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ABSTRAK

Tinggi badan adalah parameter biometrik penting yang digunakan dalam bidang
kesehatan, keamanan, dan pendidikan, seperti untuk diagnosis medis, proses
rekrutmen, dan pemantauan pertumbuhan anak. Pengukuran tradisional
menggunakan stadiometer memiliki keterbatasan, termasuk ketergantungan pada
keterampilan petugas serta potensi kesalahan akibat interaksi fisik. Dalam beberapa
tahun terakhir, teknologi pengukuran tinggi badan otomatis berbasis kamera telah
dikembangkan sebagai solusi praktis tanpa kontak fisik. Teknologi ini
memanfaatkan teknik pengolahan citra (image processing) untuk menghitung
tinggi badan secara otomatis. Penelitian ini bertujuan untuk menginvestigasi
pengaruh pergerakan kamera terhadap akurasi pengukuran tinggi badan
menggunakan sistem berbasis kamera. Sistem ini dilengkapi dengan fitur Dynamic
Position Webcam yang memungkinkan kamera menyesuaikan posisi terhadap
pergerakan objek ke kiri atau ke kanan, sehingga memudahkan pengukuran pada
objek bergerak. Sistem juga dilengkapi dengan file path untuk menyimpan dan
memudahkan akses hasil pengukuran. Perancangan sistem menggunakan perangkat
lunak OpenCV Python dengan kamera Full HD yang ditempatkan pada ketinggian
100 cm, memastikan stabilitas dan konsistensi pengukuran, baik pada objek statis
maupun dinamis. Pengujian menunjukkan bahwa sistem mampu mengukur tinggi
badan dengan rata-rata akurasi 99,60% pada posisi kamera statis dan 99,59% pada
posisi kamera dinamis, dengan tingkat kesalahan masing-masing 0,40% dan 0,41%.
Hasil ini menunjukkan bahwa sistem berbasis kamera dengan fitur Dynamic
Position Webcam menjadi alternatif yang praktis dan efisien dibandingkan metode

manual maupun beberapa sistem otomatis lainnya.

Kata kunci: Pengukuran Tinggi Badan, Open CV, Python
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ABSTRACT

Height is a critical biometric parameter widely used in healthcare, security, and
education for applications such as medical diagnosis, recruitment processes, and
child growth monitoring. Traditional methods using stadiometers have notable
limitations, including reliance on operator skill and potential errors from physical
interaction. Recently, automatic camera-based height measurement technologies
have been developed as practical, contactless solutions. These systems leverage
image processing techniques to calculate height automatically. This study explores
the impact of camera movement on the accuracy of height measurements using a
camera-based system. The system integrates a Dynamic Position Webcam feature,
enabling the camera to adjust its position in response to object movements to the
left or right, facilitating measurements for moving objects. Additionally, a file path
feature is implemented to store and simplify access to measurement results. The
system was designed using OpenCV Python software and employed a Full HD
camera positioned at a height of 100 cm, ensuring measurement stability and
consistency for both static and dynamic objects. Tests demonstrated that the system
achieved an average accuracy of 99.60% with a static camera and 99.59% with a
dynamic camera, with error rates of 0.40% and 0.41%, respectively. These findings
highlight the camera-based height measurement system with the Dynamic Position
Webcam feature as a practical, efficient alternative to manual methods and existing

automated systems, offering significant improvements in accuracy and usability.

Keywords: Height Measurement, Open CV, Python
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BAB I
PENDAHULUAN

I.1 Latar Belakang

Alat pengukur tinggi badan merupakan salah satu alat ukur yang dioprasikan oleh
manusia untuk membantu dalam proses menentukan parameter pengukuran tinggi
badan manusia [1]. Oleh karena itu alat ini sangat dibutuhkan dibeberapa instansi
seperti instansi kepolisisan, kesehatan, bahkan pendidikan. Alat pengukuran tinggi
badan yang pada umumnya digunakan yaitu alat ukur analog yang memerlukan
pengoperasian secara manual. Proses pengukurannya melibatkan pembacaan nilai
ketinggian yang ditampilkan pada alat yang dipasang di dinding sehingga objek
yang diukur biasanya memerlukan bantuan dari orang lain, yang dapat
menyebabkan kesalahan manusia dan dapat mempengaruhi keakurantan
pengukuran atau terjadinya (human error) [2]. Pengukuran tinggi badan sangatlah
signifikan pada berbagai aspek kehidupan manusia, sehingga untuk mendapatkan
hasil yang akurat, pengukuran ini harus dilakukan dengan sangat teliti dan presisi
menggunakan bantuan webcam. Webcam ini digunakan sebagai alat untuk
mengenali dan mendeteksi pergerakan dengan memanfaatkan terknologi OpenCV
Python, untuk mengimplementasikan pendeteksian gerakan kepala dengan kamera
yang berfungsi sebagai sensor [3]. Pengelolaan gambar ini juga diperlukan untuk
memahami secara tepat cara bekerja sistem untuk dapat mengetahui tingkat
keakurasian pengukuran tinggi badan melalui pemrosesan gambar digital yang

memproses data melalui alat optik untuk analisis, termasuk gerakan objek [4].

