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ABSTRAK 
 

Achmad Arief Firmansyah 

Teknik Elektro 
 

Rancangbangun Sistem Pemantau Penerapan Social Distancing Berbasis NVDIA 

JETSON NANO 
 

Penelitian ini merupakan langkah pemantaun terhadap penerapan dari pembatasan 
sosial yang berlaku, yaitu setiap orang harus menjaga jarak minimal 1 meter.  Maka 
muncul inisiatif membuat alat pemantau keberlangsungan penjagaan jarak. Rancang 

Bangun Sistem Pemantau Penerapan Social Distancing Berbasis NVDIA JETSON 
NANO. Deteksi tubuh manusia menggunakan framework TensorRT, model YoloV4 

dilatih agar dapat melakukan deteksi tubuh manusia. Proses latih dilakukan di Google 
Colaboratory karena terdapat super GPU.  Hasil dari proses latih, kemudian di 
optimalisasi agar ukuran filenya mengecil. Setelah model YoloV4 dibuat, maka 

selanjutnya membuat program dan model YoloV4. Pendeteksian bermula dari gambar 
yang di ambil dari kamera wabcam NYK A-96 dan langsung dihitung dengan 

menggunakan metode Euclidean distance. Pada percobaan yang dilakukan 2 orang di 
percobaan menghadap kamera mendapatkan akurasi 94.874%, percobaan menghadap 
kanan kamera mendapatkan akurasi paling besar yaitu 97.909%, percobaan menghadap 

kiri kamera mendapatkan akurasi 97.368%. percobaan menghadap belakang kamera 
mendapatkan akurasi 91.892%. Pada percobaan yang dilakukan 3 orang di percobaan 

menghadap kamera mendapatkan akurasi 94.71%, percobaan menghadap kanan 
kamera mendapatkan akurasi 92.854%, percobaan menghadap kiri kamera 
mendapatkan akurasi 92.854%. percobaan menghadap belakang kamera mendapatkan 

akurasi 89.853%.   
 

 
Kata Kunci: Social Distancing, YoloV4, Google Colab, NVIDIA Jetson Nano, 
Euclidean distance. 
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ABSTRACT 
 

Achmad Arief Firmansyah 

Teknik Elektro 
 

Development a Social Distancing Application Monitoring System Based on NVDIA 

JETSON NANO 
 

This research is a monitoring step towards the implementation of the applicable social 
restrictions, namely that everyone must maintain a minimum distance of 1 meter. 
Therefore, Then comes the initiative to create a tool that can monitor the continuity of 

distance maintenance. Design and Build a Monitoring Camera for the Implementat ion 
of Social Distancing Based on NVDIA JETSON NANO. Detection of the human body 

using the TensorRT framework, the YoloV4 model is trained so that it can detect the 
human body. The training process is carried out at Google Collaboratory because there 
is a super GPU. The results of the training process are then optimized so that the file 

size is reduced. After the YoloV4 model is created, the next step is to create a YoloV4 
program and model. Detection starts from an image taken from the NYK A-96 Wabcam 

camera and is immediately calculated using Euclidean distance calculations. In the 
experiment, 2 people in the experiment facing the camera got 94.874% accuracy, in the 
experiment facing the right the camera got the greatest accuracy, namely 97.909%, in 

the experiment facing the left the camera got 97.368% accuracy. in the rear-facing 
experiment the camera got 91.892% accuracy. In the experiment, 3 people in the 

experiment facing the camera got an accuracy of 94.71%, in the experiment facing the 
right the camera got an accuracy of 92.854%, in the experiment facing the left the 
camera got an accuracy of 92.854%. in the rear-facing experiment the camera got an 

accuracy of 89.853%. 
 

