggi badan manusia.

1.2 Rumusan Masalah
Melihat dari latar belakang diatas, maka dapat disimpulkan permasalahan
dalam pengerjaan Tugas Akhir adalah sebagai berikut:
1. Bagaimana merancang sistem pengukur tinggi badan secara langsung dan
otomatis menggunakan kamera?
2. Apakah hasil pengukuran pada sistem pengukur tinggi badan tersebut akan

mendapatkan hasil yang akurat?



1.3 Batasan Masalah

Adapun yang menjadi batasan masalah dari Tugas Akhir ini agar
pembahasan tidak meluas adalah sebagai berikut :
1.  Pengambilan gambar hanya dilakukan dengan satu kamera.
2. Objek tinggi badan yang diukur hanyalah Manusia yang bisa berdiri tegak.
3. Batas pengukuran tinggi badan maksimal adalah 200 cm.
4.  Pengukuran dari kamera dengan marker tidak terhalang apapun.

5. Satuan pengukuran menggunakan centimeter(cm).

1.4 Tujuan
Berdasarkan rumusan masalah diatas, adapun tujuan dari Tugas Akhir atau
penelitian yang ingin dicapai adalah:
1.  Merancang sistem pengukuran tinggi badan otomatis berdasarkan data pada
kamera.

2.  Menganalisa akurasi sistem pengukuran tinggi badan otomatis.

1.5  Sistematika Penulisan
BAB | PENDAHULUAN

Dalam bab pertama disini akan membahas latar belakang bagaimana peran
kamera telah berlangsung serta perkembangan fungsi dan kegunaannya dari awal
kamera diciptakan sampai sekarang serta mengapa penulis terinspirasi ingin
mencoba membuat alat pengukur tinggi badan secara otomatis menggunakan

kamera selain menggunakan indikator lain seperti sensor ultrasonik.



BAB Il LANDASAN TEORI

Dalam bab kedua ini akan dibahas apa saja materi, bahan dan alat yang
digunakan agar penelitian dapat terlaksana dengan benar dan sesuai prosedur yang
telah ditetapkan sesuai pedoman.
BAB Il METODE PENELITIAN

Dalam bab ketiga ini akan dibahas bagaimana alur penelitian nantinya akan
berjalan seperti apa yang akan dilaksanakan dari awal sampai akhir, dimulai dari
penginstalan Library OpenCV, konfigurasi algoritma dan langkah alur
pemasangan alat yang digunakan dalam proses pengujian pengukuran tinggi
badan menggunakan kamera..
BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN

Pada bab keempat ini akan dibahas hasil pengamatan yang didapat dari
penelitian ini yang akan disajikan dalam bentuk tabel yang berisi angka dan
persentase. Kemudian akan dianalisa dengan menggunakan rumus dan
perhitungan yang telah didapat dari beberapa sumber dan membuat hasil akhir
apakah penelitian ini memberikan hasil yang sesuai dengan tujuan penelitian ini.
BAB V PENUTUP

Dalam bab kelima ini akan dibahas kesimpulan apa yang telah diperoleh

penulis dari hasil penelitian yang telah dilakukan secara detail dan singkat.



BAB I1

LANDASAN TEORI

2.1 Jarak

Jarak adalah sebuah bentuk skala satuan yang biasa digunakan oleh
masyarakat sebagai nilai index dalam menunjukkan nilai suatu posisi satu benda
ke benda lain. Dalam ilmu pengetahuan fisika, penggunaan jarak dilakukan
sebagai perhitungan perkiraan posisi dari satu benda ke benda lain. Dalam
beberapa penggunaannya perhitungan jarak harus memiliki beberapa sayarat gar
perhitungan jarak dapat dilakukan. Salah satu kondisi dalam perhitungan jarak,
nilai hasil jarak akan memiliki nilai positif dan tidak mungkin bernilai negatif.
Jarak juga selalu berhubungan dengan perpindahan meski terlihat sama, jarak dan
perpindahan memiliki perbedaan sifat nilai. Jarak merupakan nilai berapa jauh
suatu objek berjalan atau bergerak ke sebuah tujuan atau objek. Sedangkan |,
perpindahan merupakan bentuk nilai dari posisi objek ke objek lain secara lurus

tanpa memperhatikan jarak yang telah dilalui dalam nilai besaran vektor.

Gambar 2.1 Contoh Penggambaran Panjang Jarak Antar Orang
(Sumber: Olahan Penulis)



2.2 Canny Edge Detection

Canny Edge Detection adalah salah satu metode Edge Detection yang dibuat
sebagai algoritma deteksi tepi yang optimal. Dikembangkan oleh John F.Canny
pada tahun 1986. Edge Detection merupakan salah satu operasi yang bisa
membatasi dua wilayah citra homogen dengan tingkat kecerahan berbeda
(Herdiyeni, 2009: 1). Tahap pertama dari algoritma ini adalah mengurangi noise
pada gambar menggunakan Gaussian derrivative kernel. Kemudian dicari
intensitas gradient gambar dengan kernel yang sama. Setelah itu pemindaian
penuh gambar dilakukan untuk menghilangkan piksel yang tidak diinginkan yang
mungkin bukan merupakan bagian tepi. Untuk ini, pada setiap pixel diperiksa jika
itu adalah maksimum lokal di lingkungannya di arah gradient yang hasilnya
mendapat gambar biner dengan tepi tipis. Kemudian masuk pada tahapan
hyteresis thresholding yang memutuskan hasil tepi mana yang kuat dan yang tidak

akan dibuang dengan asumsi tepi adalah garis panjang pada gambar.

Gambar 2.2 Contoh Gambar Sebelum Canny Edge Detection
(Sumber: https://code.tutsplus.com/tutorials/canny-edge-detector-using-python--
cms-30095)



Gambar 2.3 Contoh Gambar Setelah Canny Edge Detection
(Sumber: https://code.tutsplus.com/tutorials/canny-edge-detector-using-python--
cms-30095)

2.3 Triangle Similarity

Triangle similarity adalah sebuah konsep perhitungan yang menghitung
bentuk segitiga yang memiliki 3 nilai yang dihitung dengan rumus tergantung
nilai apa yang akan dihitung. Pada penelitian ini menggunakan sebuah rumus
untuk mendapatkan nilai focal length kamera, yaitu :

_(P.D)

F
w

(D

Nilai F adalah focal length, Nilai P adalah panjang marker dalam satuan
pixel, Nilai D adalah jarak depan kamera dengan objek marker, dan Nilai W
adalah panjang marker dalam satuan centimeter. Lalu dilanjutkan dengan

perhitungan rumus yaitu :



(W. F)
p

!

Maka akan mendapatkan Nilai D’ yaitu hasil pengukuran tinggi badannya.
Setelah perhitungan mendapatkan hasil angka pengukuran akan ditampilkan hasil
perhitungan dalam bentuk cm sesuai data yang didapat pada pengukuran tinggi

badan dengan kamera.

