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ABSTRAK
Tuna rungu wicara merupakan kehilangan kemampuan mendengar yang disertai tidak mampu mengembangkan
kemampuan bicaranya dalam kehidupan sehari-hari untuk melakukan komunikasi.Ketidakmampuan untuk
berkomunikasi dengan normal membuat para penderita tuna rungu dan tuna wicara sulit untuk diterima dalam
komunitas mayoritas normal.Sedangkan komunikasi yang digunakan adalah Sistem Isyarat Bahasa Indonesia
(SIBI), dengan komunikasi isyarat menggunakan pergerakan tangan (Hand Gesture).Kelemahan jenis
komunikasi ini adalah sering tejadi kesalapahaman dan keterbatasan, dikarenakan bahasa isyarat umumnya
hanya dimengerti oleh kelompok minoritas.Untuk membantu melakukan komunikasi dengan efektif secara real
time, maka perlu adanya alat komunikasi dua arah yang dapat digunakan untuk mengkodekan pola hand gesture
menjadi teks, image dan suara supaya dapat dimengerti oleh semua orang.
Dalam penelitian ini memfokuskan pada Hand Gesture Recognition menggunakan Algoritma Shape Based Hand
dimana metode ini mengklasifikasikan image berdasarkan kontur tangan dengan menggunakan jarak Hausdorff
dan jarak Euclidean, untuk menentukan tingkat kemiripan antara dua tangan berdasarkan jarak terpendek.
Hasil dari pengujian ini dapat mengenali 26 huruf isyarat, tingkatakurasi pengenalan bahasa isyarat tangan
85%,pada image tangan orang yang berbeda, yang diambil pada sesi yang berbeda dengan kondisi pencahayan
serta jarak image ke kamera. Serta dapat mengenali 70% kontur tangan yang berbeda dari sample yang diambil.
Dengan menggunakan metode ini dibandingkan dengan penelitian lain, adalah semakin banyak jumlah objek
(kontur tangan) yang digunakan, maka terdapat sedikit klasifikasi ukuran tangan. Sehingga dengan mengunakan
metode ini ukuran tangan dapat diminimalisir, apabila menggunakan subjek yang banyak.

ABSTRACT
The deaf and speech impaired areloosing of hearing ability followed by disability of developing talking skill in
everyday communication. Disability of making normal communication makes the deaf and speech impaired be
difficult to be accepted by major normal community. Communication used is gesture language (SIBI), by using
hand gesture communication. The weakness of this communication is that misunderstanding and limitation, it’s
due to hand gesture is only understood by minor group. To make effective communication in real time, it’s
needed two ways communication that can change the code of hand gesture pattern to the text and sounds that can
be understood by other people.
In this research, it’s focused on hand gesture recognition using shaped based hand algorithm where this method
classifies image based on hand contour using housdorff and Euclidian range to determine the similarity between
two hands based on the shortest range. The result of this research is recognizing 26 letters gesture, the accuracy
of this
Gesture is 85%, from different human hands, taken from different session with different lighting condition and
different range of camera from image. It’s also can recognize 70% different hand contour. The different of this
research from other researches is the more the objects are, the less the classification of hands size is. Using this
method, hands size can be minimized.

Kata Kunci :kontur tangan, bahasa isyarat, metode shape based hand gesture, jarak Hausdorff, jarak
Euclidean
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I. PENDAHULUAN

1.1. LATAR BELAKANG

Untuk berkomunikasi penderita tuna rungu sebagian
besar menggunakan bahasa isyarat atau yang sering
disebut Sistem Isyarat Bahasa Indonesia (SIBI), yaitu
bahasa isyarat yang menggunakan gerakan tangan
dan jari Seiring dengan kemajuan teknologi, telah
dikembangkan metode pembelajaran sendiri (self
learning) bagi penderita tuna rungu wicara yang
ingin belajar berbicara. Salah satunya adalah metode
dalam bahasa Inggris yang dikembangkan oleh
organisasi ABC, sedangkan pada bahasa Indonesia
metode ini belum dikembangkan. Oleh karena itu,
diadakan penelitian rancang bangun suatu sistem
pembelajaran bagi penderita tunarungu wicara
melalui sebuah perangkat lunak dengan harapan
penderita bisa melakukan pembelajaran melalui
media computer, (M.Erry Wijaya, 2007).Bahasa
Indonesia dengan pola isyarat tangan, yang
dikembangkan (Farida, Hesti, 2010) dengan
menggunakan jaringan syarat tiruan, dengan nilai
akurasi hanya 69%, tetapi untuk pengkodeannya
harus menggunakan PC (Personal Computer) untuk
membantu proses penyelesaian masalah serta
pengenalan isyarat kata sebatas 15 Kkata, serta
pengenalan pola tangan (hand gesture regocnition)
yang digunakan masih bersifat statis, sedangkan
dalam pengenalan kata perlunya hand gesture
regocnition dinamik karena terjadinya perubahan
pola dari urutan pergerakan (hand gesture).