Salah satu cara untuk mengurangi kesalahan dalam pengukuran tinggi badan yaitu
dengan menggunakan alat ukur otomatis yang memiliki tingkat akurasian yang
tinggi. Ali Munzi berhasil mengembangkan alat pengukur tinggi badan berbasis
kamera dengan resolusi 1080p dan penentuan tinggi otomatis. Alat ini memiliki
akurasi sebesar 99,74% dengan objek tinggi lebih dari 100 cm dan 99,82% dengan
objek tinggi kurang dari 100 cm. Dengan akurasi yang tinggi, alat ini sangatlah baik
untuk digunakan untuk mengukur tinggi badan saat ini. Namun alat ini memiliki

keterbatasan dalam persiapan awal. Pengguna harus menyiapkan area pengukuran
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dengan jarak 194,924 cm untuk mencapai akurasi tinggi. Persiapan awal ini
sangatlah menjadi masalah, terutama jika alat digunakan di lokasi berbeda sehingga
memerlukan penyesuaian ulang saat dipindahkan. Ketidaksesuaian penempatan alat
dengan jarak yang ditentukan akan mengurangi akurasi pengukuran. Selain itu,
penggunaan laptop sebagai perangkat kompunikasi utama yang digunakan untuk
memproses informasi atau data yang diperlukan, baik dalam pergerakan maupun
tugas lainnya [5]. Berdasarkan hal tersebut, penelitian ini bertujuan untuk
membangun alat pengukuran tinggi otomatis secara dynamic position webcam
dengan bantuan dari perintah image processing. Alat ini merupakan solusi efektif
untuk meningkatkan kompetensi tenaga kerja di sektor kesehatan dalam melakukan
pengukuran tinggi badan. Selain itu, teknologi ini sangat membantu dalam
diagnosis medis, gizi, dan keperluan lainnya dengan tingkat akurasi dan efisiensi
yang tinggi. Akurasi Menurut KBBI (Kamus Besar Bahasa Indonesia), akurasi
adalah ketelitian, kecermatan, dan keseksamaan. Dalam konteks pengukuran tinggi
badan berbasis gerak, akurasi mengacu pada tingkat ketepatan hasil pengukuran
tinggi badan yang sesuai dengan nilai sebenarnya, dengan minimnya kesalahan atau
penyimpangan. Sementara itu, efisiensi dalam KBBI didefinisikan sebagai tepat
atau sesuai untuk mengerjakan sesuatu (dengan tidak membuang waktu, tenaga,
biaya, dan sebagainya). Dalam pengukuran tinggi badan berbasis gerak, efisiensi
berarti kemampuan sistem untuk melakukan pengukuran secara cepat, hemat
energi, dan dengan usaha minimal tanpa mengurangi kualitas atau keakuratan hasil

pengukuran.

1.2 Rumusan Masalah
Berdasarkan permasalahan latar belakang dalam tugas ini meliputi sebagai

berukut:

1) Bagaimana rancangan sistem pengukuran tinggi badan dengan dynamic
position webcam?

2) Bagaimana implementasi dynamic position webcam pada pengukuran tinggi
badan?

3) Bagaimana hasil pengukuran tinggi badan dengan menggunakan dynamic

position webcam?



I.3 Batasan Masalah

Berdasarkan permasalahan yang didapatkan ada beberapa batasan masalah sebagai

berikut:

1) Ketinggian objek maksimal 200 cm.

2) Pastikan kamera difokuskan dengan baik pada objek yang diukur.

3) Pengukuran akan dipengaruhi oleh resolusi kamera yang digunakan dengan
minimal resolusi 720p.

4) Pengukuran memerlukan kondisi pencahayaan yang stabil tanpa ada bayangan

secara signifikan pada objek.

I.4 Tujuan dan Manfaat

Penelitian bertujuan untuk:

1) merancang bangun kamera web untuk pengukuran tinggi badan yang akurat dan
efisien.

2) menentukan metode pengukuran tinggi badan dengan dynamic position
webcam.

3) mengukur nilai akurasi pengukuran tinggi badan dengan dynamic position

webcam.

Manfaat dari penelitian ini adalah:

Manfaat penelitian ini untuk meningkatkan penyediaan alat yang memudahkan
pengukuran tinggi badan manusia secara otomatis tanpa terjadinya kontak fisik
antara objek dan pengukur. Alat inipun sangat membantu dalam mempersingkat
waktu dalam melakukan pengukuran manusia/objek dan keperluan lainnya dengan

tingkat akurasi dan efesiensi yang tinggi.



