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HUMAN FOLLOWER MOBILE ROBOT BASED ON FACIAL LANDMARKS
POINTS

Agung Juli Anda (09011281621127)
Departement of Computer Engineering, Faculty of Computer Science
Sriwijaya University
Email : agungjulianda440@gmail.com

ABSTRACT

Humans have their own characteristics as differentiators from other
humans. In this study, we design a system that can recognize and follow faces as
distinguishing features. Where later the system will be implanted into a mobile
robot with Raspberry. The system in this study uses the Facial Landmarks Points
algorithm to obtain the value of the features on the face that are used as input. The
results from the face capture are then processed by the robot so that the robot
follows the face. The facial landmarks used are the outer corners of the eyes and
nose. With the extracted landmark coordinate values, later the coordinate points at
the outer corner of the eye, the middle point between the eye and nose will be
connected with lines that will form a triangle. Later, the length of the connecting
line will be calculated using the Euclidean Distance formula so that the area of the
triangle is obtained. So that we get feature data that will be trained using the
Support Vector Machine algorithm so that it can recognize faces. This system has

a facial recognition accuracy of 95% and face recognition precision of 90%.

Keywords — Face Detection, Face Recognition, Facial Landmarks, Mobile Robot
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MOBILE ROBOT PENGIKUT MANUSIA BERDASARKAN FACIAL
LANDMARKS POINTS

Agung Juli Anda (09011281621127)
Jurusan Sistem Komputer, Fakultas Ilmu Komputer
Universitas Sriwijaya
Email : agungjulianda440@gmail.com

ABSTRAK

Manusia memiliki ciri khas masing-masing sebagai pembeda dengan
manusia lainnya, dalam penelitian ini merancang sebuah sistem yang dapat
mengenali dan mengikuti wajah sebagai fitur pemebeda. Dimana nantinya sistem
akan ditanamkan ke dalam mobile robot dengan Raspberry. Sistem pada penelitian
ini menggunakan algoritma Facial Landmarks Points untuk mendapatkan nilai fitur
pada wajah yang digunakan sebagai inputan. Hasil dari penangkapan wajah tersebut
lalu diproses oleh robot agar robot mengikuti wajah. Landmark wajah yang
digunakan ialah sudut luar kedua belah mata dan hidung. Dengan nilai koordinat
landmark yang diekstraksi, nantinya titik-titik koordinat pada sudut luar mata, titik
tengah antara mata dan hidung akan dihubungkan dengan garis-garis yang akan
membentuk segitiga. Nantinya panjang garis penhubung akan dihitung
menggunakan rumus FEuclidean Distance sehingga didapat nilai luas segitiga.
Sehingga didapat data fitur yang akan dilatth menggunakan algoritma Support
Vector Machine agar dapat mengenali wajah. Pada sistem ini memiliki akurasi

pengenalan wajah sebesar 95 % dan kepresisian pengenalan wajah sebesar 90%.

Kata Kunci — Face Detection, Face Recognition, Facial Landmarks

,Mobile Robot
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Manusia merupakan makhluk hidup yang memiliki ciri khas dimana dapat
digunakan sebagai pembeda dari manusia lainnya. Salah satu pembeda manusia
satu dengan manusia lainnya adalah wajah. Setiap manusia memiliki bentuk wajah
yang berbeda. Setiap wajah memiliki ciri/fitur khasnya masing-masing. Wajah
masing-masing individu mengandung informasi yang berbeda-beda. Contohnya
adalah ekspresi, jenis kelamin, umur, dan juga ras. Oleh karena itu, dalam teknologi
biometrics atau teknologi pengenalan data biologis, wajah dapat digunakan sebagai
tanda pengenal. Dalam penelitian yang akan dilakukan, proses ekstraksi fitur
dilakukan menggunakan algoritma Facial Landmarks Points untuk mendapatkan
nilai dari fitur-fitur yang akan digunakan. Fitur geometri dipilih karena geometri
merupakan fitur yang tidak mudah terpengaruh oleh cahaya dan gerak[1]. Pada
tugas akhir ini penulis mengaplikasikan sistem pendeteksi dan pelacakan wajah
yang ditanamkan pada mobile robot. Dalam pembuatan mobile robot ini digunakan
single board circuit (SBC) mini yang dikenal sebagai Raspberry pi atau Raspi.
Dibandingkan dengan Personal Computer pada umumnya, Raspberry pi berukuran
lebih kecil, Raspberry pi juga tidak membutuhkan sumber daya listrik yang besar.
Prosesor seperti ini sangat sesuai diaplikasikan pada robot manapun dan bisa
digunakan pada kamera pengawas, monitoring dan sebagainya. Raspberry pi
memiliki kapasitas graphic prosesor sebesar 512Mb hingga 1Gb, maka dari itu
dibandingkan dengan mikroprosesor lain, pemrosesan raspberry pi pada sistem
pengolahan citra cenderung lebih cepat. Sistem pada penelitian ini diprogram
menggunakan bahasa pemrograman Python. Metode yang digunakan untuk
mendeteksi wajah ialah fitur Haar Cascade Clasifier dan pelacakan fitur wajah
pada tugas akhir ini adalah metode Facial Landmarks Detection sebagai algoritma
untuk mendeteksi ciri/fitur wajah, sistem ini menggunakan fitur dari Facial