1.2. PERMASALAHAN

Beberapa penelitian telah dikembangkan sebelumnya,
seperti dilakukanRakhman dkk.(2010) menggunakan
metode pelacakan haar classifier dan
mengklasifikasikan kumpulan data citra latih dengan
algortima K Nearest Neigbors, sistem ini hanya
mampu 18 mengenali 19 huruf dari 26 isyarat, huruf-
huruf yang tidak dikenali antara lain; M, N, S, T, J
dan Z. Hal ini disebabkan besarnya tingkat kemiripan
diantara huruf isyarat tersebut dan terbatas hanya
menggunakan image tangan yang sama.

1.3. TUJUAN & MANFAAT

Merancang suatu system pengkodean bahasa isyarat
dari pergerakan tangan secara real time bagi
penderita tuna rungu wicara, dengan menggunakan
teknik hand gesture recognition.Yang mana
bermanfaat sebagai komunikasi dua arah bagi
penderita tuna rungu wicara.

1.4. METODE PEMBAHASAN

Pada penelitian ini dikembangkan menggunakan
metodel:  Fiturterdiri  dari  datakonturtangan.
Classifierberdasarkan  jarakHausdorffdimodifikasi.
Metode 2: Fiturterdiri darikomponenindependen
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darisiluettangan. Classifieradalah
jarakEuclidean.Dengan menggunakan metode ini
dibandingkan dengan penelitian lain, adalah semakin
banyak jumlah objek (kontur tangan) yang
digunakan, maka terdapat sedikit klasifikasi ukuran
tangan. Sehingga dengan mengunakan metode ini
ukuran tangan dapat diminimalisir, apabila
menggunakan subjek yang banyak.

1. TINJAUAN PUSTAKA
2.1. SEGMENTASI TANGAN

Image Segmentasi adalah proses pengelompokan
image menjadi beberapa region berdasarkan
kriteria tertentu. Pada penelitian ini segmentasi
tangan bertujuan untuk mengekstrak daerah
tangan dari backgound. Segmentasi membagi 2
objek, yang terdiri dari tangan dan background,
namun  pada  Kkenyataannya,  keakuratan
segmentasi dapat berkurang dengan adanya
cincin, tumpang tindih manset, atau tali/rantai
jam tangan atau lipatan di sekeliling batas dari
tekanan yang pelan ataupun yang kuat. Ditambah
lagi, penggambaran Kkontur tangan haruslah
sangat akurat, karena perbedaan antara tangan-
tangan individu yang berbeda .Erdem Yoruk and
freiends telah  membandingkan2  metode
segmentasi yang berbeda, yaitu metode
segmentasi clustering, yang diikutioleh operasi
morfologi dan segmentasi berdasarkan pada
transformasi ~ watershed.Normalisasi  image
tangan melibatkan pendaftaran (registering)
image tangan, yaiturotasi dan translasi global,
serta re-orientasi jari-jari di sepanjang arah
standar masingmasingindividu, tanpa adanya
distorsi  bentuk.Pada  kenyataannya, ini
merupakanoperasi paling kritis untuk aplikasi
biometry berdasarkan bentuk tangan ketika
fiturglobal digunakan. Terdapat juga skema-
skema yang hanya menggunakan fitur-fiturlokal
(menurut Y Bulatov, 2004, dan C.Oden, 2003),
misalnya memisahkan Kkontur jari. Kebutuhan
akan re-orientasi diperlihatkan pada gambar
dibawabh ini.

(a) (h)
Gambar 1. Dua disuperposisikan kontur dari tangan
individu yang sama:
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2.2.

2.3.