2.4 OpenCV

Library OpenCV merupakan bentuk Library ekstension dengan bersifat
gratis atau open source yang biasa digunakan sebagai komponen pemrograman
yang digunakan pada bidang pengolahan citra. Library ini ditulis dalam C dan C
++ dan berjalan di bawah Linux, Windows dan Mac OS X. OpenCV ditulis dalam
C yang dioptimalkan dan dapat memanfaatkan prosesor multicore.

Penggunaan OpenCV biasa digunakan untuk pengenalan gambar pada
komputer, membuat komputer bisa mengenali manusia seperti deteksi wajah, dan
mengenalkan deteksi gerak sebuah objek. OpenCV memiliki beberapa fitur
sebagai berikut :

1. Mengubah data image yang didapat menjadi bentuk tulisan atau angka.

2. Sebagai komponen penjalan input dan output gambar atau video.

3. Dapat mengubah nilai vektor atau matriks pada gambar dari hasil pengolahan
yang didapat.

4. Bisa sebagai penampilan hasil grafik dengan menampilkan nilai data yang
dinamis.

5. Digunakan sebagai komponen untuk penganalisa pengolahan citra gambar.



6. Sebagai penganalisa struktur gambar yang berhubungan dengan nilai-nilai
satuan gambar seperti mengolah kontur gambar dan Delaunay triangulation.

7. Sebagai bagian komponen untuk pengkalibrasian kamera yang bisa
digunakan untuk mengkalibrasi pola dan nilai matrik gambar.

8. Menganilisa pergerakan objek yang ditangkap dalam bentuk pengolahan citra
gambar).

9. Berfungsi untuk computer bisa mengenal objek yang diuraikan dalam bentuk
data seperti menggunakan metode eigen.

10. Memiliki fitur Graphical User Interface yang berfungsi sebagai komponen
yang bisa menampilkan desain gambar dari kode pemrograman.

11. Bisa sebagai komponen label editing gambar seperti input teks pada gambar
nantinya.

2.5 Pixel

Memiliki singkatan picture element, pixel merupakan satuan nilai angka

digital yang biasa ditemukan pada sebuah gambar. Pada sebuah gambar, nilai

pixel adalah satuan titik — titik gambar yang berkumpul menjadi sebuah bentuk

akhir yaitu gambar yang bisa dilihat oleh user.

Nilai pixel biasa digunakan sebagai bentuk indikator terhadap gambar yang

menjelaskan kejelasan atau intensitas gambar berdasarkan nilai pixel yang

dimiliki gambar tersebut. Karena nilai pixel cukup susah dilihat jika menggunakan

mata telanjang tanpa adanya komponen ayng bisa mendeteksi banyak pixel

dibentuklah satuan nilai PPI (pixel per inch). Nilai 1 pixel jika diubah ke cm akan
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mendapat nilai 0,026458 centimeter dan jika 1 cm dikonversi ke nilai pixel

menjadi 37,7957517575 pixel.

10 PPI

2,54 cm

et e
Gambar 2.4 Perbandingan Intensitas PPI (Pixel per Inch)
(Sumber: https://fmedda.com/en/article/dpi_ppi)
2.6 Kamera

Kamera merupakan salah satu alat elektronik modern yang biasa digunakan
pada masyarakat umum sebagai alat untuk mengabadikan sebuah momen,
fenomena atau kejadian yang terjadi pada waktu tersebut secara real dalam bentuk
gambar atau video. Kamera juga bisa digunakan sebagai sensor vision dalam
keguanaanya sebagai alat penelitian dalam mengolah citra (Wijaya, 2015).
Kamera juga telah mengalami pengembangan untuk bisa mendapat gambar
dengan lebih jelas dan detail yang mulai bisa menyerupai gambar yang ditangkap
sejelas seperti yang ditangkap mata manusia. Pada pembuatan sistem pengukuran

tinggi badan, kamera digunakan sebagai pengambil data utama dari sistem ini,


https://fmedda.com/en/article/dpi_ppi
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yaitu untuk mengambil gambar object yang akan diukur dengan hasil tinggi badan
, yang diletakkan di atas kepala yang digunakan sebagai titik ukur. Beberapa
contoh kamera yang ada sekarang yaitu, kamera lensa, kamera SLR (Single Lens

Reflex)/DSLR (Digital Single Lens Reflex), Raspicam dan Webcam.

Gambar 2.5 Contoh Kamera Webcam
(Sumber: https://www.logitech.com/id-id/product/b525-webcam)

2.7 Python

Python merupakan salah satu Bahasa pemrograman yang popular dan
mudah digunakan dalam pemrograman komputer yang biasa digunakan oleh para
programmer dan para developer yang bekerja di bidang IT pada sebuah
perusahaan atau freelance. Alasan mengapa bahasa pemrograman ini disebut lebih
mudah dari Bahasa pemrograman lain karena susunan dan penulisan perintah pada
bahasa python menggunakan syntac yang rapi, lebih gampang dipahami, singkat,
lebih efisien, dan tidak menggunakan struktur perintah kode yang cukup rumit.

Ruang lingkup penggunaan bahasa pemrograman Python juga cukup luas
digunakan dalam pemrograman yang mengolah objek, pemrograman imperatif
(bersifat memberi command pada macam-macam PC atau mikrokontroller), dan

pemrograman fungsional (bisa sebagai merancang kegunaan sebuah sistem untuk


https://www.logitech.com/id-id/product/b525-webcam
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melakukan kegiatan sesuai bidangnya dari satu atau lebih kegiatan yang
dilaksanakan). Contoh hasil dari bahasa Python yang digunakan antara lain,
program seperti pengembangan web, pemrograman mikrokontroller, dan
pengolahan citra gambar. Bahasa Python telah dipandang sebagai bahasa
pemrograman  yang lebih advance dan canggih karena kemudahan dan

keefektifan penulisan kode program jika menggunakan bahasa Python.



BAB Il

METODE PENELITIAN

3.1 Metode Penelitian

Metode penelitian Tugas Akhir ini menggunakan implementasi triangle
similarity dan marker yang nantinya digunakan sebegai dasar rumus penghitungan
tinggi badan manusia serta sebagai algoritma yang mendeteksi titik ukur objek
yang akan digunakan pada sistem pengukur tinggi badan ini.

Pertama, sistem pengukur tinggi badan akan mengambil input data berupa
gambar marker yang diambil dari atas kepala manusia yang telah ditaruh marker
untuk dideteksi dan diambil nilai panjang pixel marker. Kemudian dilanjutkan
perhitungan mencari Focal Length dengan menetapkan nilai P sebagai panjang
marker dalam bentuk centimeter, nilai D sebagai jarak depan kamera dengan
marker yang telah ditentukan untuk uji coba, dan nilai W adalah panjang marker
dalam bentuk pixel yang didapat dari deteksi marker yang ditampilkan oleh
kamera dalam bentuk gambar yang ditangkap oleh kamera tersebut yang nantinya
mendapat nilai F yaitu Focal Length dengan bentuk rumus seperti berikut:

P.D
pel = ) e e (D)

Lalu kemudian setelah didapat nilai Focal Length maka mulailah
penghitungan distance to camera. Didapat nilai W sebagai panjang marker dalam
bentuk pixel, nilai F sebagai nilai Focal Length kamera yang telah didapat dari

perhitungan rumus sebelumnya, nilai P sebagai nilai panjang marker dalam bentuk

13
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centimeter yang hasil akhirnya akan mendapat nilai D* yang sebagai hasil nilai
distance to camera dengan hasil ditampilkan dalam bentuk centimeter.

