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ABSTRAK

ANALISIS PENDETEKSIAN WAJAH DENGAN METODE
HAAR CASCADE CLASSIFIER SEBAGAI PENGGERAK
ROBOT HBE-ROBOCAR VISION

Karya tulis ilmiah berupa TUGAS AKHIR, 25 Juli 2019

M. Thza Mahendra Alamsyah Kuoki; dibimbing oleh Masayu Anisah, S.T., M.T. dan
Amperawan, S.T., M.T.

Analysis of Face Detection With Haar Cascade Classifier Method For Robot
Driving HBE-RoboCAR-Vision

xvi + 56 halaman, 4 tabel, 51 gambar, 9 lampiran

Setiap robot memiliki sistem kontrol yang berbeda-beda, seperti halnya robot
yang menggunakan sensor kamera sebagai penggeraknya. Robot seperti ini sering
dikenal dengan robot vision karena pada robot ini memiliki sensor kamera yang
digunakan sebagai indra penglihatannya yang kemudian dapat diimplementasikan
sebagai penggerak robot. Sistem kamera dapat menerima dan mengolah informasi
dari citra atau objek tertentu, contohnya dalam pendeteksian wajah. Pendeteksian
wajah ini banyak digunakan dalam kehidupan sehari-hari seperti halnya sistem
keamanan dan sistem kontrol. Beberapa metode sistem pendeteksian wajah yang
digunakan ialah haar cascade classifier. Metode haar cascade ini merupakan
penggabungan beberapa konsep yaitu Haar-like Features, Integral Image,
AdaBoost, dan Cascade Classifier yang kemudian dijadikan metode utama dalam
pendeteksian objek. Dalam penelitian ini sistem pendeteksian wajah diaplikasikan
untuk menggerakkan motor servo yang ada pada robot vision, sehingga sensor
kamera pada robot vision dapat mengikuti posisi wajah yang terdeteksi. Hasil dari
pengujian wajah dapat terdeteksi dengan jarak minimal +25cm dan jarak
maksimal £100cm dari sensor kamera. Kemudian pengujian deteksi wajah dari
garis depan dapat terdeteksi 100% dalam kondisi normal (wajah tanpa terhalang
objek lain). Hasil dari pendeteksian wajah dapat menggerakkan motor servo
dalam mengikuti wajah ke kanan ataupun ke kiri dan ke atas ataupun ke bawah.

Kata Kunci : Pendeteksian wajah, Robot Vision, Haar Cascade Classifier, Motor
Servo
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ABSTRACT

ANALYSIS OF FACE DETECTION WITH HAAR CASCADE
CLASSIFIER METHOD FOR ROBOT DRIVING HBE-
ROBOCAR-VISION

Scientific Paper in the form of Final Project, 25™ of July, 2019

M. Ihza Mahendra Alamsyah Kuoki; supervised by Masayu Anisah, S.T., M.T. dan
Amperawan, S.T., M.T.

Analisis Pendeteksian Wajah Dengan Metode Haar Cascade Classifier Sebagai
Penggerak Robot HBE-RoboCAR-Vision

xvi + 56 pages, 4 tables, 51 pictures, 9 Attachments

Each robot has a different control system, like a robot that uses a camera sensor
as its driver. Robots like this are often known as robot vision because this robot
has a camera sensor that is used as a sense of vision which can then be
implemented as a robot driver. The camera system can receive and process
information from certain images or objects, for example in face detection. Face
detection is widely used in everyday life as well as security systems and control
systems. Some methods of face detection systems used are haar cascade classifier.
The haar cascade method is a combination of several concepts namely Haar-like
Features, Integral Image, AdaBoost, and Cascade Classifier which are then used
as the main methods in object detection. In this study the face detection system is
applied to drive the servo motor in robot vision, so that the camera sensor in the
vision robot can follow the position of the detected face. The results of face testing
can be detected with a minimum distance of £ 25 cm and a maximum distance of £
100cm from the camera sensor. Then testing the face detection from the front line
can be detected 100% under normal conditions (face unobstructed by the mask
and the light conditions are quite bright). The results of face detection can move
the servo motor to follow the face to the right or left and to the up or down.

Keywords : Face Detection, Robot Vision, Haar Cascade Classifier, Motor Servo
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