 
Keywords: Social Distancing, YoloV4, Google Colab, NVIDIA Jetson Nano, 
Euclidean distance. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 
 

1.1. Latar Belakang 

Corona Virus Disease-19 atau COVID-19 merupakan penyakit menular yang 

disebabkan oleh virus SARS-COV 2 atau virus corona [1]. Melihat begitu berbahayanya 

dampak yang ditimbulkan oleh COVID-19, hampir setiap negara di dunia termasuk 

Indonesia mengambil langkah-langkah preventif berupa pembatasan sosial, pengaturan 

jarak fisik, serta karantina wilayah baik dalam skala penuh maupun terbatas [2]. Secara 

khusus, sebagian besar pemodelan didasarkan pada asumsi tentang bagaimana individu 

akan berperilaku di bawah serangkaian intervensi seperti pembatasan perjalanan, 

penutupan sekolah dan larangan acara olahraga dan budaya serta pertemuan massal [3]. 

Untuk meningkatkan kepedulian masyarakat atas pembatasan jarak, muncul ide soal 

pemantauan penerapan pembatasan sosial untuk memantau keberlangsungan 

penertiban pembatasan sosial.   

Penjagaan jarak sosial melibatkan jarak 1,5 m antar orang, yang dapat 

mencegah penyebaran sebagian besar penyakit pernapasan penyakit menular. Jarak 

sosial adalah salah satu yang paling banyak dilakukan langkah-langkah efektif untuk 

mengurangi penyebaran virus [4]. Karena penjarakan sosial adalah metode mendasar 

untuk mengatasi pandemi apapun, maka hal ini sangatlah penting mengembangkan 

teknologi untuk membantu mendeteksi skenario di mana aturan tersebut tidak dipatuhi 

tindakan penanggulangan yang tepat dapat dilakukan [5].  

Citra merupakan istilah lain untuk gambar sebagai salah satu komponen 

multimedia yang memegang peranan yang sangat penting sebagai bentuk informas i 

visual [6]. Tekstur dicirikan sebagai distribusi spasial dari derajat keabuan didalam 

sekumpulan pixel-pixel yang bertetangga. tekstur tidak dapat diidentifikasikan untuk 

sebuah pixel, melaikan suatu citra dianggap sebagai suatu kesatuan [7]. Dapat pula 

dikatakan bahwa tekstur (texture) adalah sifat sifat atau karakteristik yang dimiliki oleh 

suatu daerah yang cukup besar sehingga secara alami sifat tersebut dapat berulang 
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dalam daerah tersebut. Pengertian dari tekstur dalam hal ini adalah keteraturan pola-

pola tertentu yang terbentuk dari susunan pixel-pixel dalam citra [8]. Dalam sistem 

koordinat citra dua dimensi, jarak antara dua objek dapat diukur menggunakan 

persamaan euclidean distance [9]. Euclidean distance adalah perhitungan jarak dari 2 

buah titik dalam Euclidean space [10]. 

Dengan menggunakan NVIDIA Jetson Nano Developer Kid yang merupakan 

modul pengembangan Artificial Intelligence (AI) yang digunakan untuk menjalankan 

muatan AI modern dengan kinerja yang mengesankan [11]. Python merupakan salah 

satu bahasa pemprograman yang sering digunakan dalam pengenalan objek atau 

deteksi objek [12]. Pada penelitian ini dikembangkan aplikasi desktop berbasis python. 

Aplikasi ini menggunakan Tiny-YOLOV4 yang dilatih pada kumpulan data khusus 

untuk mendeteksi orang dari tampilan atas atau atas perspektif pengawasan. [13]. 

YOLOv4 (You Only Look Once versi 4) merupakan salah satu metode dari bahasa 

pemprograman yang digunakan untuk pendeteksi objek [14]. Arsitektur single-stage 

yang dibuat dinamakan medote YOLO (You Only Look Once) yang menghasilkan 

waktu inferensi yang cepat [15]. 

 

1.2. Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang sudah dijabarkan, maka dapat dirumuskan 

permasalahan yaitu: 

1. pembatasan jarak untuk menguranggi resiko penularan dari COVID-19 di Indonesia 

ini kurang dihiraukan, hingga adanya pemikiran tentang monitoring untuk 

penerapan social distancing.  

