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ABSTRAK

Dengan kemajuan teknologi yang berkembang begitu cepat, banyak
pekerjaan manusia yang digantikan oleh peran suatu teknologi, salah satunya
yaitu pelacakan objek. Namun dengan pelacakan objek yang dimiliki oleh
berbagai macam perangkat seperti kamera maupun CCTV, jarang yang
menyertakan pergerakan kamera mengikuti objek yang dilacak secara otomatis.
Karena kamera yang banyak digunakan berupa kamera statis dan hanya bisa
digerakan oleh manusia menggunakan sebuah controller. Untuk dapat melacak
sebuah objek menggunakan kamera, Maka kamera dilengkapi sebuah Embedded
Computer untuk mengolah citra didalam setiap frame video. Embedded Computer
dipilih karena ukurannya yang jauh lebih kecil sehingga cocok untuk ditanam
kedalam alat seperti kamera.

Aplikasi dibangun dengan menggunakan Bahasa pemrograman Python
dan library pengolahan citra dari OpenCV 3.2 untuk keperluan melacak obyek
tubuh manusia dengan metode Histogram Oriented Gradients dan Support Vector
Machine yang terpasang didalam Raspberry Pi. Raspberry Pi yang bertugas untuk
mengolah citra yang ditangkap oleh webcam lalu melakukan perintah berupa
mengirim karakter melalui komunikasi serial menggunakan kabel ke Arduino, lalu
Arduino menggerakan Servo sesuai karakter yang diterima dari Raspberry.lalu

webcam akan berubah sudut pengambilannya sesuai dengan posisi Servo.

Berdasarkan hasil pengujian dan Analisa hasil pengujian yang telah
dilakukan pada sistem, pendeteksian dengan akurasi terbaik ketika menggunakan
threshold 175, dan Jarak pendeteksian dengan hasil paling stabil ketika menguji

berbagai macam nilai threshold yaitu dari jarak 6 meter.

Kata kunci: histogram of oriented gradient, support vector machine, pelacakan
objek, Raspberry Pi.
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ABSTRACT

Nowadays, by the advancement of technology, many human jobs are
replaced by the use of technology, one of them is object tracking. Many object
trackings built for various devices such as cameras and CCTVs, but it is rare to
include camera movements following automatically the tracked objects. The
camera is usually used in form of static camera and can only be driven by humans
using a controller. In order to be able to trace an object using a camera, the
camera need an embedded computer to process the image within each video
frame. The embedded computer was used because of its small size which making it
suitable to be embedded into a device.

We build an automatic object tracking application. The device is
programmed using Python language and use image processing library from
OpenCV 3.2 for the purpose of tracking human body object using Histogram
Oriented Gradients method and Support Vector Machine, which are programmed
inside a Raspberry Pi. The Raspberry Pi in charge to process the image captured
by webcam then give command to an arduino microcontroller to control servo
motor via serial communication. The camera mounted on the servo motor will
change the angle of its taking in accordance with the position of object.

Based on the results of testing and analysis of test results that have been
done on the system, detection with the best accuracy when using the threshold 175,
and detection distance with the most stable results when testing various threshold
values that is from a distance of 6 meters.

Keyword: histogram of oriented gradients, support vector machine, object
tracking, Raspberry Pi.
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