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Kantuk adalah kondisi seseorang ingin beristirahat sehingga peningkatan 

kedipan mata mengalami peningkatan.  Manusia pada umumnya 

membutuhkan tidur selama 8 jam setiap malamnya agar mencapai kinerja 

yang optimal. Rasa kantuk ini dapat menjadi dampak negatif bagi pengemudi 

sehingga menjadi tidak fokus, konsentrasi menjadi hilang dan merugikan 
penumpang sehingga bisa menyebabkan kematian. Oleh karena itu pada 

penelitian ini untuk meminimalisir rasa kantuk pada saat mengemudi, maka 

dalam penelitian ini akan dibuat sebuah alat dimana alat tersebut dapat 

mendeteksi atau mengetahui kondisi mengantuk pada saat mengemudi 
menggunakan Facial Landmark Detection yang diimplementasikan ke 

Raspberry Pi 3 Modul B. Output alat ini berupa LED sebagai tanda kantuk 

dan buzzer sebagai tanda alarm kantuk. Sistem yang dibuat pada penelitian ini 

menunjukan bahwa dapat mendeteksi mata kantuk sesuai yang diharapkan. 
Berdasarkan hasil pengujian, sistem dapat mendeteksi mata kantuk dengan 

jarak 40cm sebesar 80%, 50cm sebesar 100%, dan 60cm sebesar 80% dan 

total keseluruhan sebesar 80%. 
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PENDAHULUAN 

Teknologi sudah makin berkembang pesat seperti yang kita ketahui bahwa di Indonesia rata-rata 

menggunakan kendaraan. Kendaraan ini ada bermacam macam tipenya, seperti sepeda motor, mobil, truk, 

dan masih banyak lagi. Teknologi ini diciptakan untuk memudahkan seseorang menuju suatu tempat dengan 

cepat tanpa perlu berjalan kaki.  

Berdasarkan data dari Korlantas Polri yang di publikasikan oleh Kementrian Perhubungan menyatakan angka 

kecelakaan di Indonesia mencapai 103.645 kasus pada tahun 2021. Jumlah tersebut lebih tinggi dari tahun 

2020 yaitu sebesar 100.028 kasus kecelakaan. Kecelakaan menurut Komite Nasional Keselamatan 

Transportasi (KNKT) menyatakan bahwa 80 persen kecelakaan diakibatkan karena mengantuk dan letih. 

   Manusia pada umumnya membutuhkan tidur selama 8 jam setiap malamnya agar mencapai kinerja yang 

optimal. Rasa kantuk ini dapat menjadi dampak negatif bagi pengemudi sehingga menjadi tidak fokus, 

konsentrasi menjadi hilang dan merugikan penumpang sehingga bisa menyebabkan kematian. Mengantuk 

merupakan masalah yang sangat penting untuk diminimalisir. Oleh karena itu disarankan sebelum mulai 

kegiatan terlebih dahulu sarapan pagi agar otak tidak kekurangan oksigen dan menjadi optimal [19]. 

Rasa kantuk biasanya dialami pada malam hari di mana malam hari adalah waktu untuk beristirahat. Pada 

kondisi mengantuk, seseorang akan mengalami peningkatan kedipan mata. Selain itu, seseorang akan 

mengalami microsleeps atau tidur sekejap dengan durasi penutupan mata berkisar 5 detik atau lebih. Faktor 

penyebab jumlah kecelakaaan lalu lintas adalah faktor manusia, dimana memiliki persentase 69.7%. Salah 

satu faktor pengemudi mengantuk adalah mengemudi pada malam hari, kurang istirahat, jarak tempuh yang 
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panjang dan tidak adanya teman yang menemani berbicara sehingga pengemudi menjadi bosan, jenuh dan 

akhirnya mengantuk [19]. 

Oleh karena itu, pada penelitian ini untuk meminimalisir rasa kantuk pada saat mengemudi, maka dalam 

penelitian ini akan dibuat sebuah alat dimana alat tersebut bisa mendeteksi atau mengetahui kondisi 

mengantuk pada saat mengemudi. Alat ini akan diterapkan di depan pengemudi sehingga alat dapat 

mendeteksi kantuk dengan cara mendeteksi mata dan alat ini dapat memantau kondisi dimana dilakukan 

perekaman wajah otomatis secara real time yang dapat diproses pada pengolahan citra digital. 

Berdasarkan latar belakang di atas, penelitian ini mengangkat judul “Sistem Peringatan Dini Kantuk Pada 

Pengemudi Malam Hari Menggunakan Metode Facial Landmark Detection Berbasis Raspberry Pi 3 Modul 

B”. 

