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ABSTRAK

Pada tugas akhir ini, dibuat sistem penjejakan wajah menggunakan
algoritma Fisherface berbasis Raspberry Pi. Kamera terhubung dengan Raspberry
Pi sebagai penangkap citra, dan motor servo digunakan sebagai aktuator yang
terpasang dengan kamera untuk penjejakan wajah. Algoritma Fisherface adalah
metode yang dapat mengekstraksi matriks citra wajah keabuan dengan analisis
gabungan dari Principal Component Analysis (PCA) dan Linear Discriminant
Analysis (LDA) untuk mendapatkan ciri dari citra wajah. Ciri-ciri dari citra wajah
yang didapatkan akan dibandingkan dengan data ciri citra wajah yang telah
disimpan di dalam database menggunakan metode jarak euclidean untuk
mengetahui tingkat kemiripan. Setelah didpatkan posisi wajah, kamera yang
digerakan oleh motor servo akan melakukan penjejakan wajah yang sebelumnya
telah terdeteksi.

Dari hasil realisasi dan data pengamatan terhadap sepuluh objek dengan
masing-masing objek diambil enam data, sistem ini dapat berfungsi sesuai tujuan,
namun tingkat keberhasilan untuk wajah terdeteksi dan motor servo bergerak
mengikuti posisi wajah masih belum maksimal (75%) dikarenakan kecepatan
prosesor Raspberry Pi yang digunakan terbatas.
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ABSTRACT

In this research facial recognition process was done by using Fisherface
algorithm. Raspberry Pi Camera connected to the Raspberry Pi for capturing
image, and servo motors works as an actuator which installed to the camera for
face tracking purpose. Fisherface algorithm able to do feature extraction from
grayscale image by combining PCA (Principal Component Analysis) and LDA
(Linear Discriminant Analysis) for computation. The extracted feature from the
captured image will be compared by an image in the database by using euclidean
distance method to analyze the resemblance of those. After face detected, the
camera which is already installed with servo will track the detected face.

From the realization and experimental results of ten objects, six data for
each object, shown that the system is working as purposed to be, but the chance of
detecting face and the face tracking is not optimal yet (75%) due the limited

processor speed of Raspberry Pi.
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