, (W. P
D' = S (2)

Setelah didapat hasil perhitungan dari perhitungan rumus Triangle
Similarity maka hasil yang telah didapat akan langsung ditampilkan pada layar
monitor dan akan bisa dilihat secara langsung dalam bentuk gambar streaming

video dengan tulisan angka hasil distance to camera dalam satuan centimeter.

3.2 Perancangan Sistem
Dalam perancangan sistem pengukuran tinggi badan akan membentuk alur

sistem dan sambungan seperti blok diagaram dibawabh ini :.

Objek Kamera

Marker

Hasil Nilai Output 0
Perhitungan R G 0
OpenCV
& python’

Gambar 3.1 Blok Diagram Sistem Pengukuran Tinggi Badan
(Sumber: Olahan Penulis)
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Agar lebih jelas berikut penjelasan apa fungsi dari tiap — tiap bagian blok
diagram gambar 3.1 dapat dijelaskan sebagai berikut :

1. Objek : sebagai hal yang digunakan untuk pengukuran sistem sebagai
fungsinya untuk mengukur tinggi badan manusia.

2. Marker : sebagai perantara objek dengan kamera dalam hal untuk mendeteksi
tinggi badan manusia.

3. Kamera : sebagat alat input yang digunakan untuk mengambil data angka
jarak antar kamera dengan marker sebagai titik pusat pengukuran tinggi badan
manusia. Setelah didapat akan disalurkan ke komputer untuk pengolahan data.

4. PC atau computer : komputer digunakan sebagai pengolahan data angka yang
didapat dari marker dan data angka yang diinput manual untuk rumus
perhitungan pencarian nilai distance to camera.

5. Hasil nilai perhitungan : setelah proses pengolahan selesai dilakukan oleh
komputer, hasil yang didapat akan ditampilkan di layar monitor secara
langsung.

Dari penjelasan tersebut kamera akan berperan sebagai alat input untuk
mendapatkan nilai panjang marker dan pixel yang selanjutnya data angka tersebut
disalurkan ke computer yang kemudian diproses dan didapatkan nilai tinggi badan

manusia

3.3 Focal Length
Pencarian nilai Focal Length kamera dilakukan sebagai bagian dari proses
untuk mendapat nilai distance to camera. Dengan menggunakan rumus

perhitungan untuk mencari nilai Focal Length kamera dengan menggunakan
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kalibrasi uji coba pengambilan gambar dari marker dan data input manual berupa
nilai panjang marker dalam centimeter dan nilai perkiraan jarak kamera dengan
marker maka akan dihitung dengan rumus serta blok diagram bisa dilihat di
bawah ini :

(P. D)
w

Kalibrasi Focal Length

Kamera On

L

Pengambilan Frame

i

RGE to Grayscale

A

Caray edge Delectionr

]

Load Marker OpentCyw

¥

Kamera Maendetect Marker

v

Get Milai
marker

-

SET Milai
KMNOWMN_DISTAMNCE
SET Milai
KMNOWMN_WIDTH

v

Hitung MNilai Focal_Length

/ GET nilai Focal_Length /

Gambar 3.2 Flowchart Perhitungan Nilai Focal Length
(Sumber: Olahan Penulis)
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3.4 Distance to Camera

Setelah nilai Focal Length kamera didapat maka tinggal menghitung nilai
Distance to Camera yaitu nilai jarak antar kamera dengan objek secara real di
tempat untuk mengetahui hasil panjang jarak tinggi badan manusia yang diukur.
Dengan mengambil nilai panjang marker dari pengambilan gambar menggunakan
kamera dalam nilai pixel dan input manual nilai panjang marker dalam centimeter
dan mengambil hasil kalibrasi nilai Focal Length kamera yang kemudian akan
dihitung menggunakan rumus berikut :

(W. F)
P

14

Dengan nilai D’ sebagai hasil dari nilai distance to camera yaitu nilai jarak
dari kamera dengan objek marker yang didapat dari perkalian nilai W yaitu nilai
panjang marker dalam satuan pixel dan nilai F yaitu nilai kalibrasi Focal Length
kamera yang akhirnya akan dibagi oleh nilai P yaitu nilai panjang marker dalam
centimeter.

Proses perhitungan dimulai dengan menangkap gambar kamera yang
pertama diubah dengan metode Canny Edge Detection agar gambar dapat dikenali
oleh program dengan mendeteksi titik — titik focus yang ditangkap oleh kamera.
Kemudian ditangkap dengan menggunakan metode marker untuk menangkap titik
fokus yang menjadi titik pengukuran tinggi badan manusia nantinya. Tetapi
karena banyaknya titik focus yang didapat dari gambar kadang membuat deteksi
marker meloncat kemana — mana. Oleh karena itu dibuatlah marker dalam bentuk
warna yang kuat agar deteksi marker tidak meloncat kemana — mana. Prosesnya

bisa dilihat pada gambar blok diagram dibawah ini :
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Perhitungan Distance to Camera

Kamera On

E

Pengambilan Frame

h

RGE to Grayscale

v

I Canny edge Detection I

v

Load Marker OpenCWw

¥

Kamera Mendetect Marker

v

Get Milai
marker

SET Milai
KMNOWMN_WIDTH
GET nilai Focal_Length
dari hasil kalibrasi

v

Hitung Nilai
Distance_to_Camera

h

Ubah Nilai Distance_to_Camera
menjadi centimeter

i)

Milai hasil
tinggi badan ditampilkan

Tombol = Q
ditekan

Gambar 3.3 Flowchart Perhitungan Nilai Distance to Camera
(Sumber: Olahan Penulis)
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3.5 Perancangan Perangkat Keras

A
T=x-y : y
Ket: T = Tinggi badan . 1y
x = Jarak kamera ke lantai MEATRBrES: A
(200 cm)

y = Jarak kamera ke marker

Manusia=>

I
LI

Gambar 3.4 Gambaran Alat Sistem Pengukur Tinggi Badan
(Sumber: Olahan Penulis)

200 cm

Pada gambar diatas bisa kita lihat gambaran awal sistem pengukur tinggi
badan yang nantinya akan menggunakan kamera sebagai alat input yang
digunakan untuk mengambil gambar yang kemudian akan diproses menuju
komputer atau laptop yang sudah dikonfigurasi dengan program yang berisi
metode pengolahan gambar Canny Edge Detection dan metode penangkapan titik
focus tinggi badan berupa marker yang dijalankan dengan pemrograman bahasa
Python dan Library OpenCV sebagai komponen yang berfungsi untuk
menjalankan program pengolahan dan pengambilan data yang kemudian hasilnya
bisa dilihat dari layar monitor dalam bentuk streaming video gambar dengan hasil

angka pengukuran jarak distance to camera.