(a) registrasi tangan global
(b) keselarasan jari tangan setelah registrasi jari

Gambar tersebut menunjukkan image tangan
orang yang sama, yang diambil pada 2 sesi yang
berbeda. Gambar sebelah Kiri merupakan kontur
setelah registrasi tangan global (tetapi belum ada
registrasi jari), sedangkan Gambar sebelah kanan
merupakan hasil setelah adanya registrasi jari.
Proses registrasi terdiri dari 2 tahapan:

1) Terjemah bagian tengah tangan

(centroid) sedemikian rupa sehingga
bertepatan dengan bagian tengah/center
image.
Rotasi menuju arah eigenvector yang
lebih besar, yaitu eigenvector yang
berkorespondensi  terhadap semakin
besarnya eigenvalue dari matriks
inersia. Matriks inersia
merupakanmatriks 2 x 2 sederhana dari
urutan kedua momen pusat jarak pixel
tangan biner dari bagian tengahnya
(centroid).

2)

LOKALISASI EKSTREMITAS TANGAN

Mendeteksi dan melokalisir ekstremitas tangan,
yaitu ujung jari dan lembah antara jari-jari,
merupakan langkah pertama untuk normalisasi
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tangan. Dikarenakan kedua ekstremitas ditandai
dengan kelengkungan tinggi, pertama-tama kita
bereksperimen dengan kontur curvegram, yaitu
plot kelengkungan kontur pada berbagai skala di
sepanjang parameter panjang jalur. Kesembilan
maxima di curvegram, yang konsisten di semua
skala, merupakan bagian yang akan dicari setelah
ekstremitas tangan dilakukan. Namun, teknik ini
sensitif terhadap penyimpangan kontur, seperti
rongga yang palsu dan berbelit (kinks), terutama
di sekitar daerah pergelangan tangan yang sulit
diterjemahkan.

Sebuah teknik alternatif yang lebih kuat
diberikan oleh plot jarak radial terhadap titik
acuan di sekitar wilayah pergelangan tangan.
Titik acuan ini diambil sebagai titik
persimpangan pertama dari sumbu utama
(eigenvector dari matriks inersia yang lebih
besar) dengan garis pergelangan tangan. Urutan
yang dihasilkan dari hasil jarak radial minimal
dan maximal akan sesuai dengan titik ekstrem
yang dicari. Hasil ekstrem sangatlah stabil
karena definisi dari 5 maxima (jari) dan 4
minimal tidak terpengaruh oleh penyimpangan
kontur. Fungsi jarak radial dan kontur tangan
tipikal dengan ekstremitas yang ditandai di
atasnya diberikan pada gambar dibawah ini.
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Gambar 2. (a) Fungsi jarak radialuntukekstraksijari dan(b) konturtangan denganekstremitasditandai

Ekstraksi Fitur dan Pengenalan (Recognition)

Ada beberapa pilihan untuk menyeleksi fitur
yang digunakan guna membedakan antara tangan
dalam aplikasi biometric. Erdem Yoriik, Ender
Konuko'glu, Biilent Sankur,2006 menggunakan
menggunakan dua skema pengenalan tangan
relatif yang sangat berbeda di alam. Metode
pertama didasarkan pada ukuran jarak antara
kontur yang mewakili tangan, dan oleh karena
itu  berupa shape-based. Skema kedua
pengenalan menganggap seluruh sceneimage

yang berisi tangan normalisasi danbackground,
dan menerapkan metode subspace. Dengan
demikian, metode kedua dapat dianggap sebagai
metode appearance-based, meskipun scene
merupakan biner yang terdiri dari siluet tangan
normalisasi. Namun, pendekatan ini dapat
diterapkan untuk image tangan gray-level, yang
akan meliputi tekstur tangan dan pola cetakan
telapak tangan.

Dalam rangka untuk membandingkan geometri
tangan yang berbeda, jarak Hausdorff merupakan
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2.4.

metode yang efektif. Menurut M.P.Dubuisson,
Metrik ini telah digunakan dalam image biner
dan perbandingan bentuk dan visi komputer
untuk waktu yang lama. Keuntungan jarak
Hausdorff jika dibandingkan dengan korelasi
biner adalah kenyataan bahwa jarak ini
mengukur kedekatan, bukan superposisi yang
eksak, sehingga lebih toleran terhadap gangguan

di lokasi poin. Jika F={ﬁ,f2,---,fo}dan

6 ={91.92.9n,,}, dimana {f} dan {g;}
menunjukkan piksel kontur dua tangan untuk
i=1,.,N; dan j=1,..,Ng, jarak Hausdorff
didefinisikan sebagai:

H(F,G) = max (h(F,G),h(G,F))

Dimana
h(F,G) = T geelf — gl
Persamaan 1

Dalam rumus ini, ||f — g|| adalah sebuah aturan
untuk elemen-elemen dua set dan tentu saja
untuk piksel kontur (f, g) dijalankan untuk set
indeksi =1,..,Nydanj=1,..,N,.

