BAB 2
TINJAUAN PUSTAKA

Dalam bab ini akan diuraikan konsep dan pengerti@mgenai teori-teori
yang akan digunakan di dalam penelitian ini bagkitemum maupun teori khusus.
21 Teori Umum

Subbab ini berisi teori-teori utama yang dijadikeebagai panduan utama
untuk teori-teori lainnya yang digunakan dalam figag skripsi ini.

2.1.1 Interaks Manusia dan Komputer

Menurut (Shneiderman, Plaisant, Cohen, & Jacobsl0:2(, Interaksi
Manusia dan Komputer adalah disiplin ilmu yang berdmgan dengan perancangan,
evaluasi, dan implementasi dari sistem komputegyateraktif untuk digunakan
oleh manusia, dan pembelajaran dari fenomena yiasgsiasikan dengannya.

Dalam perancangan desain antarmukase( interfacg menurut
(Shneiderman, Plaisant, Cohen, & Jacobs, 2010:88)dalapan aturan emas yang
perlu diperhatikan:

1. Berusaha untuk konsisten
Menjaga urutan aksi yang konsisten untuk penangpada situasi yang serupa.
Menjaga konsistensi dalam hal penggunaan terminojagg identik pada
prompts meny dan layar bantu serta konsistensi dalam pengguvaana, tata
letak, huruf kapital, jenis huruf, dan lainnya.

2. Diperuntukkan untuk penggunaan universal
Mengenali berbagai macam kebutuhan yang disebabkden perbedaan
pengguna baik dari pengguna awam sampai ahli, gadpeusia, kelainan dan
perbedaan teknologi. Hal ini bisa dilakukan dengamberikan penambahan
fitur bagi pengguna awam seperti penjelasan darbeean fitur sepert jalan
pintas §hortcu) bagi pengguna ahli.

3. Memberikan umpan balik yang informatif
Memberikan umpan balik untuk setiap aksi yang dikaa oleh pengguna.
Umpan balik diberikan dalam bentuk yang sederhamakuaksi yang sering
dilakukan dan membutuhkan sedikit aksi serta ddsemtuk yang lebih rumit
untuk aksi yang lebih jarang dilakukan dan membkaahbanyak aksi.

4. Mencegah dan menangani kesalahan penggunaan



Merancang sebuah sistem yang dapat meminimalisnggeena melakukan
kesalahan penggunaan sistem. Sistem juga harust dapadeteksi dan
menawarkan langkah-langkah penanganan yang sedgikanerjadi kesalahan
penggunaan oleh pengguna.

5. Merancang dialog untuk memberikan penutupan (koad#tsr)

Urutan aksi dikelompokkan menjadi kelompok awahgeth, dan akhir. Umpan
balik yang informatif pada setiap penyelesaian dabuah kelompok diberikan
untuk memberikan tanda kepada pengguna untuk melande tahapan
kelompok berikutnya.

6. Memungkinkan dan memudahkan pengembalian aksi s@ipglumnya
Merancang sebuah sistem yang memungkinkan pengtapa kembali ke aksi
sebelumnya jika terjadi kesalahan. Dengan adarnya ifii, pengguna merasa
tenang ketika melakukan kesalahan.

7. Mendukung pusat kendali internal
Memastikan pengguna sebagai pengendali utama idgegimsdan sistem yang
memberikan respons kepada pengguna, bukan selalikny

8. Mengurangi beban ingatan jangka pendek
Karena manusia memiliki keterbatasan kapasitagangaformasi dalam jangka
pendek, sistem yang dirancang harus dibuat dalamil@n yang sesederhana
mungkin, pengurangan jumlah transisi window, peryednaan beberapa
halaman menjadi satu, dan memberikan waktu yangpbkgi pengguna untuk
mempelajari sistem yang ada.

(Shneiderman, Plaisant, Cohen, & Jacobs, 2010:88x mengemukakan
bahwa ada faktor lain yang perlu diperhatikan datemancangan desain antarmuka
(user interfacg Faktor yang dimaksud adalah lima faktor manderakur yang
digunakan untuk mengevaluasi perancangan desasrnauita (ser interface
Kelima faktor tersebut adalah:

1. Waktu Pembelajaran
Faktor ini memperhatikan berapa jumlah waktu yabgtdhkan oleh kelompok
pengguna tertentu untuk mempelajari penggunaanntphrperintah yang
dibutuhkan untuk menyelesaikan suatu pekerjaantatms.

2. Kecepatan performa
Faktor ini memperhitungkan jumlah waktu yang dipkan untuk

menyelesaikan suatu pekerjaan atau tugas.



3. Tingkat kesalahan pengguna
Faktor ini memperhitungkan jumlah kesalahan yangade pada saat
pengoperasian aplikasi untuk menyelesaikan seluggs tatau pekerjaan.

4. Daya ingat jangka panjang
Faktor ini memperhatikan bagaimana pengguna meaimartkan pengetahuan
mereka dalam hal penggunaan antarmuka penggises (hterfacg Biasanya
hal ini sering dikaitkan dengan waktu pembelajatan frekuensi penggunaan
antarmuka penggunager interfacg

5. Kepuasan subjektif
Faktor ini memperhitungkan tingkat kepuasan penggterhadap berbagai
aspek antarmuka penggunaér interfacg

2.1.2 Rekayasa Piranti Lunak

Menurut (Pressman, 2010:4), definisi dari pirantidk ataisoftwareadalah:

1. Instruksi-instruksi yang jika dijalankan akan meagtkan fitur, fungsi, dan
performa yang diinginkan.

2. Struktur data yang memungkinkan program untuk mdpodasi informasi
dengan baik.

3. Informasi deskriptif baik dalam bentuk cetak danntbk virtual yang
mendeskripsikan operasi dan kegunaan dari program.

2.1.2.1 Incremental Process Model

Menurut  (Pressman, 2010:41-42), Incremental Proceséodel
mengkombinasikan alur proses yang ada pada prouesel linear dan paralel

seperti pada gambar berikut:
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Gambar 2.1 Incremental Process Model

(sumber: http://3.bp.blogspot.com/-gh2Fi-

p3BLM/UPR2TcOYfel/ AAAAAAAABDU/cXeSWD78vok/s1600/sdivare _enginee

ring_12.pngQ)

Menurut (Pressman, 2010:31), alur proses linear gelksekusi masing-

masing framework activitiesdari lima framework activitiessecara berurutan.

Sedangkan alur proses paralel mengeksekusi satuletidn framework activities

dalam waktu yang bersamaan dengativities yang lainnya. Limaframework

activitiesyang dimaksud adalah:

1. Communication

Mengumpulkan semua informasi dan kebutuhan yanggidikan olehuser

untuk dianalisa pada tahapan berikutnya.

