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e Gerakan anggota tubuh (tangan) yang memiliki
informasi (Wu dan Huang, 1999)

* Kelebihan penggunaan gesture dibanding
perangkat mekanis (Wu dan Huang, 1999):
* Lebih alami
* Lebih mudah dilakukan (dan dipelajari)
e Lebih interaktif
* Lebih banyak variasi

* Dua macam hand gesture:
* Hand gesture statis
* Hand gesture dinamis



Pengenalan Hand Gesture

* Hand gesture yang dilakukan dianggap sebagai
suatu perintah yang harus dilakukan oleh komputer

* Jumlah perintah yang harus dilakukan komputer
bisa lebih dari 1

 Komputer harus dapat mengenali hand gesture apa yang
dilakukan dan menerjemahkannya menjadi perintah

* Pengenalan hand gesture terdiri dari dua tahap,
yaitu tahap akuisisi dan tahap pengenalan (Wu dan
Huang, 1999)



Pengenalan Hand Gesture
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Proses Akuisisi Hand Gesture
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* Mendapatkan hand gesture yang akan dikenali

e Pada penelitian ini ciri (features) yang diambil
adalah bentuk lintasan dari pergerakan tangan
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Bentuk Lintasan
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Lowpass Filter

Tanpa lowpass filter Dengan lowpass filter




Hasil Proses Akuisisi
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Jaringan Syaraf Tiruan

900 neuron 11 neuron




Parameter Backpropagation

Parameter Nilal
Learning rate 0.1
Momentum 0.9

Error maksimum (RMSE) 0.01 (1%)

Neuron input

900 neurons

Neuron output 11 neurons

Hidden neuron 20, 40, 60, 80,
100, 120

Maksimum epoch 3000 epoch




* Pengujian Akuisisi
* Mengukur tingkat keberhasilan akuisisi

* Dihitung dari perbandingan jumlah hand gesture yang
berhasil diakuisisi dengan jumlah hand gesture
keseluruhan yang diujicobakan

* Pengujian Pengenalan
* Mengukur tingkat akurasi pengenalan

e Dihitung dari banyaknya hand gesture yang berhasil
dikenali dibandingkan dengan jumlah hand gesture
keseluruhan yang diujicobakan



Parameter Pengujian Akuisisi

Pengujian | Kondisi Ruangan Jarak  dari
webcam
. Pencahayaan terang 50-60 ¢m
2. Pencahayaan terang 100-120 ¢cm
3. Pencahayaan kurang te- | 50-60 cm
rang
4. Pencahayaan kurang te- | 100-120 cm

rang




Data Uji Akuisisi

* Rekaman video hand gesture dalam kondisi
pencahayaan ruangan dan jarak yang berbeda

Contoh data uji




Hasil Pengujian Akuisisi

Kode Jumlah Jumlah Jumlah Gagal ter- | Keber-
penguji- | hand terakuisisi | terakuisisi | akuisisi hasilan
an gesture benar salah (%)
total)

A 21 6 7 63,64
B |3 8 |2 39.40
C 32 l 0 96,97
D 28 5 0 84,85

Hasil terbaik dari kondisi pencahayaan terang dan
jarak 50-60 cm, tingkat keberhasilan 96.97%




Parameter Pengujian Pengenalan

Ukuran citra masuk-

an (pixel)

Jumlah neuron lapis-

an masukan

Jumlah neuron lapis-

an tersembunyi

=
30x 30

900 20, 40, 60, 80, 100 dan
120

36x25 900 20, 40, 60, 80, 100 dan
120

25x36 900 20, 40, 60, 80, 100 dan
1 20

Tiga macam ukuran citra hasil normalisasi




Data Uji Pengenalan

* Rekaman video berisi 88 hand gesture (11 jenis,
masing-masing 8) direkam dalam kondisi
pencahayaan terang dan jarak 50-60 cm

e Jaringan syaraf tiruan dilatih dengan 330 data
pelatihan dan 550 data pelatihan untuk melihat
pengaruh jumlah data pelatihan terhadap tingkat
akurasi pengenalan



Hasil Uji Akurasi (330 data pelatihan)

No.| Ukuran citra (pixel) Jumlah newron | Tingkat akurasi ( %)
pada lapisan
tersembunyi

1 30x30 20 83.71
Ak . t t . 2 30x30 40 79.76
urasi ter Inggl 3 30x30 60 72,62
0 4 30x30 30 79.76
88'1OA) dengan 3 30x30 100 83.33
uku ran Citra 6 30x30 120 88.10
7 36x25 20 80.95
normalisasi 8 36x25 40 7738
9 36x25 60 76.19
30X3O pixel dan 10 36x25 80 78.57
. 11 36x25 100 72.62
120 hidden 12 36x25 120 80,95
13 25x36 20 75.00
neuron 14 25x36 40 77.38
15 25x36 60 77.38
16 25x36 30 7143
17 25x36 100 72.62
18 25x36 120 75.00




Hasil Uji Akura5| (550 data pelatihan)

Ukuran citra (pixel) Jumlah neuron | Tingkat akurasi (%)
pada lapisan
tersembunyi
1 30x30 20 02,86
] ] . 2 30x30 40 02.86
Akurasi tertinggi | 30130 60 §5.71
4 30x30 80 86.90
95.24% dengan 5 30x30 100 89.29
. 6 30x30 120 05,24
ukuran citra ; s 5% GAE
. . 8 36x25 40 02.86
norma||5a5| 0 36x25 60 86,90
30)(30 p IX€| d an 10 _j’fmxzﬁ 80 86.90
11 36x25 100 85.71
120 hidden 12 36x25 120 88.10
13 25x36 20 01,67
neuron 14 25x36 40 890.29
15 25x36 60 05.24
16 25x36 80 00.48
17 25x36 100 79.76
18 25x36 120 00.48




Pengaruh Jumlah data pelatihan

Kriteria Dengan 330 data | Dengan 550 data
pelatihan pelatihan
Tingkat akurasi tertinggi 88.10% 95.24%
Tingkat akurasi terendah 71.43% 79.76%
Rata-rata tingkat akurasi (keselu- 18.04% 88.96%

ruhan)




Kesimpulan

* Keberhasilan proses akuisisi terbaik sebesar 96.97%
pada ruangan pencahayaan terang dan jarak 50-60
cm

e Ukuran citra normalisasi yang menghasilkan tingkat
akurasi pengenalan tertinggi adalah 30x30 pixel.

* Tingkat akurasi pengenalan tertinggi sebesar
95.24% dengan ukuran citra normalisasi 30x30 pixel
dan 120 hidden neuron

* Penambahan data pelatihan dari 330 menjadi 550
meningkatkan tingkat akurasi pengenalan



Saran

* Perlu dikembangkan metode akuisisi yang lebih
baik untuk meningkatkan tingkat keberhasilan
akuisisi hand gesture

* Waktu pelatihan jaringan syaraf tiruan dengan
algoritma backpropagation dapat dipersingkat
dengan menggunakan algoritma genetika

* Proses pengenalan hand gesture dapat
menggunakan algoritma lainnya seperti Support
Vector Machine, Random Forest atau algoritma
lainnya
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