Landmraks Detection untuk mengetahui nilai jarak antara dua sudut luar mata ,

1



jarak hidung ke titik tengah antara keuda sudut mata , lebar wajah terdeteksi dan
area segeitiga yang terbentuk oleh titik-titik fitur yang digunakan yang nantinya
nilai pada fitur tersebut akan di training menggunakan metode Support Vector
Machine. Apabila nilai jarak dari fitur yang digunakan tersebut diketahui pada
kamera, maka robot mencoba mengenali pemilik wajah, apabila inputan ciri/fitur
dari wajah yang dideteksi oleh robot sesuai dengan nilai fitur yang telah di training,
robot akan bergerak maju menuju ke arah wajah sampai skala lebar wajah

teredeteksi pada kamera mencapai batas yang telah ditentukan.

1.2 Rumusan dan Batasan Masalah
Rumusan masalah yang dibahas pada penelitian ini adalah bagaimana
merancang robot yang dapat mengenali dan mengikuti wajah. Sistem ini
menggunakan Algoritma Facial Landmarks Points untuk mendapatkan nilai fitur
yang digunakan sebagai inputan. Hasil dari penangkapan wajah tersebut lalu
diproses oleh robot agar robot mengikuti wajah. Selain itu pada tugas akhir ini
memiliki beberapa batasan masalah sebagai berikut:
1. Objek yang digunakan dalam sistem pendeteksi ini adalah wajah manusia.
2. Nilai yang akan diambil sebagai inputan adalah koordinat dan nilai jarak
antara kedua sudut luar mata,hidung ke titik tengah antara kedua sudu mata,
lebar wajah terdeteksi dan luas segitia yang terbentuk oleh titik-titik fitur
yang digunakan.
3. Sistem akan membedakan seseorang yang dikenal dengan yang tidak
dikenal dengan men- trainning niali fitur yang digunakan .
4. Hasil akhir berupa bagaimana cara robot dapat megikuti wajah yang

dideteksi.



1.3 Tujuan dan Manfaat
1.3.1 Tujuan
Adapun tujuan yang hendak dicapai dari dilakukannya penelitian ini adalah:

1. Mengimplementasikan pendeteksian fitur wajah berdasarkan Haar Feature
Cascade Clasifier dan metode Facial Lanrdmarks Points untuk mengekstraksi
nilai fitur pada wajah yang dideteksi oleh sistem

2. Melatih sistem yang akan ditanam kedalam mobile-robot dalam mengetahui
wajah yang dikenal dan tidak dikenal menggunakan metode Support Vector

Machine.

1.3.2 Manfaat
Manfaat dari penelitian ini adalah sebagai berikut:
1. Menerapkan sistem interaksi robot pada manusia berdasarkan citra wajah
manusia.
2. Mempermudah proses interaksi antara robot dengan manusia.
3. Menghasilkan suatu sistem pada robot agar dapat mengenali wajah
menggunakan metode Facial Landmarks Detection dan Support Vector

Machine.

14 Sistematika Penulisan

Untuk memudahkan dalam penyusunan tugas akhir ini dan memperjelas isi
dari setiap bab yang ada pada tugas akhir ini, maka dibuatlah sistematika penulisan
sebagai berikut:

BAB I PENDAHULUAN

Bab ini berisi penjelasan secara sistematika pada topik yang diambil.

BAB II TINJAUAN PUSTAKA
Bab ini berisi kerangka teori dan keprangka berpikir.



BAB III METODOLOGI
Bab ini menjelaskan secara bertahap dan terperinci tentang langkah-langkah
yang digunakan untuk mencari, mengumpulkan, dan menganalisa tema

dalam penulisan tugas akhir.

BAB IV PENGUJIAN DAN ANALISA
Bab ini menjelaskan mengenai hasil pengujian yang telah dilakukan dan

analisa terhadap hasil perancangan yang telah dibuat.

BAB V KESIMPULAN
Bab ini berisi kesimpulan sementara tentang apa yang telah didapat dari

beberapa percobaan yang telah dilakukan pada sistem.
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