2. Planning

Merencanakan berbagai modul yang akan dikerjakambeu daya yang

diperlukan, serta jangka waktu yang diperlukan.
3. Modeling

Membuat analisis mengenai struktur data yang akagunedkan,

modul

algoritma, rancangan perangkat lunak, dan desacargan layar yang sesuai.

4. Construction
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Melakukan pembuatan program berdasarkan hasil ssvaebelumnya. Pada
tahapan ini juga dilakukan proses pengujidasting untuk memperbaiki
kesalahan yang terjadi pada program.

5. Deployment
Piranti lunak yang telah dihasilkan akan diuji codan dievaluasi oleh
pengguna. Hasil evaluasi yang ada akan digunaksygagesponsetau timbal
balik terhadap tahapancrementberikutnya.

Menurut (Pressman, 2010: 41-42), tahapan pertamg gdakukan dalam
incremental modeladalah core product (mengandung kebutuhan dasar yang
dibutuhkan akan tetapi fitur-fitur pendukung beldmertakan)Core productyang
telah dihasilkan, akan dievaluasi dan akan dikemkam berdasarkan evaluasi
sebelumnya padancrement berikutnya. Hal ini dilakukan untuk menghasilkan
produk yang memenuhi kebutuhaiser dan memberikan tambahan fitur beserta
fungsionalitas yang diperlukan.

Incremental Process Modahemiliki kelebihan untuk digunakan dalam
kondisi sebagai berikut:

1. Dapat diterapkan dalam suatu project yang mempuagggat waktu yang telah
ditetapkan sebelumnya.

2. Memungkinkan untuk dikerjakan oleh jumlah orang gansedikit
(memungkinkan untuk dikerjakan oleh 1 orang) dalpengerjaan setiap
increment

3. Sebagai tambahan, model ini dapat direncanakark nmémgatas resiko teknis.

2.1.3 Unified Modeling Language (UML)

Menurut (Pressman, 2010:841)nified Modeling Languag€UML) adalah
bahasa standar yang digunakan untuk memittbluaprint dari sebuah piranti lunak.
UML dibuat oleh arsitek piranti lunak untuk memban&ngembang piranti lunak
dalam mengembangkan piranti lunak.
2.1.3.1 Use Case Diagram

Use Case Diagramadalah gambaran umum dari semuse casedan
bagaimana mereka saling berelasise Casemendeskripsikan bagaimansser
berinteraksi dengan system dengan cara mendefnisiengkah-langkah yang
diperlukan untuk mencapai tujuan tertentu. Berikutmerupakan contoklse Case

Diagramuntuk aplikasi digitamusic player
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System

convert music file
to new format

download music file
and save to library

capture streaming

music and save to library

User

organize the
library

burn a list of
songs to CD

load a list of
songs to iPod

Gambar 2.2 Use Case Diagram Digital Music Player

Dalam penggunaannydse Case Diagrammemiliki beberapa istilah sebagai
berikut:
1. Actor

Actor digunakan untuk menggambarkan siapapun dan apammberinteraksi
dengan sistem untuk bertukar informasi (Whitter72246).

Actor

Gambar 2.3 Actor
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2. Use Case
Use Casaligunakan untuk menggambarkan fungsionalitas dhntkban sistem
dari sudut pandangActor (Whitten, 2007:246). Sebualuse case juga

menggambarkan urutan aktivitas dan interakgrdalam mencapai tujuan.

UseCaseActor

Gambar 2.4 Use Case

2.1.3.2 Activity Diagram

Activity diagrammenggambarkan pergerakan dinamis dari semua s&tam
bagian dari sebuah sistem yang melalui proses &odéri berbagai tindakan yang
dilakukan oleh sistemActivity Diagram memiliki kemiripan dengarflowchart,
namun Activity Diagram dapat menunjukkan pergerakan yang terjadi secara
bersamaanPressman, 2010:853-855Gambar berikut ini merupakan contoh dari

Activity Diagram

Partition1 Partition2 Partition3

ActionState1

ActionState4 ActionState2 ActionState3

ActionState5

Gambar 2.5 ContohActivity Diagram



14

Dalam penggunaannyéctivity Diagrammemiliki beberapa istilah sebagai

berikut:

1.

Initial Node

Initial node digunakan untuk menggambarkan titik awal proseardactivity
diagram Initial node digambarkan sebagai lingkaran hitam (Pressman,
2010:853).

Gambar 2.6 Initial node

Action Node
Action nodedigunakan untuk menggambarkan proses yang dilakukah
sistem dalamactivity diagram Action nodedigambarkan sebagaounded

rectangle(Pressman, 2010:853).

ActionState1

Gambar 2.7 Action node

Control Flow

Control flow digunakaan untuk menggambarkan alur dari suatu exleke
elemen lainnya dalamctivity diagram Control flowdigambarkan sebagai garis
panah (Pressman, 2010:853).

_
Gambar 2.8 Control flow

Fork

Fork digunakan untuk menggambarkan pemisahan suatusprosejadi dua
atau lebih proses yang konkurdfork digambarkan sebagai persegi panjang
hitam horizontal dengan satu panaput dan dua atau lebih panajutput
(Pressman, 2010:853).
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( ActionState1 )

ActionState4 ( ActionState2 ) ActionState3

Gambar 2.9 Fork

5. Join
Join digunakan untuk menggambarkan sinkronisasi proarg konkurenJoin
digambarkan sebagai persegi panjang hitam horikaeiagan banyak panah
input dan satu panabutput(Pressman, 2010:854).

ActionState4 ActionState2 ActionState3

ActionState5

Gambar 2.10 Join

6. Decision
Decisiondigunakan untuk menggambarkan kondisi seleksi dakamntrol flow.
Decisiondigambarkan sebagai wajik dengan satu pamait dan dua atau lebih
panahoutput Setiap panabutputakan diberi keterangan (Pressman, 2010:854-
856).

ActionState5

.