20

Berikut alat dan bahan yang digunakan untuk membuat sistem pengukuran
tinggi badan otomatis serta penggambaran hasil jadi rupa alat pada table dan
gambar dibawah ini :

Tabel 3.1 Komponen yang Digunakan Dalam Sistem

NO Alat dan Bahan Jumlah
1 Komputer 1
2 Webcam kamera 1
3 Kabel USB Connector 3 meter 1
4 Pipa paralon 2 meter 1
5 Pipa paralon panjang variasi secukupnya
6 Pemberat pipa 1

(Sumber: Olahan Penulis)

Gambar 3.5 Alat Pengukur Tinggi Badan dengan Kamera
(Sumber: Olahan Penulis)
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3.6 Pengujian Keseluruhan Sistem

Pada sistem akan diuji apakah komputer bisa menjalankan program
perhitungan distance to camera setelah hasil instalasi komponen Python dan
Library OpenCV tanpa adanya error. Serta apakah kamera bisa berjalan dan
mengeluarkan gambar dengan mengeluarkan deteksi marker yang telah diprogram
sebelumnya. Jika semua berjalan dengan normal tanpa adanya error maka sistem

bisa digunakan untuk tujuannya.

3.7 Pengujian Hasil Penangkapan Gambar Kamera

Pengujian ini akan menguji apakah kamera setelah diberi pemrograman
akankah masih bisa mengambil gambar seperti pada kamera umumnya dengan
baik tidak peduli benda apa yang ditangkap oleh kamera. Dengan asusmsi bisa

mengambil gambar apapun tanpa adanya error.

3.8 Pengujian Warna Marker

Pengujian ini dilakukan untuk sebagai pemilihan warna apakah yang
nantinya lebih cocok sebagai deteksi marker nantinya dengan tujuan agar pada
percobaan pengukuran tinggi badan nantinya pengukuran dilakukan dengan
marker tetap stabil akan selalu mendeteksi tanda marker yang dibuat dan ditaruh

diatas kepala manusia pada pemulaian uji coba pengukuran nantinya.
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3.9 Pengujian Kalibrasi Focal Length Kamera

Pengujian ini berfungsi untuk mencoba mengambil nilai kalibrasi Focal
Length kamera yang nantinya akan digunakan sebagi nilai yang akan diambil
untuk perhitungan distance to camera nantinya. Disini akan diuji apakah nilai
Focal Length yang didapat dari perhitungan rumus akan memiliki hasil yang
berbeda-beda atau tetap sama. Kemudian nantinya nilai tersebut bisa digunakan
sebagaai pengujian nilai distance to camera untuk sebagai perbandingan

keakuratan hasil tinggi badan yang diukur nantinya.

3.10 Pengujian Akurasi Pengukuran Tinggi Badan

Pengujian akan dilakukan dengan uji coba pada beberapa manusia yang
memiliki tinggi badan yang bermacam-macam dan diambil data hasil pengukuran
kemudian dibandingkan dengan hasil menggunakan pengukuran manual yang
hasil output berupa persen dari keakuratan dan error yang didapat dengan
membandingkan pengukuran dari pengukuran otomatis dengan pengukuran

manual.



BAB IV

HASIL DAN PEMBAHASAN

4.1 Hasil Pengujian Kamera

Pada pengujian kamera akankah program yang telah dibuat bisa dieksekusi
oleh Command prompt nantinya. Hal tersebut bisa dilihat pada gambar dibawah
jika muncul tulisan “ Menjalankan Kamera.... “ maka program yang telah
dikoding tersebut bisa dijalankan oleh computer dan kamera akan mulai aktif

untuk mencari gambar sekaligus memproses deteksi marker pada kamera.

4.1.1 Tujuan

Tujuan dari pengujian ini adalah untuk mengetes apakah jika komputer yang
telah memprogram sistem pengukuran tinggi badan menggunakan kamera ini
akankah bisa dijalankan dengan baik dan akan mengaktifkan kamera yang
nantinya mengeluarkan video streaming yang mengeluarkan deteksi marker
nantinya. Jika setelah melakukan semua produser pengujian dari konfigurasi
program yang dilanjutkan dengan uploading program OpenCV setelah muncul
indicator sukses mengupload program sistem pengukuran tinggi badan dengan
kamera dengan lancer tanpa adanya notifikasi error. Maka tujuan dari pengujuan

ini telah berhasil dicapai dengan hasil yang memuaskan.

23
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4.1.2 Peralatan

Untuk pengujian alat yang dibutuhkan masih sangat sederhana dan belum
membutuhkan peralatan yang kompleks. Alat yang dibutuhkan masih berupa
komputer dengan kamera webcam yang akan digunakan untuk deteksi marker
dalam sistem pengukuran tinggi badan nantinya. Serta beberapa program
penunjang sperti Python dan Library OpenCV yang digunakan sebagai komponen

Berikut alat — alat yang digunakan dalam bagian pengujian pengaktifan
kamera untuk deteksi marker yang nantinya akan digunakan pada sistem
pengukuran tinggi badan manusia menggunakan kamera bisa dilihat pada tabel
berikut di bawah ini :

Tabel 4.1 Komponen Alat untuk Uji Coba Kamera

NO Alat dan Bahan Jumlah
1 Komputer/Laptop 1
2 Webcam kamera 1
3 Kabel USB Connector 1

(Sumber: Olahan Sendiri)

Setelah alat berhasil didapat maka lakukan pemasangan instalasi driver
software webcam kamera ke komputer atau laptop agar webcam bisa dijalankan
oleh computer tanpa ada masalah. Kemudian bisa dites dengan aplikasi penjalan
kamera webcam apakah kamera bisa diaktifkan secara normal oleh komputer, jika
bisa maka webcam siap digunakan sebagai eksperimen pemasangan program

pengukuran tinggi badan otomatis menggunakan kamera nantinya.



4.1.3 Prosedur Pengujian
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Pada bagian ini akan menjelaskan bagaimana langkah — langkah pengujian

tes penguploadan data pemrograman Python dengan ekstensi Library OpenCV

dari computer yang nantinya berfungsi membuat kamera bisa mengambil gambar

sekaligus bisa menampilkan deteksi marker yang nantinya akan ditampilkan

dalam bentuk kotak hijau. Berikut langkah — langkah pengujian pemasangan dan

upload program dari komputer ke kamera webcam :

1. Konfigurasi Program Python yang telah dikonfigurasi dan telah diinstall

Library OpenCV lalu kemudian di save dalam bentuk file

pemrograman Python.