1. Kantuk  

 
Gambar 1 Kantuk 

Kantuk (drowsiness) adalah keadaan yang dimana seseoarang ingin istirahat. Manusia pada umumnya 

membutuhkan tidur selama 8 jam setiap malamnya agar mencapai kinerja yang optimal. Kekurangan tidur 

dapat mengakibatkan kantuk sehingga terjadi peningkatan jumlah kedipan mata hingga terjadi adanya 

microsleeps dengan durasi penutupan mata berkisar 5 detik atau lebih [19]. 

2. Dlib  

Dlib adalah sebuah library machine learning yang ditulis dalam Bahasa pemrograman C++ dan berfungsi 

untuk menganalisis bagian wajah dengan mengeskstrak nilai gambar. Dengan mengekstrak nilai pada wajah 

manusia dlib akan menghasilkan 128 dimensional feature [22]. 

3. Facial Landmark 

 
Gambar 2 Facial Landmark 

Facial landmark adalah metode untuk mendeteksi wajah berdasarkan titik-titik pada wajah manusia yang 

berfungsi sebagai titik jangkar pada wajah. Facial landmark menggunakan dataset dari iBUG 300-W 

sehingga dLib dapat mendeteksi wajah dan titik tersebut ditandai dengan koordinat x dan y [15]. 

4. Histogram Of Orienteds Gradient 

Histogram Of Oriented Gradients (HOG) adalah sebuah metode yang berguna untuk mencari karakteristik 

dari objek gambar dengan menggunakan objek manusia. Dalam proses awal metode HOG mengkoversi citra 

RGB (Red,Green,Blue) menjadi grayscale dan kemudian dilanjutkan dengan menghitung nilai gradien setiap 
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piksel. Setelah nilai gradien maka proses selanjutnya yaitu menentukan jumlah bin orientasi yang akan 

digunakan dalam pembuatan histogram [6]. 

 

 

5. Support Vector Machine 

 
Gambar 3 Support Vector Machine 

Algoritma Support Vector Machine (SVM) yang digunakan sebagai deteksi wajah dan mendeteksi titik 

tengara serta titik landmark yang terdeteksi. Setelah itu dikombinasikan ke dalam kategori seperti mata, 

hidung, mulut, alis, telinga, dagu, pipi, dan bibir. Proses klasifikasi ini digunakan secara baik dalam gambar 

yang tidak bergerak maupun penangkapan video secara langsung (real time) [13]. 

6. Eye Aspect Ratio 

 
Gambar 4 Eye Aspect Ratio 

Terdapat 6 landmark yang mendekati dari paket dlib dibutuhkan supaya terlokalisasi pada tiap mata kanan 

atau mata kiri. Terdapat enam titik landmark untuk mata yakni P0, P1, P2, P3, P4, P5,. Pertama, menghitung 

vertical jarak Euclidean untuk pasangan titik (P1, P5) &  

(P2, P4). Berikutnya menghitung jarak horizontal Euclides untuk titik (P0, P3) 

EAR = 
 |     | |     | 

  |     |
                 (1)  

METODE PENELITIAN 

  
Gambar 4 Diagram Blok Penelitian 
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Secara umum desain penelitian tugas akhir ini memiliki diagram blok penelitian. Gambar 4 terdapat tahap 

awal atau tahap persiapan, studi literatur, perumusan masalah, persiapan alat dan bahan, perancangan sistem, 

cek variabel dan sensor, pengujian sistem, dan dilakukan analisis data uji.  

 
Gambar 5 Flowchart Proses Perancangan Sistem Pendeteksi Kantuk 

Proses perancangan aplikasi dimulai dengan memasukan memasukan library deteksi wajah dan prediksi 

landmark pada wajah, selanjutnya menginput EYE_AR_THRESHOLD, EYE_AR_FRAME, dan Counter. 

Kemudian masuk dalam tahap pengambilan gambar. Dimana gambar yang semula RGB diubah menjadi 

grayscale kemudian dilakukan proses ektrasksi fitur HOG dan mencari titik landmark wajah dan mata pada 

pengemudi, setelah itu masuk ke sub proses def eye_aspect_ratio(eye) dimana ini adalah fungsi def dengan 

parameter eye_aspect_ratio(eye) yang dijadikan sebagai perhitungan jarak vertical dan horizontal pada mata. 