Gambar 2.11 Decision

2.1.3.3 Class Diagram
Class Diagram adalah diagram yang memberikan gambaran statis atau
struktural dari sebuah sister@lass diagramtidak menunjukkan sifat dinamis dari

komunikasi antar objek dari class-class yang adia geagram Elemen utama dari
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class diagramadalah kotak yang merepresentasildass dan interface. Sebuah
class diagramjuga dapat menjelaskan mengenai relasi awotass (Pressman,
2010:842-843). Gambar berikut ini merupakan cou@iClass Diagram

Customer Order
-name -date
-location -number
+sendOrder() 1 * +confirm()
+receiveOrder() +close()

I AN

SpecialOrder NormalOrder
-date -date
-number -number
+confirm() +confirm()
+close() +C|‘059()
+dispatch() +dispatch()
+receive()

Gambar 2.12 ContohClass Diagram

Dalam penggunaanny#&;lass Diagrammemiliki beberapa istilah sebagai
berikut:
1. Class
Classmerupakan sebuabmplate cetakan ataprototypeyang menggambarkan
sebuah objek. SebuaiassdalamClass Diagramterdiri atas 3 bagian, yaitu
namaclass attribute, danoperation Attribute merujuk kepada suatu data yang
dimiliki dan diketahui oleh objek darclass terkait. Attribute umumnya
diimplementasikan sebagai variabel dala@ass Operation menunjuk ke
sesuatu yang dapat dilakukan otdfjekdari classterkait. Operationumumnya

diimplementasikan sebagaiethoddalamClass(Pressman, 2010:842)
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MyClass
-MyAttribute
+MyQOperation()

Gambar 2.13 Class

Type
Type menggambarkan jenis atau tipe dari sugttubute atauoperation Type
ditulis dengan mengikuti nanettribute atauoperationdan dipisahkan dengan

tanda titik dugPressman, 2010:842-843)

MyClass
-MyAttribute : string
+MyOperation()

Gambar 2.14 TypedalamClassDiagram

Visibility

Visibility digunakan untuk mendeskripsikan hak akdas suatuattribute atau
operationdalam suatClass(Pressman, 2010:842-843). Berikut ini adalah lgaba
tipe darivisibility:

Tabel 2.1 TabelVisibility

Visihility Simbol Deskripsi
Private - Hanya dapat diakses ol€ttassyang memiliki.
Public + Dapat diakses oleBlasslainnya.

Hanya dapat diakses ole@ilass yang memiliki

Protected # ) ) _
serta turunamherit) dari Classtersebut.
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4.

Interface

Interfacemerupakan elemen datilass Diagramyang mendefinisikan sejumlah
operation untuk diimplementasikan ke dalaf@lass atau elemen lainnya.
Interface dalam Class Diagramterdiri atas namanterface (dengan tambahan
kata “<<interface>>") daoperation(Pressman, 2010:843)

«interface»
InterfaceExample

+getExample() : string

Gambar 2.15 Interface

Generalizaton

Generalization digunakan untuk mendeskripsikan relasi berupa amun
(inheritanc§ dalamClass Diagram InheritancepadaClass Diagrammelibatkan
minimal 2 Class vyaitu superclassdan subclass Generalization digambarkan
sebagai sebuah panah dengan garis lurus dan mah pagitiga padsuperclass
(Pressman, 2010:843).

MyClass
-MyAttribute

+MyOperation1()
+MyOperation2()

ChildClass
-ChildAttribute
+ChildOperation()

Gambar 2.16 Generalization

Association

Associationdigunakan untuk mendeskripsikan relasi struktunatamClass
Associationrumumnya digambarkan sebagai garis penuh dan dédyt label
untuk mengindikasikan peran datiasstersebut. Garis penuh dengan panah
pada salah satu ujungnya dalgdhass Diagram mengindikasikanone-way
navigability association Assocationjuga menyatakan adanya ketergantungan

(dependengy antara Class yang berhubunganMultiplicity digunakan untuk
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menyatakan jumlalbbjek dari suatilClassyang memiliki hubungamassociation
dengarClasslainnya.Multiplicity dinyatakan dengan satu atau jarak bilangan bulat
positif di tiap ujung gariassociation(Pressman, 2010:844-84Berikut ini adalah
berbagai tipe damultiplicity:

Tabd 2.2 TabelMultiplicity

Multiplicity Simbol Deskripsi
Associationmelibatkan satu atau tidak
Zero or one 0...1 .
ada objek
Exactly one 1 Associatiormelibatkan tepat satu objek|
Many * Associatiormelibatkan banyak objek
Associationmelibatkan satu atau banyak
One or many 1...* _
objek
Association melibatkan banyak objek
Zero or many 0..* ) .
atau tidak ada sama sekali
Aggregation

Aggregation digunakan untuk mendeskripsikan relasi kepemililaamar Class

Kepemilikan dalamaggregationmendefinisikan suatClass sebagai bagian dari
Class lainnya. Tiap Class yang memiliki hubungarAggregationtetap bersifat
independent(tidak memiliki ketergantungan)Aggregationdigambarkan sebagai
garis penuh dengan salah satu ujungnya berupakoenjik (Pressman, 2010:845).

Class2
-MyAttribute
+MyOperation()

1
1

Class1
-OtherAttribute
+OtherOperation()

Gambar 2.17 Aggregation
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8. Composition
Compositionmemiliki kesamaan dengaggregation Perbedaannya adalah adanya
kepemilikan atau ketergantungan yang kudependet) antar Class dalam
composition Compositiondigambarkan sebagai garis penuh dengan salah satu
ujungnya berupa bentuk wajik berwarna hitam (Press2010:845).

Class2
-MyAttribute
+MyOperation()

1
1

Class1
-OtherAttribute
+OtherOperation()

Gambar 2.18 Composition

2.1.3.4 Sequence Diagram

Sequence Diagranadalah diagram yang digunakan untuk menunjukkan
komunikasi dinamis antar objek selama proses eksdberlangsungSequence
Diagram juga menggambarkan adanya berbagai pesan yangndi&ntar objek
untuk menyelesaikan suatu proses (Pressman, 2@)0Bdrikut ini adalah contoh

dari Sequence Diagram

:ObjectA :ObjectB :ObjectC
| MessageA | MessageB |
| | |
MessageC
e ___________
MessageD |
K e L I
| |
L | |
| | |
| | |
| | |
| | |
X X X

Gambar 2.19 ContohSequence Diagram
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Dalam penggunaanny8equence Diagratmemiliki beberapa istilah sebagai
berikut:
1. Lifelines
Lifelines digunakan untuk menggambarkan jangka waktu dariusimance
objek atauole. Lifelinesdigambarkan sebagai garis putus-putus di bawatk obje
(Pressman, 2010:849).

Gambar 2.20 Lifelines

2. Instance Role
Instance roledigunakan untuk menggambarkarstanceyang terlibat dalam
suatu prosednstanceumumnya menunjuk ke suatu objek. Nama d@siance
role dapat diawali tanda titik dua jika mengacu padauabkbobjek (Pressman,
2010:849).

:Object1

Gambar 2.21 Instance

3. Activation bar
Activation bardigunakan untuk menggambarkan lama waktu ekselustus
operasiActivation bardigambarkan sebagai persegi panjang putih piediaes
(Pressman, 2010:849).

Gambar 2.22 Activation bar
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4.