B
il
L]

- d markes (ve.zead(})
"hf“ ® (mapikex(.][0] & KNOWN DISTANCE) / mHoWM WIDTH # =

(s ¢ LeopOWEE todldERtes
while Troe:
148 Rl ane fron chElERcesded viJBETRE o

- cameca (FNOWH WIDTH, focallengsh, mazkes[1][0])
A4 =1
distance mean = centimeter * 5
alas:
distance mesn = ((distance mean + centimeter = 5} / 2)

# draw a bounding Box around the image and display iz

box = cv2.ov. BHoxPoinTa(marker) if imutils.ia cvZ{) elas cvZ.boxPainta(marker)

BOX = Rp.4at0{Eox)

Gambar 4.1 Beberapa Kode Program Sistem Pengukuran Tinggi Badan

(Sumber: Olahan Penulis)

format bahasa

2. Setelah data kode pemrograman berhasil disave maka dijalankan pemrograman

tersebut pada Command prompt sebagai

aplikasi

pengeksekusi

kode

pemrograman untuk mengaktifkan kamera dan mengkonfigurasi kamera agar
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bisa mendeteksi titik focus gambar dalam bentuk marker yang dibuat. Jika
kamera berhasil diaktifkan dan dikonfigurasi maka akan muncul indikator
kalimat “ Menjalankan Kamera .

B Anaconda Prompt - python Test_kamera_la.py - O x

Chirpek¥file pywthon camera

inpek¥tile pywthon came won Test kamera la.pw

Gambar 4.2 Proses Upload File Program Eksekusi Kamera
(Sumber: Olahan Penulis)

3. Setelah berhasil maka akan muncul tampilan window pada layar computer dan
lampu indicator kamera webcam menyala. Kemudiana akan muncul tampilan
gambar video streaming yang menampilkan gambar yang ditangkap oleh
kamera dengan ditampilkan detector marker yang dibuat dalam bentuk kotak
hijau yang nantinya akan berfungsi untuk menangkap titik fokus marker yang
dibuat sebagai pendeteksi objek manusia nantinya yang akan digunakan untuk
menangkap data input jarak tinggi badan yang kemudian akan diproses oleh
komputer. Kemudian hasilnya akan bisa dilihat pada bawah layar gambar video

streaming dalam bentuk hasil angka panjang satuan cm(centimeter).
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40.21cm

Gambar 4.3 Hasil Tangkapan Kamera Setelah Upload Program
(Sumber: Olahan Penulis)
4.1.4 Hasil Pengujian
Setelah pengujian berhasil dilakukan maka hasil akhirnya akan berupa
penampilan gambar yang ditangkap oleh kamera yang juaga akan menampilkan
deteksi marker dengan hasil perhitungan pengukuran yang nantinya akan
ditampilkan dalam bentuk panjang cm(centimeter).
Program yang telah diupload pada Command prompt akan berjalan dan
akan menampilkan gambar yang ditangkap oleh kamera serta penangkapan
marker dalam bentuk kotak hijau yang bergerak — gerak mencari titik fokus mana

yang berperan sebagai titik fokus tinggi badan manusia nantinya .
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Gambar 4.4 Tampilan Hasil Pengujian Kamera yang Telah Diprogram
(Sumber: Olahan Penulis)

4.2 Hasil Pengujian Penangkapan Gambar Objek Bebas

Pada pengujian ini akan dicoba apakah kamera bisa menampilkan gambar
meski tidak menggunakan marker yang dibuat sebagai titik focus pengukuran
tinggi badan manusia. Yang nantinya pengujian akan sebagai indicator apakah
kamera masih bisa menagkap gambar beberapa objek asing selain titik fokus

marker nantinya.

4.2.1 Tujuan
Tujuan dari pengetesan pengambilan gambar objek bebas ini adalah sebagai

indicator apakah kamera yang nantinya diinstal pemrograman Python dan Library
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OpenCV masih bisa menangkap gambar objek lain selain marker tanpa adanya

error yang akan terjadi pada kamera atau terjadinya force close pada kamera.

4.2.2 Peralatan

Untuk alat yang digunakan masihlah sama dengan pengujian kamera yaitu
komputer atau laptop dan webcam kamera itu sendiri. Serta program untuk sistem
pengukuran tinggi badan menggunakan kamera akan juga langsung diupload ke
kamera sebagai pengetesan objek bebas yang akan ditampilkan dalam bentuk
gambar video streaming nantinya.

Berikut alat-alat yang digunakan untuk kebutuhan pengujian test
pengambilan gambar objek bebas bisa dilihat pada tabel dibawah ini :

Tabel 4.2 Alat yang Digunakan untuk Deteksi Objek Bebas

NO Alat dan Bahan Jumlah
1 Komputer/Laptop 1
2 Webcam kamera 1
3 Kabel USB Connector 1

(Sumber: Olahan Penulis)

4.2.3 Prosedur Pengujian

Pada bagian ini akan menjelaskan bagaimana langkah —langkah yang akan
dilakukan untuk melakukan proses penangkapan gambar objek pada webcam
kamera yang telah diberi program sistem pengukuran tinggi badan dengan

kamera.
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Langkah — langkah prosedur pengujian pengambilan gambar objek bebas
dengan menggunakan kamera yang diprogram dari pemrograman sistem
pengukuran tinggi badan adalah sebagai berikut :

1. Konfigurasi pemrograman Python yang telah dikonfigurasi dan telah diinstall
Library OpenCV lalu kemudian di save dalam bentuk file format bahasa

pemrograman Python.

([ C:\Users\Chinpekifile python camera\ Test_kamera_12.py - Notepad-+ - x
File Edit Search View Encoding Language Settings Tools Macre Run Plugins Window 7
F =& &« Hhbla aylax|E
Ber | Bindexpro 3| B ncex pio 3] B S #6 ptp 13| B seten gy 3] B

py 3| B obiect_dstance py 13| B Focal_Lengh oy (3 [ Teat kamera_1a py &0 | B Tes_amera_1

Gambar 4.5 Beberapa Kode Program Sistem Pengukuran Tinggi Badan
(Sumber: Olahan Penulis)

2. Setelah data kode pemrograman berhasil disave maka dijalankan
pemrograman tersebut pada Command prompt sebagai aplikasi pengeksekusi
kode pemrograman untuk mengaktifkan kamera dan mengkonfigurasi kamera
agar bisa mendeteksi titik focus gambar dalam bentuk marker yang dibuat.
Jika kamera berhasil diaktifkan dan dikonfigurasi maka akan muncul

indikator kalimat “ Menjalankan Kamera “.
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B ‘Anaconda Prompt - python Test_kamera_la.py = O >

ekt | le python camera

thon Test kamera la.py

Gambar 4.6 Gambaran Sukses Pengaktifan dan Upload Program ke Kamera
(Sumber: Olahan Penulis)

3. Setelah berhasil maka akan muncul tampilan window pada layar computer
dan lampu indicator kamera webcam menyala. Kemudiana akan muncul
tampilan gambar video streaming yang menampilkan gambar yang ditangkap
oleh kamera yang menampilkan detector marker yang dibuat dalam bentuk
kotak hijau yang nantinya akan berfungsi untuk menangkap titik fokus
marker yang dibuat sebagai pendeteksi objek manusia nantinya yang akan
digunakan untuk menangkap data input jarak tinggi badan yang kemudian
akan diproses oleh komputer. Kemudian hasilnya akan bisa dilihat pada
bawah layar gambar video streaming dalam bentuk hasil angka panjang

satuan cm(centimeter).
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Gambar 4.7 Hasil Gambar yang Ditangkap pada Objek Bebas
(Sumber: Olahan Penulis)

4.2.4 Hasil Pengujian

Setelah pengujian berhasil dilakukan maka hasil akhirnya akan berupa
penampilan gambar yang ditangkap oleh kamera yang juga akan menampilkan
deteksi marker dengan hasil perhitungan pengukuran yang nantinya akan
ditampilkan dalam bentuk panjang cm(centimeter).