2. Memberi tanda klasifikasi objek tubuh manusia sebagai objek uji. 

3. Memberi tanda klasifikasi jarak aman dan tidak aman dengan benar pada sistem 

hardware dari pendeteksi jarak. 

4. Mengetahui nilai akurasi dari sistem pendeteksi pembatasan sosial dengan model 

You Only Look Once (Yolov4) sebagai pendeteksi jarak. 

 

https://pemrogramanmatlab.com/2017/07/26/pencocokan-citra/
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1.3. Tujuan Penelitian 

Tujuan dari penelitian berdasarkan rumusan masalah yang telah dijabarkan 

adalah merancang sistem monitoring untuk penerapan social distancing. 

1.4. Manfaat Penelitian 

Manfaat dari penelitian ini yaitu masyarakat dapat mengetahui informas i 

tentang tingkat penerapan dari social distancing. 

 

1.5. Batasan Masalah 

Pada penelitian terdapat beberapa batasan masalah yaitu: 

1. Bahasa pemrograman yang digunakan adalah Python. 

2. Mendeteksi dan monitoring jarak atara sekumpulan orang, dan mengidentifikas i 

jaraknya minimal 1 meter. 

3. Mengidetifikasi sensor, yaitu Camera dan prinsip kerja pada alat. 

4. Metode yang digunakan berupa pengolahan image prosessing citra digital. 

5. Alat ini hanya bisa menghitung jarak objek secara vertical dan horizontal terhadap 

kamera (2 dimensi). 

6. Frame rate dari alat hanya 1.8 FPS. 

7. Alat akan bekerja secara optimal pada jarak 3 meter 

 

1.6. Sistematika Penulisan 

Penulisan Skripsi ini dibagi dalam 5 bab, adapun isi dari masing-masing bab 

dapat diuraikan secara singkat sebagai berikut: 

BAB I PENDAHULUAN 

Berisi tentang penjelasan mengenai latar belakang masalah, rumusan masalah, tujuan 

penelitian, manfaat penelitian, batasan masalah, dan sistematika penulisan. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

Bab ini berisi penjelasan tentang konsep dasar perangkat yang digunakan untuk 

membuat sistem pengawasan jarak social distancing. 

BAB III METODE PENELITIAN 
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Bab ini berisi tentang penjelasan dari metodologi penelitian, dan waktu penelitian. 

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN 

Bab ini berisi tentang hasil dari penelitian yang telah dikerjakan beserta analisisnya. 

BAB V PENUTUP 

Bab ini berisi kesimpulan hasil kerja yang dilakukan dan saran untuk pengembangan. 
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LAMPIRAN A Listing Code Program 

"""trt_yolo.py 

 

This script demonstrates how to do real-time object detection with 

TensorRT optimized YOLO engine. 

""" 

 

import os 

import time 

import argparse 

import imutils 

 

import cv2 

import pycuda.autoinit  # This is needed for initializing CUDA driver 

 

import numpy as np 

from scipy.spatial import distance as dist 

 

from utils.yolo_classes import get_cls_dict 

from utils.camera import add_camera_args, Camera 

from utils.display import open_window, set_display, show_fps 

from utils.visualization import BBoxVisualization 

from utils.yolo_with_plugins import TrtYOLO 

 

WINDOW_NAME = "TrtYOLODemo" 

 

 

def parse_args(): 

    """Parse input arguments.""" 

    desc = ( 

        "Capture and display live camera video, while doing " 

        "real-time object detection with TensorRT optimized " 

        "YOLO model on Jetson" 