Messagesgcall)

Messages(call) digunakan untuk menggambarkan pesan yang dikdan
instancepengirim ke penerimaMessageqcall) digambarkan sebagai sebuah
garis panah penuhdengan naop&rationyang dieksekusiMessagegcall) juga
dapat berisi parameter, jenis sem#urn type dari operationyang dieksekusi.
Jikainstancepengirim dan penerima sama, maka panah dapat mankembali

ke instanceyang sama (Pressman, 2010, 849-851).

MessageA
>

Gambar 2.23 Messages (call)

Messagegreturn)
Messagegreturn) digunakan untuk menggambarkan pesan balasghy) dari
instance penerima ke pengirimMessagegall) digambarkan sebagai sebuah

garis panah putus-putus (Pressman, 2010, 849).

MessageC

Gambar 2.24 Messages (return)

Interaction frames

Interaction framesligunakan untuk menggambarkan proses perulangkksse
dan struktur kontrol lainnya dalareequence diagraminteraction frames
digambarkan sebagai sebuah persegi yang melipgigen isi darisequence
diagram(Pressman, 2010:850).

Alt )

Gambar 2.25 Interaction frames
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7. Object destruction
Object destructiomligunakan untuk menggambarkan suatu objek yang tada
digunakan.Object destructiondigambarkan sebagai sebuah tanda X di akhir
lifelines (Pressman, 2010:851).
2.2 Teori Khusus
221 Computer Vision
Computer Visioradalah suatu bidang ilmu yang bertujuan untuk nuddak
transformasi data dari suatu gambar ataleo camerake dalam suatu keputusan
atau representasi yang baru. Semua transformagi gdakukan bertujuan untuk
mencapai tujuan tertentu. Suatu sistem mesin hdagat melihat urutan angka dari
suatu gambar. Oleh karena itomputer Visiorbertujuan mengubah sistem mesin
dapat mengidentifikasi suatu gambar, seperti wajah rupa manusigComputer
Visiondapat diterapkan dalam berbagai area sepertiikolb@xt recognitionanalisis
medis, game denganAugmented RealityAR), dan lainnya (Bradski & Kaehler,
2008:2-3).
2.2.2 Kinect
Menurut (Catuhe, 2012:17Kinectadalah alat pendeteksi gerakan dan suara
untuk digunakan padébox360 danXboxOneyang diproduksi oleMicrosoft Pada
tanggal 16 Juni 201Microsoft merilis Kinect SoftwareDevelopmenKit (Kinect
SDK) yang dapat digunakan oleh para pengembang piramiak untuk
memgembangkan aplikasi yang menggunakidmect Aplikasi yang ingin
dikembangkan dapat menggunakan bahasa pemrogr@san C#, atau Visual
Basic dengan menggunakan bantuan piranti ludadcosoft Visual Studio 2010
Kinectmemiliki beberapa fitur utama yang meliputi:
1. Rawsensorstreamyang dapat digunakan untuk mengakses informasidéath
sensor color camerasensoy danmicrophonearray.
2. Skeletal Tracking yang dapat digunakan untuk mendeteksi skeleton dar
pengguna yang berada dalam jangkauan jarak patdaagt
3. Advancedaudio capabilities yang memiliki beberapa kegunaan utama seperti
effective noise suppressi@coustic echo cancellatipbeamforming and source
locatization.

4. Dokumentasi dan contalode
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Kinect menggunakan color camera untuk menghasilt@or stream dan

depth stream yang dapat digunakan untuk mengukak jantara camera terhadap
berbagai titik (Catuhe, 2012:12-14)

Gambar 2.26 Kinect

(sumber: https://upload.wikimedia.org/wikipedia/aoons/6/67/Xbox-
360-Kinect-Standalone.png)

Color camerayang dimiliki oleh Kinect dapat menangkapideo dengan

resolusi dan format sebagai berikut:

1.

640 x 480 pada tingkat Jamesper second(FPS dengan formated, green
andblue (RGB.

1280 x 960 pada tingkat Itamesper secondFPS dengan formaRGR

640 x 480 pada tingkat IBEamesper secondFPS dengan formaYUV.

Kinect memiliki batasan-batasan penggunaan tertentu agalggunaan

sensor dan camera yang ada pKd#ect dapat bekerja secara optimum. Batasan-

batasan tersebut adalah:

1.

2
3.
4

Sudut pandang horizontal sebesar 57 derajat.

Sudut pandang vertikal sebesar 43 derajat.

Berada pada suhu ruang&rs&mpai dengan $Eelcius.

Jarak pengguna yang berada pada 1.2 sampaardéngieter untulstandard
mode(0.4 sampai dengan 3 meter unhgar modg

Jangkauanlepth yang dihasilkan berada pada jangkauan 400 mm umgak

modesampai 8000 mm untukandard mode
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57° Horizontal

43" Vertical

| | ~

| —2r ﬂ
. 10%6" .

13!1 "
Gambar 2.27 Jangkauan jarak pandaKkmect

(sumber: (Webb & Ashley, 2012:69-75))

Penelitian ini menggunakaKinect karena dapat mendeteksi nildepth
dengan cukup akurat dan mendeteksi infornoast locationdari skeletonpengguna.
Kinect Depth Data

Depth Camerayang dimiliki olehKinect dapat menghasilkadepth stream

dengan resolusi sebagai berikut:

1. 640 x 480.
2. 320 x 240.
3. 80 x60.

Sebagai contoh, resolusi 640 x 480 berarti terdég@t x 480pixel pada
depth streamyang berarti terdapat 3072fel padadepth streanyang dihasilkan.
Setiap pixel padaepth framedirepresentasikan dalam bentuk 16 bit data, dengan
perincian sebagai berikut:

1. 13 bit untuk jarak sensor terhadap objeé&pth).
2. 3 bit untuk deteksi keberadaan objek manydiayer inde.
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0000 1010 1101 0111
| 5 21 1 8 7 3 | 0 |

Depth Bits Player Index
Gambar 2.28 Strukturl6-bit pada setiapgepth pixel

Untuk mendapatkan nilai jarakepthberdasarkan 13 bit di atas, dibutuhkan
operasi bitwiseshift right sebanyak 3 bit paddepth pixel Sebagai contoh, misalkan
diketahui struktur 16 bit pada depth pixel adakabagai berikut:

0011 1001 0110 1100
Maka, hasil operadiitwise shift rightsebanyak 3 bit adalah sebagai berikut:
0000 0111 0010 1101

Depth Pixel Bits 0011 1001 0110 1100
Shifted 3 Bits Right 0000 0111 0010 1101
2.2.2.1 Pixel Filtering

Depth Camerayang dimiliki olehKinect dapat menghasilkadepth stream
dengan resolusi sebagai berikut:
1. 640 x 480.

2. 320 x 240.
3. 80 x 60.