Program yang telah diupload pada Command prompt akan berjalan dan
akan menampilkan gambar yang ditangkap oleh kamera serta penangkapan
marker dalam bentuk kotak hijau yang bergerak — gerak mencari titik fokus mana

yang berperan sebagai titik fokus tinggi badan manusia nantinya.
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Setelah dilakukan beberapa percobaan, berikut hasil pengambilan gambar

dari beberapa benda objek bebas selain marker untuk pengukur tinggi badan.

Hasilnya bisa dilihat pada tabel di bawah ini :

Tabel 4.3 Hasil Uji Coba Deteksi Objek Bebas

No Objek Keterangan
1 Manusia Tampil
2 Buku Tampil
3 Gelas Tampil
4 Tas Tampil
5 Bulpen Tampil
6 Lampu Tampil
7 Tang Tampil
8 Handphone Tampil
9 Botol Tampil

10 Meja Tampil

(Sumber: Olahan Sendiri)

Pada tabel diatas didapatkan data bahwa kamera masih bisa mengambil

gambar secara normal seperti kamera pada umumnya meski telah diberi kode

pemrograman yang dikhususkan untuk mendeteksi marker.

4.3 Pengujian Penangkapan Deteksi Warna Marker

Hasil dari pengujian deteksi marker dari kamera ini dilakukan dengan

mengambil beberapa marker yang dibuat dari beberapa warna yang berbeda-beda

dan nantinya posisi deteksi marker juga akan diletakkan pada sisi kanan atau kiri

untuk melihat apakah posisi mempengaruhi kekuatan pendeteksian kamera

nantinya pada marker.
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4.3.1 Tujuan

Tujuan dari pengujian ini adalah untuk mengetes apakah jika komputer yang
telah memprogram sistem pengukuran tinggi badan menggunakan kamera ini bisa
menentukan warna marker yang lebih kuat yang nantinya akan digunakan sebagai
indikator dalam pendeteksian titik fokus pengukuran tinggi badan manusia
nantinya. Jika setelah melakukan semua produser pengujian nantinya akan didapat
data macam — macam warna yang telah dideteksi marker yang bisa digunakan
untuk referensi warna yang nantinya akan digunakan untuk deteksi marker pada

pengukuran tinggi badan.

4.3.2 Peralatan

Untuk alat yang digunakan masihlah sama dengan pengujian kamera yaitu
komputer atau laptop dan webcam kamera itu sendiri. Serta program untuk sistem
pengukuran tinggi badan menggunakan kamera akan juga langsung diupload ke
kamera sebagai pengetesan objek bebas yang akan ditampilkan dalam bentuk
gambar video streaming nantinya.

Berikut Alat -alat yang digunakan untuk kebutuhan pengujian test
pengambilan gambar objek bebas bisa dilihat pada tabel dibawah ini :

Tabel 4.4 Alat yang Digunakan untuk Deteksi Warna Marker

NO Alat dan Bahan Jumlah
1 Komputer/Laptop 1
2 Webcam kamera 1
3 Kabel USB Connector 1

(Sumber: Olahan Penulis)
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4.3.3 Prosedur Pengujian

Pada pengujian ini akan menjelaskan bagaimana langkah —langkah yang
akan dilakukan untuk melakukan proses macam — macam deteksi warna marker
pada webcam kamera yang telah diberi program sistem pengukuran tinggi badan
dengan kamera.

Langkah — langkah prosedur pengujian deteksi gambar warna marker
dengan menggunakan kamera yang diprogram dari pemrograman sistem
pengukuran tinggi badan adalah sebagai berikut :

1. Konfigurasi pemrograman Python yang telah dikonfigurasi dan telah diinstall
Library OpenCV lalu kemudian di save dalam bentuk file format bahasa

pemrograman Python.

A& C:\Users\Chinpekfile python camerz\ Test_kamera_la.py - Notepad-+ - a8 x
File Edit Seach View Encoding Language Selfings Tools Macro Run  Plugins
) sle@| & O =] A%yl 2B =

B =] IJ \ELIAS:sprlﬂv Houe -mopy 5 ~iodspy | Wect_dstance py JlE‘ _Lengt Tes_ka\--c.e_\apymlﬁ iare-_1 oy

<
2

import
import
import
import argparse
import time
import dlib

Fldet fin

N_APPROX_SIMPLE)

return (knownWidth * focallength) / perWidth

Gambar 4.8 Kode Program Sistem Pengukuran Tinggi Badan
(Sumber: Olahan Penulis)
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Setelah data kode pemrograman berhasil disave maka dijalankan
pemrograman tersebut pada Command prompt sebagai aplikasi pengeksekusi
kode pemrograman untuk mengaktifkan kamera dan mengkonfigurasi kamera
agar bisa mendeteksi titik focus gambar dalam bentuk marker yang dibuat.
Jika kamera berhasil diaktifkan dan dikonfigurasi maka akan muncul

indikator kalimat “ Menjalankan Kamera “.

B ‘Anaconda Prompt - python Test_kamera_la.py = O >

Gambar 4.9 Pengaktifan dan Upload Program ke Kamera
(Sumber: Olahan Penulis)
Setelah berhasil maka akan muncul tampilan window pada layar komputer
dan lampu indikator kamera webcam menyala. Kemudiana akan muncul
tampilan gambar video streaming yang menampilkan gambar yang ditangkap
oleh kamera yang menampilkan detector marker yang dibuat dalam bentuk
kotak hijau yang nantinya akan berfungsi untuk menangkap titik fokus
marker yang dibuat sebagai pendeteksi objek manusia nantinya yang akan
digunakan untuk menangkap data input jarak tinggi badan yang kemudian
akan diproses oleh komputer. Kemudian hasilnya akan bisa dilihat pada
bawah layar gambar video streaming dalam bentuk hasil angka panjang

satuan cm(centimeter).
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REITAS

Gambar 4.10 Hasil Gambar yang Ditangkap untuk Mendeteksi Warna Marker
(Sumber: Olahan Penulis)

4.3.4 Hasil Pengujian
Setelah pengujian berhasil dilakukan maka hasil akhirnya akan berupa
penampilan gambar yang ditangkap oleh kamera yang juga akan menampilkan
deteksi marker dengan hasil perhitungan pengukuran yang nantinya akan
ditampilkan dalam bentuk panjang cm(centimeter).
Program yang telah diupload pada Command prompt akan berjalan dan
akan menampilkan gambar yang ditangkap oleh kamera serta penangkapan
marker dalam bentuk kotak hijau yang bergerak — gerak mencari titik fokus mana

yang berperan sebagai titik fokus tinggi badan manusia nantinya.
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Setelah dilakukan beberapa percobaan, berikut hasil pengambilan gambar
dari beberapa warna marker yang nantinya akan digunakan untuk deteksi marker
dalam pengukuran tinggi badan. Hasilnya bisa dilihat pada tabel di bawah ini.