TEMPLATE PENCOCOKAN (TEMPLATE
MACHING)

Template matching adalah salah satu teknik
dalam pengolahan image digital yang berfungsi
untuk mencocokan tiap-tiap bagian dari suatu
image dengan image yang menjadi template
(acuan). Proses Template Machingdimana
sebuah pixel dalam image telah dilakukan
pengelompokan kedalam objek dan hubungan
diantara objek yang berbeda telah ditentukan , ini
merupakan langkah yang terakhir dalam sistem
recognise objek sebuah image. Penyesuaian
melakukan perbandingan pada masing-masing
objek gambar dengan sebuah model yang telah
disimpan sehingga dicari persamaan keduanya
yang paling tepat.

Template matching, sebuah pengenalan pola
dasar, telah digunakan baik dalam konteks postur
maupun  pengenalan  gerakan (gesture
recogniton). Dalam konteks image, template
matching dilakukan oleh perbandingan pixel-by-
pixel dari prototipe dan image kandidat.
Kesamaan kandidat dengan prototipe sebanding
dengan total skor pada ukuran kesamaan terpilih.
Untuk pengenalan postur tangan, gambar tangan
terdeteksi membentuk kandidate image yang
secara langsung dibandingkan dengan gambar
prototipe postur tangan. Prototipe matching
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terbaik (jika ada) dianggap sebagai
matching.

Jelas, karena perbandingan image menggunakan
pixel-by-pixel, template matching tidak invarian
untuk skala dan rotasi.

Template matching merupakan salah satu metode
pertama yang digunakan untuk mendeteksi
tangan pada image. Untuk mengatasi variabilitas
karena skala dan rotasi, beberapa penulis telah
mengusulkan metode normalisasi skala dan
rotasi (H.Birk), sementara yang lain melengkapi
set prototipe dengan image dari beberapa sudut
(misalnya T.Darell). Dalam penelitian H.Birk,
image tangan dinormalisasi untuk rotasi
didasarkan pada deteksi tangan di sumbu utama
dan, kemudian, diskala berdasarkan pada
dimensi tangan pada image. Oleh karena itu,
dalam metode ini tangan dibatasi untuk bergerak
pada permukaan planar yang frontoparallel ke
kamera. Untuk mengatasi biaya komputasi ketika
dibandingkan dengan beberapa sudut dari
prototipe yang sama, sudut-sudut tersebut
dijelaskan ~ dengan  orientasi  parameter
[H.Fillbrandt].  Pencarian  untuk prototipe
matching dipercepat, oleh pencarian hanya pada
postur yang relevan sehubungan dengan
prototipe  yang terdeteksi pada frame
sebelumnya. Sebuah template yang terdiri dari
arah tepi digunakan dalam [W.Freeman dan
Roth]. Deteksi tepi dilakukan pada image
tangan terisolasi dan orientasi tepi dihitung.
Histogram dari orientasi digunakan sebagai
vektor  fitur.  Evaluasi  pendekatan ini
menunjukkan bahwa ujung histogram orientasi
tidak terlalu diskriminatif, karena beberapa
gerakan yang berbeda secara semantik
menunjukkan gerakan histogram yang sama.

postur

METODELOGI PENELITIAN

Dalam penelitian merancang perangkat lunak
untuk mengkodekan bahasa isyarat
tangan.Sistem pengenalan kode bahasa isyarat
(hand gesture recognition) ini menggunakan
inputan dari kamera.Dalam penelitian ini objek
yang digunakan adalah tangan (telapak tangan
dan jari), yang digunakan sebagai pengkodean
untuk menyampaikan bahasa isyarat.

Pengambilan sample tangan dilakukan di SLBB
Palembang,dengan 10 orang penderita tuna
rungu-tuna wicara.

HEB HH
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Gambar 3. Pengambilan Sampel Bahasa Isyarat

Pengujian sistem ini dilakukan untuk mengetahui
tingkat keakuratan dalam mengenali setiap image
tangan serta huruf isyarat. Pengujian dilakukan
terhadap 10 image tangan dengan kontur yang
berbeda dengan jarak yang sama. Pada table 1 terlihat
dimana dengan menggunakan system ini mampu
mengenali image tangan dengan kontur yang berbeda
sebesar 70%. Dari 10 sample kontur tangan yang
digunakan 3 tangan yang tidak dapat dikenali,
sedangkan sisanya dapat dikenali.