Dari tiga jenis resolusiepth streanyang ada, resolusi 640 x 480 merupakan
resolusidepth streanterbesar yang dihasilkan ol&inect SensarNamun, kualitas
depth streamyang dihasilkan masih memiliki tingkatoise yang cukup besar.
Gambar berikut ini merupakan contoh dari degitkamyang dihasilkan oleKinect

Sensor
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Gambar 2.29 ContohDepth Stream

(sumber: http://www.codeproject.com/KB/audio-vid&b7/974/noisyintro.JPG)

Berdasarkan gambar di atas, objek yang berada tkdiat kesensor Kinect
akan berwarna lebih terang, sedangkan objek yaragladebih jauh akan berwarna
lebih gelap. Apabila objek berada di luar jangkajemak pandang senséiinect,
maka objek akan digambarkan berwarna putih. Sélaipada gambar di atas setiap
objek tergambarkan kurang memiliki bentuk yang tteraBentuk yang kurang
teratur seperti pada gambar di atas akan mempédndssil pada proses pengukuran
berdasarkaiKinect Depth Data

Menurut (Sanford, 2012)Pixel Filtering adalah metode yang digunakan
untuk memperhaluslepth data yang dihasilkan dengan cara mengurangi jumlah
noiseyang ada paddepth datayang dihasilkan. Algoritma yang dilakukan dalam
metodePixel Filtering adalah sebagai berikut:

1. Hitung jarak dari sensor terhadap objek untuk pgtiael yang ada pad#epth
stream

2. Cari pixel yang memiliki jarak 0 milimeter atau bda di luar jangkauan jarak
pandang KinectPixel ini yang akan disebut sebagaxel candidate

3. Buat dua buah area yang mengelilingi pigahdidatetersebut. Kedua area ini
akan disebut sebagainer banddan outer band Fungsi dari kedua area ini
adalah untuk mencari pixel-pixel yang memiliki jadebih dari O milimeter di
dalam areanya masing-masing.

4. Untuk area di dalamnner banddan outer band hitung jumlahpixel yang

memiliki jarak lebih dari O milimeter.
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5. Jika jumlah non-0 pixel pada salah satu dari keahem telah melebihi batas
tertentu, maka nilai depth untykxel candidate akan digantikan dengan nilai
modus dari non-@ixel yang ada pada kedua area.

Gambar berikut ini merupakan penjelasan aneer banddan outer band

dari algoritmaPixel Filtering

X Axis

Y Axis

Y4
y
Va//
Quter Band of Filter Matrix //
InnerBand of Filter Matrix
Candidate Pixel /
Depth Array

Gambar 2.30 Inner Band danOuter Banddari Candidate Pixel

(sumber: http://www.codeproject.com/KB/audio-vid&b7974/filter.JPG)

2.2.2.2 Weighted Moving Average
Menurut (Sanford, 2012)Weighted Moving Averagadalah metode yang

digunakan untuk mengurantiicker padadepth datayang disebabkan oleh adanya
noise padalepth data Tahapan algoritma yang digunakan dalam meWeehted
Moving Averagedalah sebagai berikut:
1. Inisialisasi queue yang akan digunakan untuk menyimpan beberpae

terakhir daridepth stream

Ambil frameterakhir dardepth streandan simpan ke dalaqueue

Beri nilai beban dengan ketentuan nilai terbesaukuframe terbaru dan nilai

terkecil untukframeyang tersimpan paling awal.
4. Jumlahkan nilai dari setiap pixel untuk koordinatlan y tertentu dari setiap

framedengan formula sebagai berikut:

sum(x,y) = iﬂ[xr}’ Wy
i=1
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Di mana:

e sum(x,¥) merupakan nilai penjumlahan untuk setipjxel pada 5frame
terakhir untuk koordinafzx, v)

*  fi(x y) merupakan nilapixel untuk koordinalx, v) pada Srameterakhir

* w; merupakan bobot yang diberikan untuk sefrapne dan nilainya bervariasi

antara 1-5

5. Hitung nilai rata-rata untuk setiap nileim (x, y) dan simpan sebagai nilai baru

bagi pixel pada koordinat x dan y padkpth data Formula yang digunakan
untuk menghitung nilai rata-rata adalah sebagakier

avg(x,y) = M

Di mana:

» awg(x,y) merupakan nilai rata-rata untuk setjsipel pada Sframeterakhir
untuk koordinai(x, )

» sum(x,y) merupakan nilai penjumlahan untuk setpigel pada 5frame
terakhir untuk koordinafx, y)

2.2.2.3 Kinect Depth Data Measurement

Menurut Webb dan Ashley (2012:69-75), posisi kooatli X dan Y dari
masing-masinglepthpixel yang dihasilkan tidak berhubungan dengan penguakura
lebar dan tinggi dari sebuah objek yang sebenamgaun, pengukuran lebar dan
tinggi dari sebuah objek berdasarkatepth pixel yang dihasilkan sangat
memungkinkan untuk dilakukan. Faktor-faktor yangpata digunakan untuk
melakukan pengukuran berdasarki@pth pixeladalah:
1. Jangkauan pandangan kamera Kinect sebe8diosizontal dan 43vertikal.
2. Jarakdepth value
3. Perhitungan trigonometri

Gambar berikut akan memberikan ilustrasi pengukdrardasarkardepth

pixel dengan menggunakan faktor-faktor di atas:
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o]

| b i@i

e Player
d:
b = opposite i b = dian (28.5)
d = depth i & ~ ﬂ
Wp = player pixel width \ g7 320 2b
285 r 2Wp)

Wr = player real width F:= W

Gambar 2.31 llustrasi pengukuran lebar dan tinggi menggunalepth pixel
(sumber: (Webb & Ashley, 2012:69-75))

Dimana:

e d adalah jaraklepth valuesetiappixel.

« Wp adalah lebar objek yang diukur dalam satpiae!.

« Wr adalah lebar objek yang sesungguhnya dalam satater atau centimeter.
e W adalah lebar dari resoludepth streamyang dihasilkan olelKinect sensor

(biasanya bernilai 640 atau 320).

e H adalah tinggi dari resolusiepth streanmyang dihasilkan oleliKinect sensor

(biasanya bernilai 480 atau 240).