    ) 

    parser = argparse.ArgumentParser(description=desc)
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    parser = add_camera_args(parser) 

    parser.add_argument( 

        "-c", 

        "--category_num", 

        type=int, 

        default=1, 

        help="number of object categories [80]", 

    ) 

    parser.add_argument( 

        "-t", 

        "--conf_thresh", 

        type=float, 

        default=0.3, 

        help="set the detection confidence threshold", 

    ) 

    parser.add_argument( 

        "-m", 

        "--model", 

        type=str, 

        required=True, 

        help=( 

            "[yolov3-tiny|yolov3|yolov3-spp|yolov4-tiny|yolov4|" 

            "yolov4-csp|yolov4x-mish|yolov4-p5]-[{dimension}], where 

" 

            "{dimension} could be either a single number (e.g. " 

            "288, 416, 608) or 2 numbers, WxH (e.g. 416x256)" 

        ), 

    ) 

    parser.add_argument( 

        "-l", 

        "--letter_box", 

        action="store_true", 

        help="inference with letterboxed image [False]", 

    ) 

    args = parser.parse_args() 

    return args
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def loop_and_detect(cam, trt_yolo, conf_th, vis): 

    """Continuously capture images from camera and do object 

detection. 

 

    # Arguments 

      cam: the camera instance (video source). 

      trt_yolo: the TRT YOLO object detector instance. 

      conf_th: confidence/score threshold for object detection. 

      vis: for visualization. 

    """ 

    full_scrn = False 

    fps = 0.0 

    tic = time.time() 

 

    while True: 

        if cv2.getWindowProperty(WINDOW_NAME, 0) < 0: 

            break 

 

        (gr, img) = cam.read() 

        if not gr: 

            break 

 

        boxes, confs, clss = trt_yolo.detect(img, conf_th) 

 

        # img = vis.draw_bboxes(img, boxes, confs, clss) 

        img = show_fps(img, fps) 

 

        results = [] 

        if len(clss) > 0: 

            for i, val in enumerate(clss.astype("int32").flatten()): 

                (x_min, y_min) = (boxes[i, 0], boxes[i, 1]) 

                (x_max, y_max) = (boxes[i, 2], boxes[i, 3]) 

 

                w = int(x_max - x_min) 

                h = int(y_max - y_min) 
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                centerX = int(x_min + (w / 2)) 

                centerY = int(y_min + (h / 2)) 

 

                r = (confs[i], (x_min, y_min, x_max, y_max), (centerX, 

centerY)) 

                # print(r) 

                results.append(r) 

 

        print(clss) 

 

        violate = set()        

        if len(results) >= 2: 

            centroids = np.array([r[2] for r in results]) 

            # rint(centroids) 

            D = dist.cdist(centroids, centroids, metric="euclidean") 

            # print(D) 

 

            for i in range(0, D.shape[0]): 

                for j in range(i + 1, D.shape[1]): 

                    # print("%.10f" % D[i,j]) 

                     

                    if D[i, j] < 986: 

                        violate.add(i) 

                        violate.add(j) 

 

        # print(violate) 

 

        for (i, (prob, bbox, centroid)) in enumerate(results): 

            (startX, startY, endX, endY) = bbox 

            (cX, cY) = centroid 

            color = (0, 255, 0) 

 

            if i in violate: 

                color = (0, 0, 255) 

 

            cv2.rectangle(img, (startX, startY), (endX, endY), color, 
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2) 

            cv2.circle(img, (cX, cY), 5, color, 1) 

 

        text = "Social Distancing Violations: {}".format(len(violate)) 

        cv2.putText( 

            img, 

            text, 

            (10, img.shape[0] - 25), 

            cv2.FONT_HERSHEY_SIMPLEX, 

            0.85, 

            (0, 0, 255), 

            3, 

        ) 

 

        cv2.imshow(WINDOW_NAME, img) 

        toc = time.time() 

        curr_fps = 1.0 / (toc - tic) 

 

        # calculate an exponentially decaying average of fps number 

        fps = curr_fps if fps == 0.0 else (fps * 0.95 + curr_fps * 

0.05) 

        tic = toc 

        key = cv2.waitKey(1) 

        if key == 27:  # ESC key: quit program 

            break 

        elif key == ord("F") or key == ord("f"):  # Toggle fullscreen 

            full_scrn = not full_scrn 

            set_display(WINDOW_NAME, full_scrn) 