Tabel 1. Pengenalan Kode Bahasa Isyarat Dengan 10 Macam Kontur Tangan

Kontur

Tangan A|B|C|D|E|F|G|H|I[IJ]K NJO|P|Q|R|S|T|JU|V|IW]|X|Y]|Z
1 5|5|5[5[2|5|5[5]|5]1]5 0555|5125 |5]5|5]|]5]2
2 4154 [5[3|5]|5[5]|5]1]5 0)]5|5[4)5[0|0|5]|5]5|5]5]3
3 o|jojo0fO0ofO0OjO]jJ]OfJO]JO]jO]O ojojojfojofojo0ofo0ojojojojojo
4 414 |5[5[3|5|5[4|5]0]5 14|54 |5]1]|]1]5|5[4][5]|5]2
5 415|552 |5]|5[5]|5]1]5 2555|5215 |5]5|5]5]3
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Pengenalan disetiap kode bahasa isyarat dapat
dikenali walaupun masih ada yang tidakdikenali
dengan  benar, dengan tingkat Kkeberhasilan
pengenalan  system  bahasa isyarat dengan
benaradalah 85%. Dimana kode bahasa isyarat J, M,
N, S, T serta Z tingkat pengenalannya kecil, hal ini
dikarenakan kode ini bentuk isyarat jarinya
mengelung kebawah yang sulit untuk melakukan
pemisahan jari dalam penentuan batas-batas yang
dimiliki.

Pengujian terhadap jarak dalam mendeteksi tangan
dilakukan dengan menggunakan jarak 10 cm sampai
70cm.

Tabel 2. Pengujian kontur tangan terhadap jarak

Kontur
Tangan JARAK (cm)
10 | 20 | 30 | 40 | 50 | 60 | 70
1 X \ \ \ \ X X
2 X Y Y Y Y X X

Olo|(N|[o|o|~|w

XXX [X[X[X [X[X
< | < | X} |<|x|<|I<|<
< I < |I<|I<|I<|I<|I<|<
<|I < | X |<|x|<|I<|<
< | < |I<|<|<|x|x|<
XXX [X[X[X [X[X
XXX [X[X[X [X[X

[y
o

Pengaruh berbagai ukuran jarak akan berdampak
tingkat akurasi pengenalan, jarak minimum objek
yang tidak dikenali yaitu pada jarak 20 cm dan jarak
maksimum objek yang tidak dikenali yaitu pada jarak
60 cm, hal ini disebabkan karena adanya pengecilan
dan pembesaran region of interest (ROI) sehingga
bentuk dari citra tersebut tidak sempurna.

5. KESIMPULAN DAN SARAN
5.1. KESIMPULAN :
a. Hasil dari pengujian yang dilakukan system
dapat mengenali 26 huruf isyarat, tingkat
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akurasi pengenalan kode bahasa isyarat tangan
70%, pada konturtangan orang yang berbeda.

b. Pengenalan disetiap kode bahasa isyarat dapat
dikenali walaupun masih ada yang tidak
dikenali dengan benar, dengan tingkat
keberhasilan pengenalan system bahasa isyarat
dengan benar adalah 85%. Dimana kode
bahasa isyarat J, M, N, S, T serta Z tingkat
pengenalannya kecil, hal ini dikarenakan kode
ini bentuk isyarat jarinya mengelung kebawah
yang sulit untuk melakukan pemisahan jari
dalam penentuan batas-batas yang dimiliki.

c. Pengaruh berbagai ukuran jarak akan
berdampak tingkat akurasi pengenalan, jarak
minimum objek yang tidak dikenali yaitu pada
jarak 20 cm dan jarak maksimum objek yang
tidak dikenali yaitu pada jarak 60 cm, hal ini
disebabkan karena adanya pengecilan dan
pembesaran region of interest (ROI) sehingga
bentuk dari citra tersebut tidak sempurna.

5.2. SARAN :

1. Perlunya pengenalan kata menggunakan hand
gesture regocnition dinamik karena banyak
terjadinya perubahan pola dari urutan
pergerakan (hand gesture) pengkodean bahasa
isyarat.

2. Output pengenalan bahasa isyarat tangan dapat
berupa sinyal suara serta dapat digabung
dengan ekspresi wajah dan tubuh.
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