Sebagai contoh, diketahui jaralepth value(d) berdasarkarsensorKinect
adalah 1500 mm, lebar objek dalamel (Wp) adalah 9(pixel, lebar resolusiepth
stream (W) adalah 64Qpixel. Maka lebar objek sesungguhnyéx) berdasarkan

pengukuran didapat berdasarkan perhitungan berikut:
b=d xtan(28.5) = 1500 mm X 0543 = 814.434

2b X Wp 2 X 814.434% 90
T 640 640

Wr = 229,059 mm

Perhitungan tinggi objek berdasarkdepth pixelmenggunakan standar yang
sama, namun parameter yang digunakan adalah toiggk dalam satuan pixel

(Hp), tinggi resolusdepth strean{H) yang dihasilkan oleKinect sensqgrdan besar

sudut pandang dakiinect sensosebesar £3vertikal.
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2.2.2.4 Pengukuran Langsung Bagian Tubuh
Pengukuran langsung pada bagian tubuh dilakukagagealat ukur panjang.
Pengukuran dilakukan pada bagian tubuh lebar bstou(der width, lingkar dada
(chest width, lingkar pinggul kip width), dan panjang tubuh bagian atas.
Pengukuran pada lebar balahdulder width dilakukan dengan mengukur
panjang antara 2 titik perpanjangan ketiak padai lselsara vertikal. Gambar berikut

ini menunjukkan pengukuran pada lebar batoglder width.

W
!
|

(\

Gambar 2.32 Pengukuran pada Lebar Batshh@ulder widtm

(sumber: https://www.tailorstore.com/mens-body-reaments.pdf)

Pengukuran pada lingkar dadanést width dilakukan dengan melingkarkan
alat ukur panjang pada bagian dada di titik-tiikuar pada dada. Gambar berikut ini

menunjukkan pengukuran pada lingkar dada.
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B | e

Gambar 2.33 Pengukuran pada Lingkar Daddnést width

(sumber: https://www.tailorstore.com/mens-body-sueaments.pdf)

Pengukuran pada lingkar pinggul dilakukan dengatinglearkan alat ukur
panjang pada bagian pinggul di titik-titik terluaada pinggul. Gambar berikut ini
menunjukkan pengukuran pada lingkar pinggul.

T -

Gambar 2.34 Pengukuran pada Lingkar Pingghig width

(sumber: https://www.tailorstore.com/mens-body-measents.pdf)

Pengukuran pada panjang tinggi bagian atas tubopggp@a dilakukan dengan
mengukur panjang antara bahu dan pinggul. Gambaikubeini menunjukkan
pengukuran pada tinggi tubuh bagian atggpér body height
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Gambar 2.35 Gambar Pengukuran Tubuh Bagian Atdpgder Body Height

(sumber: https://www.tailorstore.com/mens-body-reaments.pdf)
2.2.2.5 Pengukuran Tidak Langsung

Pengukuran tidak langsung dilakukan dengan mend@uri&inect sebagai
alat bantu. Pengukuran dilakukan untuk panjangrlebhu ghoulder width, lebar
dada ¢hest width, lebar pinggul ip width), dan panjang tubuh bagian atapger
body height Pengukuran pada keempat bagian tubuh tersebitiry berdasarkan

panduan pada gambar berikut ini.
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Gambar 2.36 Panduan Pengukuran Panjang Bagian Tubuh

(sumber: (Gultepe & Gudikbay, 2014))

Pengukuran pada lebar batshdqulder width dilakukan berdasarkan pada
poin nomor 7 pada gambar 2.43. Lebar bahu didapetasarkan titikskeleton
ShoulderCentepada tubuh yang dideteksi ol&inect Berdasarkan titik skeleton
ShoulderCenterditarik garis horizontal pada tubuh pengguna dkan dihitung
jumlah pixel sepanjang garis horizontal tersebutidgarkan metodkinect Depth
Data Measurement.

Pengukuran pada lebar pingghlg width dilakukan berdasarkan pada poin
nomor 8 pada gambar 2.43. Lebar pinggul didapatdsarkan titik skeleton
HipCenter pada tubuh yang dideteksi olekinect Berdasarkan titik skeleton
HipCenter ditarik garis horizontal pada tubuh pengguna dkan dihitung jumlah
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pixel sepanjang garis horizontal tersebut berdasarketodeKinect Depth Data
Measurement.

Pengukuran pada lebar dadehd€st width dilakukan berdasarkan titik
skeletonShoulderLeftdan ShoulderRightpada tubuh yang dideteksi oléinect
Nilai panjang lebar dadalfest width dihitung berdasarkan jarak antara kedua titik
tersebut dengan menggunakan fornttlelidean Distance
2.2.3 Microsoft XNA

Microsoft XNA adalah kumpulariools denganruntime environmentyang
terorganisir yang dikembangkan olkhcrosoft dengan tujuan untuk pengembangan
video gamedan manajemervideo game XNA dibangung berdasarkarNET
Frameworkyang dirancang untuk berjalan patfandows NTWindows PhoneXbox
360 Windows XP Windows Vistadan Windows 7 Aplikasi yang menggunakan
XNA Frameworksecara teknis dapat ditulis dengan bahasa penmnagrayang
mendukungNET FrameworlsepertiC#.NETdanVB.NET Keuntungan penggunaan
XNA Frameworkdalam pembuatan aplikasi adalah dukungan dalamammgtkan
model 3D (Jaegers, 2012:1-2).

2.24 KinectXNAGui Framework

KinectXNAGuiFrameworkdibuat dengan tujuan untuk mempermudah proses
pembuatan tampilan aplikasi yang menggunakisd Frameworksebagai dasar dari
aplikasi. Kelemahan dari penggunaa¥NA Framework adalah tidak adanya
dukungan untuk membuat tampilan layar yang mudahcepat, sehingga tampilan
layar perlu dibangun sejak awal pembuatan aplikasiectXNAGui Framework
mengintegrasikan dasar-dasar tampilan layar yangggumakanXNA Framework
dan interaksi pengguna dengdéinect
225 FuzzyLogic

Fuzzy Logicmerupakan salah satu bentuk danulti-value logic yang
menentukameasoningberdasarkan perkiraan, dibandingkan derrgassoningyang
tetap dan pasti. Apabila dibandingkan dengan logikar, variabel padfuzzylogic
dapat memiliki nilai kebenaran yang berada padeangr[0 — 1] (Ross, 2010:132).

Proporsi dari nilai kebenaraf{P)) dapat dinyatakan sebagai berikut:

T(P) =pylx), O0Zp, =1
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Pendekatanfuzzy memiliki kelebihan pada hasil yang terkait dengan
pengenalan pola dan pengambilan keputusan dalatiskgrang tidak pastBerikut
ini adalah berbagai alasan mengenai penerfpary Logiadalam kehidupan:
1. KonsepFuzzy Logianudah dimengerti.
Fuzzy Logicangat fleksibel.
Fuzzy Logianemiliki toleransi terhadap data yang tidak tentu.