Tabel 4.5 Hasil Deteksi Warna Marker

NO Warna Posisi Terdeteksi
1 Merah Lurus Ya
2 Merah Kiri Ya
3 Merah Kanan Ya
4 Hijau Lurus Ya
5 Hijau Kiri Ya
6 Hijau Kanan Ya
7 Biru Lurus Ya
8 Biru Kiri Ya
9 Biru Kanan Ya

10 Kuning Lurus Ya

11 Kuning Kiri Ya

12 Kuning Kanan Ya

13 Hitam Lurus Ya

14 Hitam Kiri Ya

15 Hitam Kanan Ya

(Sumber: Olahan Penulis)

Pada tabel diatas diketahui bahwa setelah diuji dengan menggunakan
beberapa warna hasil yang didapat bahwa semua bisa dideteksi oleh kamera
dengan cukup baik . Akan tetapi jika membandingkan kekuatan marker yang lebih
kuat untuk dideteksi adalah marker berwarna merah karena tidak langsung putus
deteksinya ketika diuji coba posisi marker diubah dari Kiri ke kanan sedangkan
yang lainnya meski semua warna terdeteksi tapi ketika posisi diubah pendeteksi
marker langsung meloncat mendeteksi benda lain yang bukan marker tapi ketika

diberhentikan marker terdeteksi kembali untuk semua warna.
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4.4 Pengujian Kalibrasi Nilai Focal Length

Pada pengujian akan dicoba beberapa hasil pengujian kalibrasi nilai Focal
Length dengan nilai panjang jarak yang berbeda-beda. Dengan menggunakan
Panjang marker 10 cm (centimeter) dari jarak yang berbeda-beda akan diuji

apakah nilai Focal Length akan berubah-ubah atau tetap nantinya.

4.4.1 Tujuan

Tujuan dari pengujian ini adalah untuk mencari nilai Focal Length yang
nantinya akan digunakan dalam perhitungan rumus menggunakan metode
Triangle Similarity. Setelah nilai Focal Length didapat maka nantinya akan
dilanjutkan untuk perhitungan mencari nilai distance to camera yaitu nilai hasil
pengukuran tinggi badan dari manusia nantinya. Dengan menggunakan nilai jarak
marker berbeda — beda nantinya juga akn didapatkan nilai panjang marker dalam
satuan pixel akan berubah-ubah seiring menjauhnya marker dari kamera yang

akan dihitung kemudian menjadi nilai Focal Length.

4.4.2 Peralatan
Untuk alat yang digunakan masihlah sama dengan pengujian kamera yaitu
komputer atau laptop dan webcam kamera itu sendiri. Serta program untuk sistem
pengukuran tinggi badan menggunakan kamera akan juga langsung diupload ke
kamera sebagai pengetesan nilai Focal Length nantinya yang akan ditampilkan
dalam bentuk gambar video streaming nantinya.
Berikut alat — alat yang digunakan untuk kebutuhan pengujian test

kalibrasi nilai Focal Length bisa dilihat pada tabel dibawah ini :
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Tabel 4.6 Alat yang Digunakan untuk Kalibarasi Nilai Focal Length

NO Alat dan Bahan Jumlah
1 Komputer/Laptop 1
2 Webcam kamera 1
3 Kabel USB Connector 1

(Sumber: Olahan Sendiri)

4.4.3 Prosedur Pengujian

Pada pengujian ini akan menjelaskan bagaimana langkah —langkah yang
akan dilakukan untuk melakukan pencarian nilai kalibrasi Focal Length dari
beberapa jarak yang telah ditentukan dengan panjang marker tetap dalam nilai

centimeter dengan catatan nilai pixelnya akan selalu berubah — ubah .

Langkah — langkah prosedur pengujian kalibrasi nilai Focal Length yang
diprogram dari pemrograman sistem pengukuran tinggi badan adalah sebagai
berikut :

1. Konfigurasi pemrograman Python yang telah dikonfigurasi dan telah diinstall
Library OpenCV lalu kemudian di save dalam bentuk file format bahasa
pemrograman Python.

2. Setelah data kode pemrograman berhasil disave maka dijalankan
pemrograman tersebut pada Command prompt sebagai aplikasi pengeksekusi
kode pemrograman untuk mengaktifkan kamera dan mengkonfigurasi kamera
agar bisa mendeteksi titik focus gambar dalam bentuk marker yang dibuat.
Jika kamera berhasil diaktifkan dan dikonfigurasi maka akan muncul

indikator kalimat “ Menjalankan Kamera “.
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B ‘Anaconda Prompt - python Test_kamera_la.py = O >

ekt | le python camera

thon Test kamera la.py

Gambar 4.11 Pengaktifan Sistem Pengukuran pada Kamera
(Sumber: Olahan Penulis)

Setelah berhasil maka nilai kalibrasi Focal Length akan didapat dari
pemasukan nilai input panjang marker dalam centimeter serta nilai jarak yang
telah ditetapkan. Berikut perhitungan rumus nilai Focal Length dalam
program sistem pengukuran tinggi badan :

P.D
Pl ™ gl e T WA W

Nilai P adalah nilai panjang marker dalam pixel kemudian nilai D adalah
jarak marker yang ditetapkan dengan kamera untuk deteksi sebagai kalibrasi
Focal Length dan Nilai W sebagai nilai panjang marker dalam panjang satuan
centimeter. Untuk mencari nilai pixel pada marker bisa dilakukan dengan
program pencarian Focal Length yang nantinya akan menangkap nilai pixel

dan nilai Focal Length :
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pixel 353.00, FL 704.008 |

Gambar 4.12 Hasil Penangkapan Nilai Pixel
(Sumber: Olahan Penulis)

4.4.4 Hasil Pengujian

Setelah pengujian berhasil dilakukan dan uji perhitungan telah dilakukan
maka perhitungan kalibrasi Focal Length telah berhasil didapat dan hasil akhirnya
bisa dilihat pada tabel dibawah ini :

Tabel 4.7 Hasil Pengujian Nilai Focal Length Kamera

Panjang

NO | Jarak(cm) Marker(pixel) | Focal Length
1 20 353 704
2 40 181 718
3 60 120 722
4 80 98 720
5 100 76 714
6 120 63 708
7 140 56 711
8 160 51 721
9 180 49 716
10 200 48 725
Rata-rata 716

(Sumber: Olahan Sendiri)
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4.5 Pengukuran Tinggi Badan Manusia Melalui Marker

Pada hasil pengujian tinggi badan akan dilakukan dengan pengukuran tinggi
badan manusia dengan menggunakan pengukuran manual menggunakan meteran.
Lalu kemudian akan diukur dengan menggunakan sistem pengukuran tinggi badan
dengan kamera nantinya setelah didapat akan dibandingkan dan kemudian dilihat
selisih yang didapat sebagai nilai error yang kemudian didapat menjadi persentasi

nantinya.