Kemudian masuk ke proses menghitung rata-rata ambang batas mata dari kedua mata dan hasilnya jika ear 

lebih dari EYE_AR_THRESHOLD maka LED hijau akan menyala dan jika kurang maka counter bertambah 

nilai +1 dan jika counter lebih besar sama dengan EYE_AR_FRAME maka tulisan peringatan akan muncul 

kemudian buzzer dan LED merah akan menyala. 
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Gambar 6 Perancangan Alat Pendeteksi kantuk 

Proses perancangan alat pendeteksi kantuk terdapat Modul Pi Camera Night Vision yang disambungkan 

dengan Raspberry Pi 3 Modul B. Kemudian pin pada Raspberry Pi 3 Modul B dihubungkan ke output yang 

berupa buzzer dan LED. Dimana pada pin 12 (GPIO23) Dihubungkan ke resistor 560ohm kemudian di 

sambungkan ke LED merah dan buzzer. Keluaran dari LED merah dan buzzer di hubungkan ke ground. 

Kemudian pada pin 16 (GPIO23)  dihubungkan ke resistor 560ohm setelah itu disambungkan ke LED hijau. 

Keluaran dari LED hijau di hubungkan ke ground. 

 
Gambar 7 Blok Diagram Algoritma HOG+SVM  

Terdapat cara kerja dari algoritma Histogram Of Oriented Gradients (HOG)  dan Support Vector Machine 

(SVM) yang berguna untuk mendeteksi objek atau gambar. Tahap pertama masukkan gambar setelah itu 

gambar yang berupa citra RGB (Red, Green, Blue) di ubah menjadi gambar citra grayscale. Maka akan 
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didapatkan nilai gradien dari setiap piksel tersebut. Setelah mendapatkan hasil gradien dari setiap piksel, 

dilanjukan ke tahap pemerataan histogram dimana tahap ini dilakukan penyebaran nilai tingkat keabuan citra 

dibuat menjadi rata. Kemudian dilanjukan ke tahap ekstraksi fitur HOG dimana setiap gambar disamakan 

diubah ukurannya menjadi 100 x 100 piksel untuk mengurangi biaya komputasi. Kemudian HOG di ekstraksi 

untuk setiap gambar menggunakan ukuran sel 8 x 8 piksel dan ukuran blok 2 x 2. Proses tersebeut menjadi 

akhir dalam algoritma HOG, kemudian menentukan landmark mata pada wajah menggunakan facial 

landmark dengan dataset dari IBug 300 -w.  

Selanjutnya dataset tersebut dilatih menggunakan SVM, kemudian menghitung label dan data dengan 

hyperplane dengan cara memisahkan dua buah kelas, kelas wajah dan bukan wajah menggunakan kernel 

liniear SVM. Selanjutnya ketahap melatih model SVM dengan cara pelatihan dan pengujian diulang agar 

memastikan kekokohan metode SVM. Kemudian didapatkan hasil klasifikasi yang selanjutnya dapat 

digunakan untuk mendeteksi kantuk pada pengemudi melalui mata pada wajah manusia. 

 
Gambar 8 Proses Eye Aspect Ratio 

terdapat bagaimana proses dari Eye Aspect Ratio dimana terdapat 68 titik landmark pada wajah. Landmark 

mata pada wajah terdapat 12 titik diantaranya 6 titik mata kiri dan 6 titik mata kanan yang masing – masing 2 

titik horizontal dan 4 vertikal. Dalam proses pertama dilakukan perekaman video setelah itu terdapat 2 

kategori dimana dalam posisi kantuk atau tidak kantuk. Selanjutnya, hasil perekaman tersebut mendeteksi 

wajah dan landmark mata pada manusia. Setelah itu landmark tersebut mendeteksi jumlah point yang berada 

di mata dan kemudian menghitung jarak vertical dan horizontal dengan rumus: 

Yang dimasukkan ke dalam program pendeteksi kantuk. Kemudian terdapat gambaran hasil grafik mata 

kantuk dan tidak dimana dengan melihat grafik, ketika ambang batas mata turun maka dikategorikan 

mengantuk. 
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Gambar 9 Deskripsi Sistem 

Terdapat Pi Camera Night Vision yang berguna untuk mengambil video pada pengemudi kemudian diolah 

oleh program dari raspberry. video tersebut diubah dari gambar RGB menjadi grayscale setelah itu 

mendeteksi wajah menggunakan Pustaka dari Histogram Of Oriented Gradients (HOG) + Linear SVM 

(Support Vector Machine) dan prediksi kondisi mata menggunakan Facial Landmark dengan dataset dari 

iBUG 300 -W kemudian menghitung nilai Eye Aspect Ratio pada kedua mata dan mendapatkan output 

berupa LED merah, LED hijau, buzzer. 