Fuzzy Logianampu memodelkan berbagai fungsi nonlinear.

a M 0D

Fuzzy Logicdapat membangun pengalaman para pakar dalam spld@pa
harus melalui proses pelatihan.
2.2.5.1 Himpunan Fuzzy (Fuzzy Set)

Menurut (Ross, 2010:34), himpunéuezy(fuzzy sgtadalah himpunan yang
mengandung berbagai variasi derajat keanggotaadmuaSehimpunanFuzzy (A)

dapat dinyatakan sebagai berikut:

4= {Fﬂ(xﬂ FA( j } _ {ZPA(?‘:]
*1

HimpunanFuzzymemiliki 2 atribut, yaitu:

1. Linguistik, yaitu penamaan suatu grup yang mewakuatu keadaan atau
kondisi tertentu dengan menggunakan bahasa alapgrts panas, dingin, dan
hangat.

2. Numeris, yaitu suatu nilai (angka) yang menunjukikaran dari suatu variabel
seperti: 10, 20, dan 30.

Berikut ini adalah contoh interpretasi dari himparfazzydengan variabel

berupa temperatur:

WAL hot

temperature —s=—

Gambar 2.37 HimpunanFuzzydengan variabel temperatur

(sumber: http://m.eet.com/media/1158143/fuzzy.jpg)
2.2.5.2 Fungs Keanggotaan (Membership Function)
Fungsi keanggotaan mémbership functign adalah kurva yang

mendefinisikan bagaimana setiap titik pada ruamytirdipetakan ke sebuah nilai
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keanggotaan (derajat keanggotaan) yang bernilaiadpai 1. Sebuah fungsi

keanggotaan dapat terdiri dari bagian, yaitu:

1. Core adalah daerah dari fungsi keanggotaan dimana elema®arah
tersebufx)memiliki nilai derajat kenggotaan pentiy (., = 1).

2. Support adalah daerah dari fungsi keanggotaan dimana aledserah

tersebufx) memiliki nilai derajat kenggotaan yang lebih besdari 0
(F’A(:{] = D)'
3. Boundariesadalah daerah dari fungsi keanggotaan dimana eletaemnah

tersebufx) memiliki nilai derajat kenggotaan yang lebih bedari O tetapi tidak

penuh 0 < gy, < 1).

1.0 p— | tall (n =1.0)
sharp-edged
membership
degree of function for
membership, p TALL
0.0 | not tall {u =0.0)
height
ii

| definitely a tall
‘ person (i = 0.95)

1.0

continuous
membership
degree of function for

- TALL
membership, p really not very

‘ tall at all (n="0.30)

0.0

height

$ @

Gambar 2.38 Fungsi Keanggotaan

(sumber: http://mww.mathworks.com/help/releases2uzzy/fuzzy tall.png)

Suatu himpunafruzzydisebut normal jika memiliki minimal 1 elemen yang
memiliki nilai derajat kenggotaan penuh. Berikut iadalah berbagai fungsi
sederhana yang dapat digunakan sebagai pendekatak mendapatkan derajat
keanggotaan:

1. Representasi Linear
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Representasi linear memetakan derajat keanggotaa®iagai suatu garis lurus
sederhana (naik atau turun). Representasi ini digam untuk suatu masalah
yang belum tentu atau jelas. Fungsi keanggotaamn régresentasi linear
dinyatakan sebagai berikut:

1. Representasi Linear Naik, seperti pada gambar dtterik

a b

Gambar 2.39 Representadiinear Naik

0; x=a

Fungsi keanggotaap;,, = {;—; a<x<b
1l: x=b

2. Representasi Linear Turun, seperti pada gambakuieri

a b

Gambar 2.40 Representadiinear Turun

1; x=<a

Fungsi keanggotaam;., = Z_—;; a<x<bh

0: x=b

2. Representasi kurva segitiga
Representasi linear memetakan derajat keanggotassehagai suatu segitiga,

seperti pada gambar berikut:



39

 J

a b C

Gambar 2.41 Representasi Kurva Segitiga

Fungsi keanggotaam;,., =

3. Representasi Kurva Trapesium

Representasi linear memetakan derajat keanggotaa®iagai suatu trapesium

(beberapa titik memiliki nilai derajat keanggotgaanuh), seperti pada gambar
berikut:

4

detnain

0:x=awx =d
;:E, a<x=<b
Fungsi keanggotaan; ., = 1Lt b<x<c
T c<x<=d
d—c

2.2.5.3 Defuzzfication

Defuzzificationadalah proses konversi nilai dari nilai yang batguzzyke

nilai tertentu berdasarkan himpurfazzyserta komposiduzzy rule
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Lol X taken once

center of gravihy
-

-
-~

X

CPISP ouiput

Gambar 2.43 GambardefuzzificationCoG)

Output fuzzy diperoleh melalui eksekusi dari beberapa fungsi
keanggotaafuzzy. Terdapat beberapa metode yang dapat digunakan pradas
defuzzificationdiantaranya sebagai berikut:

1. CoG (Center of Gravity)
Metode ini mengambil nilai tengah dari seluruh fsingkeanggotaan
keluaranfuzzyyang ada. Nilai tengah didapat dari nilai titik d&tedari suatu
bidang. Formula untuk menghitung nitaitputCoG adalah sebagai berikut:

Xu(z) x z

CoG(z) = a0

Di mana:

e zadalah titik berat dari masing-masing simetrigiirkeanggotaan

« ul(z) adalah nilai pada kurva pada titik
e (CaG(z)adalah nilai outpuiuzzyberdasarkaCenter of Gravity
2. Max Membership Principle

Metode ini  mengambil nilai fungsi keanggotaan tedve dari

keluaranfuzzyyang ada untuk dijadikan sebagai ndatput
2.2.6 Uji Modified Thompson Tau

Menurut (John M.Cimbala, 2011), uji statistitodified Thompson taadalah

uji statistik yang digunakan untuk menentukan apak@&mbuang atau menyimpan
sebuah data yang disuspect sebagai penailatligf) dalam sebuah sampel yang
terdiri dari variabel tunggal. Pencilaouglier) didefinisikan sebagai data yang secara
statistik tidak konsisten dengan keseluruhan data yada. Prosedur yang digunakan
dalam uji statistitModified Thompson taadalah:
1. Hitung nilai rata-ratax) dan standar devig®) dari sampe(in)

2. Untuk setiap nilai dari data, hiturdy = |x, = %[,i = 1,2,3,...n
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3. Hitungr = —2——

Dimana:

» n =Banyaknya nilai dari data.