 

 

def main(): 

    args = parse_args() 

    if args.category_num <= 0: 

        raise SystemExit("ERROR: bad category_num (%d)!" % 

args.category_num) 

    if not os.path.isfile("yolo/%s.trt" % args.model):
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        raise SystemExit("ERROR: file (yolo/%s.trt) not found!" % 

args.model) 

 

    # cam = Camera(args) 

    cam = cv2.VideoCapture(args.usb) 

    if not cam.isOpened(): 

        raise SystemExit("ERROR: failed to open the input video 

file!") 

     

    cls_dict = get_cls_dict(args.category_num) 

    vis = BBoxVisualization(cls_dict) 

    trt_yolo = TrtYOLO(args.model, args.category_num, 

args.letter_box) 

    open_window(WINDOW_NAME, "Camera TensorRT YOLO Demo", 

int(cam.get(3)), int(cam.get(4))) 

 

    loop_and_detect(cam, trt_yolo, args.conf_thresh, vis=vis) 

 

    cam.release() 

    cv2.destroyAllWindows() 

 

 

if __name__ == "__main__": 

    main() 

 

 

 

 

 



 

B-1 

 

LAMPIRAN B Perhitungan 

Pengujian 2 Orang 

Menghadap Kamera 

1. AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

16

16 + 0
=

16

16
= 1 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

16

16 + 1
=

16

17
= 0.889 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (0.889 × 1)

0.889 + 1
=

1.778

1.889
= 0.941 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

16+18

16+0+2+18
× 100% =

34

36
× 100% = 94.444%  

2. TIDAK AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

18

18 + 2
=

18

20
= 0.9 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

18

18 + 0
=

18

18
= 1 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (1 × 0.9)

1 + 0.9
=

1.8

1.9
= 0.947 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

18+16

18+2+0+16
× 100% =

34

36
× 100% = 94.444%  

Menghadap Kanan Kamera 

1. AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

17

17 + 0
=

17

17
= 1 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

17

17 + 1
=

17

18
= 0.944 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (0.944 × 1)

0.944 + 1
=

1.888

1.944
= 0.971 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

17+18

17+0+1+18
× 100% =

35

36
× 100% = 97.222%  

2. TIDAK AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

18

18 + 1
=

18

19
= 0.947 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

18

18 + 0
=

18

18
= 1 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (1 × 0.947)

1 + 0.947
=

1.894

1.947
= 0.973 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

18+17

18+0+1+17
× 100% =

35

36
× 100% = 97.222%  
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Menghadap Kiri Kamera 

1. AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

16

16 + 0
=

16

16
= 1 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

16

16 + 2
=

16

18
= 0.889 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (0.899 × 1)

0.889 + 1
=

1.778

1.889
= 0.941 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

16+18

16+0+1+18
× 100% =

34

35
× 100% = 94.444%  

2. TIDAK AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

18

18 + 2
=

18

20
= 0.9 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

18

18 + 0
=

18

18
= 1 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (1 × 0.9)

1 + 0.9
=

1.18

1.9
= 0.947 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

18+16

18+2+0+16
× 100% =

34

36
× 100% = 94.444%  

Menghadap Belakang 

5. AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

14

14 + 0
=

14

14
= 1 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

14

14 + 4
=

14

18
= 0.778 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (0.778 × 1)

0.778 + 1
=

1.556

1.778
= 0.875 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

14+18

14+0+4+20
× 100% =

32

36
× 100% = 88.889%  

6. TIDAK AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

18

18 + 4
=

18

22
= 0.818 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

18

18 + 0
=

18

18
= 1 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (1 × 0.818)

1 + 0.818
=

1.636

1.818
= 0.9 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

18+24

18+4+0+20
× 100% =

32

36
× 100% = 88.889%  
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Pengujian 3 Orang 