4.5.1 Tujuan

Tujuan dari pengujian ini adalah untuk mencari nilai hasil pengukuran
tinggi badan manusia yang menjadi hasil akhir dari sistem pengukuran tinggi
badan dengan kamera ini nantinya. Penelitian dilakukan dengan mengambil
berapa objek yang nantinya akan dihitung berapa tinggi dari objek manusia yang
akan diukur menggunakan pengukuran manual berupa centimeter. Nantinya
setelah didapat hasil pengukuran manual mualai dilakukan pengukuran dengan
sistem kemudian hasilnya akan dilihat selisih berapa lalu akan dihitung berapa
nilai persentase error dari percobaan ini. Maka akan didapat persentase nilai

keakuratan sistem pengukur tinggi badan ini.

4.5.2 Peralatan
Untuk alat yang digunakan masihlah sama dengan penambahan pipa sebagai
alat untuk menaruh kamera pada atas marker untuk pengukuran tinggi badan

yang dikoneksi ke komputer atau laptop. Serta program untuk sistem pengukuran
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tinggi badan menggunakan kamera akan juga langsung diupload ke kamera
sebagai pengetesan pengukuran tinggi badan manusia dengan kamera nantinya
yang akan ditampilkan dalam bentuk gambar video streaming nantinya.

Berikut alat — alat yang digunakan untuk kebutuhan pengujian pengukuran
nilai tinggi badan bisa dilihat pada tabel dibawah ini :

Tabel 4.8 Alat untuk Pengukuran Tinggi Badan Manusia

NO Alat dan Bahan Jumlah
1 Komputer 1
2 Webcam kamera 1
3 Kabel USB Connector 3 meter 1
4 Pipa paralon 2 meter 1
5 Pipa paralon panjang variasi secukupnya
6 Pemberat pipa 1

(Sumber: Olahan Sendiri)

4.5.3 Prosedur Pengujian
Pada pengujian ini akan menjelaskan bagaimana langkah —langkah yang
akan dilakukan untuk melakukan pengukuran tinggi badan manusia dari beberapa
objek dengan tinggi yang berbeda — beda. Nantinya akan dicari nilai selisish dari
pengukuran manual dan pengukuran dari sistem kemudian mencari nilai error dan
persentase keakuratan sistem nantinya.
Langkah — langkah prosedur pengujian pengukuran tinggi badan dengan
kamera yang diprogram dari pemrograman sistem pengukuran tinggi badan

adalah sebagai berikut :
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1. Konfigurasi pemrograman Python yang telah dikonfigurasi dan telah diinstall
Library OpenCV lalu kemudian di save dalam bentuk file format bahasa
pemrograman Python.

2. Setelah data kode pemrograman berhasil disave maka dijalankan
pemrograman tersebut pada Command prompt sebagai aplikasi pengeksekusi
kode pemrograman untuk mengaktifkan kamera dan mengkonfigurasi kamera
agar bisa mendeteksi titik focus gambar dalam bentuk marker yang dibuat.
Jika kamera berhasil diaktifkan dan dikonfigurasi maka akan muncul
indikator kalimat “ Menjalankan Kamera “.

3. Setelah berhasil maka perhitungan sistem pengukuran tinggi badan akan
dilakukan dengan rumus mencari nilai distance to camera yang nantinya akan
didapat sebagai hasil nilai pengukuran tinggi badan nantinya. Berikut rumus
perhitungan mencari nilai distance to camera :

W. F
b= & = ) AN K. BEES )

Nilai P adalah nilai panjang marker dalam pixel kemudian nilai D’ adalah
jarak distance to camera, nilai W adalah nilai panjang marker dalam
centimeter dan nilai F sebagai nilai Focal Length yang nantinya dari beberapa

nilai yang didapat akan menghasilkan nilai D’ sebagai hasil akhir nilai uji.

4.5.4 Hasil Pengujian
Setelah pengujian berhasil dilakukan dan uji perhitungan telah dilakukan
oleh sistem pengukuran tinggi badan menggunakan kamera. Maka hasil pengujian

telah berhasil didapat dengan hasil akhirnya bisa dilihat pada tabel dibawah ini :
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Tabel 4.9 Hasil Pengujian Tinggi Badan Manusia

Tinggi Hasil Pengukuran | Selisih Rata- Error

NO| Sebenarnya(cm) | Sistem rata-rata(cm) rata(cm) Rata-rata(%)
1 136 143,8 7.8 5,73
2 144 149,07 5,07 3,92
3 148 151,04 3,04 2,05
4 156 159,16 3,16 2,03
5 159 161,22 2,22 1,40
6 164 167,05 3,05 1,87
7 168 170,97 2,97 1,77
8 170 171,46 1,46 0,86
9 176 176,68 0,68 0,39
10 180 180,18 0,18 0,11
Rata-rata 1,97

(Sumber: Olahan Penulis)

Pada tabel diatas diketahui bahwa masih terdapat hasil selisih tidak sesuai
dari tinggi badan sebenarnya yang telah diukur menggunakan pengukuran manual.
Didapat sebuah hasil error dengan nilai persentase 1,97% yang jika digabungkan
maka keakuratan sistem pengukuran tinggi badan otomatis ini memiliki nilai
persentase 98,03%. Dengan ini pengujian pengukuran tinggi badan telah didapat

data dari menggunakan kamera sebagai input pemrograman kamera.



BAB V

PENUTUP

Setelah pengujian pengukuran tinggi badan otomatis menggunakan kamera
telah berhasil dilaksanakan pada manusia. Maka dapat diambil beberapa poin

kesimpulan dan saran, yaitu :

5.1 Kesimpulan
Berikut kesimpulan yang didapat dari hasil pembuatan dan pengujian yang

telah dilakukan adalah sebagai berikut :

1. Sistem dibuat dengan menggunakan komponen Library OpenCV dan
Bahasa pemrograman python sebagai dasar pondasi sistem pengukur tinggi
badan manusia secara otomatis menggunakan kamera dengan proses
menangkap marker yang diletakkan di atas kepala manusia kemudian
ditangkap oleh kamera yang telah diprogram dari komputer.

2. Pada pengujian pengukuran tinggi badan dengan kamera melalui marker

didapat hasil persentase keakuratan 98,03% dan error 1,97%.

5.2 Saran
Setelah dari hasil percobaan yang dilakukan berikut beberapa hal yang bisa

diimprovisasi pada proyek Tugas Akhir ini, yaitu :

47
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Pengolahan pemrograman bisa dilakukan pada mikrokontroller kecil seperti
Raspberry Pi.
Bisa menggunakan metode pengolahan citra yang lain sebagai pembanding

hasil mana yang bisa mendapat keakuratan yang lebih bagus.
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