» t= = Nilai kritis yang ditetapkan.

z

Nilai T juga dapat diperoleh dari taldbdified Thompsom berikut:

Tabel 2.3 TabelModified Thompson

Values of the Modified Thompson 7
n T n T n T
3 1.1511 21 18891 40 19240
4 14250 22 18926 42 1.9257
5 15712 23] 18957 44 1973
6 1.6563 24 1.8985 46 19288
7 1.7110 25| 1.9011 48] 1.9301
8 1.7491 26 18035 50 19314
9 1.7770 27| 19057 ss| 19340
10 1.7984 18 1.9078 60 19362
11 1.8153 29| 19096 65 19381
12 1.8290 30 19114 70 1.9397
13 1.8403 3] 19130 80| 19423
14 1.8498 32 19146 80 1.9443
15 1.8579 33 19160 100] 19459
16 1.8649 34 19174 200 1.9530
17 1.8710 35| 19186 s00] 19572
18 1.8764 36 19198 1000 1.9586
19 1.8811 37 1.9209 5000 1.9597
20 1.8853 38 1922 (o)) 19600

4. Suatu nilai dari data disebut pencilan jika= TS5, dan sebaliknya.

2.2.7 AnalisisKorelas

Menurut (Walpole, Myers, Ye, 2007:432), analisisefasi digunakan untuk
mengukur kekuatan dari hubungan antara dua buaabehryang ditandai dengan
koefisien korelasi di mana masing-masing variabesumsikan sebagai variabel

independen. Koefisien koreladapat dinyatakan sebagai berikut:
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- DO
VI (x5 — 0P (O — V)P

Di mana:

* r adalah koefisien korelasi
+ x adalah rata-rata variabel X
v adalah rata-rata variabel Y

2.2.8 Klagfikas Ukuran Pakaian
Penentuan klasifikasi ukuran pakaian dilakukan &sackan tabel klasifikasi
ukuran pakaian dari suatu produsen pakaian intemes Tabel berikut ini

menunjukkan klasifikasi ukuran pakaian.

Xs § M L XL XXL
ELR SIZE 42 44 46 48 30 52 34 30 a8 60 62
Us, UK SIZE TOP A2R J4R 36R 38R 40R 42R 44R 446R 48R SOR  52R
US, UK SIZEBOTTOM 28R 30R 32R 33R 34R 36R 3BR 40R 42R 44R 44R
CHEST (CM) 84 a8 02 056 100 104 108 M2 W& 120 124
WAIST [CM) Fi 76 BO g4 a8 o2 @6 100 104 1B 112
SEAT (CM) BB 92 @6 100 104 108 112 114 120 124 128
INSIDE LEG {CM) 7 a0 81 82 a3 24 83 8o a7 88 8

Gambar 2.44 Tabel Klasifikasi Ukuran Pakaian

(sumber: http://www.hm.com/id/sizeguide/sizeguidenin

2.3 Pendlitian Lainnya

U.Glltepe dan U. Gudikbay (2014) dengpaper berjudul ‘Real-time
Virtual Fitting with Body Measurement and Motion@&thing”, mengajukan sebuah
metode baru yang menggunakdepth sensoragar proses pengepasdiitiig)
pakaian menjadi lebih realistik. Untuk mengatasakkeatandepth data,maka
pengguna akan diukur dulu menggunakidmect Selain itu juga digunakan
informasi gerakanngotion) nya agar pengepasan dapat lebih akurat. Hasdlipan
didapat metode yang cukup efisien tetapi dengarngkatan kinerja pengepasan
yang semakin realistik Kekurangan dari penelitian ini adalah penggunaadeino
virtual 3D avatarsebagai pengganti citra pengguna.

S. Giovanni et al (2012) dengpaper yang berjudul Virtual Try-on Using
Kinect and HD camera merancang aplikasVFR menggunakan bantuafinect

untuk menerimanput berupadepth map imagelan kameradigh Definition (HD)
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sebagai bantuan untuk menerinmput berupa rekaman video pengguna. Dalam
penelitian ini, peneliti juga membandingkan penggmopenNI dan Kinect for
WindowsSoftware Development Kits (SDKalam haldepth sensingKekurangan
dari penelitian ini adalah pengepasan pakaian angng akurat ketika digunakan
oleh orang yang memiliki lebar tubuh cukup besatais itu, penggunaan kamera
HD untuk menerimanput berupa rekamavideo pengguna. Penggunaan kamidia
menyebabkan total biaya yang dibutuhkan untuk metnkigstem secara keseluruhan
menjadi lebih mahal karena harga kantétayang relatif mahal.

Mao, ye et al (2014) dengaraper berjudul ‘Real-Time Human Pose and
Shape Estimation for Virtual Try-On Ssing a Sin@lemmodity Depth Cametia
mengajukan metode baru untuk mengestimasi poséetank tubuh dari pengguna
secara real-time dengaemplate-based approachPendekatan ini secara umum
melakukan deteksi pose dan proses kalkulasi bentukh secara bersamaan. Hasil
dari proses ini akan digunakan untuk proglesh-simulationdi mana hasilnya akan
digabungkan dengan citra gambar pengguna untukplitiean di layar. Kekurangan:
algoritma yang digunakan dalam pros&sgth-simulationmenggunakan sumber daya
komputasi yang sangat besar.

Khoshelham, Kourosh, dan Sander Oude Elberink (R@iEhganpaper
berjudul “Accuracy and Resolution of Kinect Depth Data foddar Mapping
Applications melakukan analisis terhadap akurasi dan resalasi Kinect depth
data Analisis error dilakukan berdasarkan model matematika dari pemguk
tingkat perbedaanepth data.Kesimpulan yang didapat dari penelitian ini adalah
tingkaterror dari pengukurandepth datameningkat secara kuadratik seiring dengan
jarak objek yang semakin menjauh dari sensor, wesaiilai depth datajuga
menurun secara kuadratik seiring dengan jarak olygek) semakin menjauh dari
sensor, kalibrasi kametR danRGBsangat diperlukan untuk mengeliminasi distorsi
dan ketidaksesuaian anta@our dandepth data

Khoshelham (2011) dengamaper berjudul “Accuracy Analysis of Kinect
Depth Datd melakukan analisis terhadap akurasi d#&inect Depth Data
Kesimpulan yang didapat dari penelitian ini adakdnsor Kinect yang sudah
dikalibrasi dengan baik tidak mengandumgror sistematik yang besar bila
dibandingkan dengataser scanning datatingkat error dari depth measurement
meningkat secara kuadrat dengan peningkatan jamksensor dan mencapai 4cm

pada jarak maksimum, kerapatan titik-titik juga mmem seiring dengan peningkatan
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jarak terhadapsensor Faktor yang mempengaruhi adaldapth resolutionyang
sangat rendah pada jarak yang jauh (7cm padanpaakimum 5m).

Isikdogan, F. dan Kara, G (2012) dengaaper berjudul “A Real Time
Virtual Dressing Room Application using Kinect” mboat aplikasi Virtual
Dressing Roondengan menggunakafinect Model pakaian dibuat dalam bentuk
dua dimensi dan diletakkan pada citra gambar peragytperdasarkajoint location
pada tubuh pengguna.