Menghadap Kamera 

1. SEMUA AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

10

10 + 0
=

10

10
= 1 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

10

10 + 1
=

10

11
= 0.909 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (0.909 × 1)

0.909 + 1
=

1.818

1.909
= 0.952 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

10+22

10+0+1+22
× 100% =

32

33
× 100% = 96.97%  

2. SEMUA TIDAK AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

12

12 + 2
=

12

14
= 0.857 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

12

12 + 0
=

12

12
= 1 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (1 × 0.857)

1 + 0.857
=

1.714

1.857
= 0.923 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

12+25

12+2+0+25
× 100% =

37

39
× 100% = 94.872%  

3. 1 AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

13

13 + 1
=

13

14
= 0.929 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

13

13 + 2
=

13

15
= 0.867 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (0.867 × 0.929)

0.867 + 0.929
=

1.611

1.796
= 0.897 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

13+23

12+1+2+23
× 100% =

36

39
× 100% = 92.308%  

 

Menghadap Kanan Kamera 

1. SEMUA AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

9

9 + 0
=

9

9
= 1 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

9

9 + 3
=

9

12
= 0.75 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (0.75 × 1)

0.75 + 1
=

1.5

1.75
= 0.857 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

9+21

9+0+3+21
× 100% =

30

33
× 100% = 90.909%   



 

B-4 

 

2. SEMUA TIDAK AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

12

12 + 1
=

12

13
= 0.923 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

12

12 + 0
=

12

12
= 1 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (1 × 0.923)

1 + 0.923
=

1.846

1.923
= 0.947 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

12+25

12+1+0+25
× 100% =

37

38
× 100% = 97.368%  

3. 1 AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

13

13 + 3
=

13

16
= 0.813 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

13

13 + 1
=

13

14
= 0.929 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (0.929 × 0.813)

0.929 + 0.813
=

1.51

1.742
= 0.867 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

13+22

13+3+1+22
× 100% =

35

39
× 100% = 89.744%  

 

Menghadap Kiri Kamera 

1. SEMUA AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

12

12 + 1
=

12

13
= 0.923 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

12

12 + 0
=

12

12
= 1 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (1 × 0.923)

1 + 0.923
=

1.846

1.923
= 0.947 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

12+25

12+1+0+25
× 100% =

37

38
× 100% = 97.368%  

4. 1 AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

13

13 + 3
=

13

16
= 0.813 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

13

13 + 1
=

13

14
= 0.929 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (0.929 × 0.813)

0.929 + 0.813
=

1.51

1.742
= 0.867 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

13+22

13+3+1+22
× 100% =

35

39
× 100% = 89.744%  

 



 

B-5 

 

Menghadap Belakang 

1. SEMUA AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

9

9 + 0
=

9

9
= 1 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

9

9 + 3
=

9

12
= 0.75 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (0.75 × 1)

0.75 + 1
=

1.5

1.75
= 0.857 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

9+25

9+0+2+25
× 100% =

34

36
× 100% = 91.892%   

2. SEMUA TIDAK AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

12

12 + 3
=

12

15
= 0.8 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

12

12 + 0
=

12

12
= 1 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (1 × 0.8)

1 + 0.8
=

1.6

1.8
= 0.889 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

12+22

12+3+0+22
× 100% =

34

36
× 100% = 94.444%  

3. 1 AMAN 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
=

13

13 + 3
=

13

16
= 0.813 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
=

13

13 + 3
=

13

16
= 0.813 

𝐹 − 𝑆𝑐𝑜𝑟𝑒 =  
2 × (𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 × 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙)

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 + 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
=

2 × (0.813 × 0.813)

0.813 + 0.813
=

1.322

1.626
= 0.813 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 
𝑇𝑃 +𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃+𝑇𝑁
× 100% =

13+21

13+3+3+21
× 100% =

34

40
× 100% = 85%   

 

 

 

 

 


