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ABSTRAK

Dengan kemajuan teknologi sekarang ini, hanya dengan meletakan sebuah
kamera di dalam ruangan, maka kondisi di dalam ruangan tersebut dapat diamati.
Permasalahan yang muncul adalah kamera tidak mampu memberikan informasi
tentang posisi keberadaan manusia dalam ruangan itu, oleh karena itu perlu dibuat
program yang dapat secara otomatis memberikan informasi mengenai posisi manusia
dalam ruangan.

Pada Tugas Akhir ini dibuat sistem untuk mengetahui posisi keberadaan
manusia di dalam suatu ruangan menggunakan sensor kamera webcam dan Raspberry
Pi. Proses pendeteksian menggunakan pemrosesan gambar dari webcam yang akan
membandingkan dua frame menggunakan metode motion detection.

Dari hasil realisasi dan uji coba diperoleh bahwa sistem pendeteksi posisi
manusia dapat berfungsi dengan baik dan sesuai dengan harapan. Tingkat
keberhasilan pendeteksi posisi keberadaan manusia dalam ruangan sebesar 100%
dengan beberapa kondisi yang telah ditentukan.

Kata Kunci : motion detection, Raspberry Pi, webcam.
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ABSTRACT

With nowadays technology, it is possible to observe a room by using and
placing a camera in the room. The problem is camera can not give any information
about any human existence in the room to the system. Because of that, it is needed to
make a program that can give information about human position in a room from
camera to the system.

In this Final Project, a system is made to locate human position in a room
using webcam sensor and Raspberry Pi. Detection process is using processed image
from Raspberry Pi. The process is comparing two frames using motion detection
method.

The result from the realization and the experiments of the system is the
system can detect position of human well. Success rate of position human detection in
a room is 100% with some conditions that have been determined before.

Keywords : motion detection, Raspberry Pi, webcam.
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