 

HASIL DAN PENGUJIAN 

1. Implementasi dan perangkat keras 

 
Gambar 10 Blok Diagram Perangkat Keras 

Implementasi perangkat keras merupakan suatu proses pemasangan atau perakitan alat yang digunakan 

dalam membangun sistem pendeteksi kantuk. Dimana input yaitu Pi Camera Night Vision yang berguna 

sebagai sensor untuk pengambilan data mata pada wajah manusia, untuk proses yaitu Raspberry Pi 3 modul 

B yang berguna untuk mengolah data citra pada pi camera night vision kemudian memproyeksikan hasil ke 

monitor apakah pengemudi tersebut kantuk atau tidak kantuk dan output berupa LED merah, LED hijau, dan 

Buzzer, dimana hasil dari proses yang dikirim ke output ketika dinyatakan kantuk maka LED merah dan 

Buzzer akan hidup dan jika tidak kantuk maka LED hijau akan menyala. 

 
Gambar 11 Pembuatan perangkat keras 

Terdapat pembuatan perangkat keras, dimana pembuatannya menggunakan triplek untuk menjadi kotak 

pada raspberry pi, kipas, dan pi camera night vision. Kemudian untuk pemasangan LED merah, LED hijau, 

dan Buzzer menggunakan project board. 

2. Implementasi Perangkat Lunak 
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Gambar 12 Implementasi Perangkat Lunak 

3. Tampilan Sistem 

 
Gambar 13 Tampilan Sistem Alat Keseluruhan 

Hasil dari perancangan sistem alat pendeteksi kantuk keseluruhan dimana terdapat kotak komponen yang 

didalamnya terdapat Rasberry pi, kipas pendingin, dan pi camera night vision lalu pada breadboard terdapat 

LED dan buzzer. 

 
Gambar 14 Tampilan penempatan alat sistem pendeteksi kantuk 

Terdapat penempatan alat sistem pendeteksi kantuk pada gambar 13, dimana alat di tempatkan di depan 

pengemudi dan berada ditengah agar tidak terhalang oleh pengemudi saat mengemudi kendaraan. Posisi 

kamera mendeteksi mata dengan sudut 30° jika pengemudi mehadap lurus kedepan. 

 
Gambar 15 Tampilan sistem pendeteksi kantuk 

Hasil dari tampilan sistem pendeteksi kantuk dimana isi dari tampilan tersebut mendeteksi wajah dan mata 

pengemudi dan terdapat peringatan pada layar program ketika pengemudi mengalami kantuk. Selain itu 

output LED merah dan buzzer akan aktif juga. Setelah itu tahap selanjutnya adalah pengujian sistem. 

 
Gambar 16 Tampilan desain arsitektur sistem 

Terdapat tampilan bagian software dan hardware dalam mendeteksi kantuk. Dimana bagian software 

melakukan proses penangkapan gambar pada wajah manusia kemudian dilakukan normalisasi menggunakan 
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kombinasi hog + svm sebagai metode untuk mendeteksi objek. Kemudian tahap facial landmark dengan 

dataset dari ibug 300 -w berguna untuk menentukan titik koordinat pada wajah manusia dan setelah itu 

menghitung nilai eye aspect ratio dari kedua mata. Untuk bagian hardware terdapat pi camera night vision 

berguna untuk mendeteksi objek, kemudian raspberry berguna untuk mengolah data citra dan hasil dari 

pendeteksian jika kantuk maka led merah dan buzzer akan menyala dan jika tidak kantuk maka led hijau akan 

menyala. 

4. Pengujian Sistem 

1. Penguian Deteksi Jarak dan Sudut Kemiringan Wajah Pagi Hari 

Tabel 1 Pengujian Deteksi Jarak dan Sudut Kemiringan Wajah Pagi Hari 

Jarak Percobaan Sudut Wajah Mata Kantuk Hasil 

Program 

Jeda Respon 

Kantuk  

Output 

40 

Cm 

1    Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 2.07 Detik Aktif 

2     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 2.19 Detik Aktif 

3     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 2.03 Detik Aktif 

4     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 1.97 Detik Aktif 

5     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 7.73 Detik Aktif 

6     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Tidak - Tidak 

7     Tidak  Tidak  Kantuk Tidak  - Tidak 

50 

Cm 

1    Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 1.91 Detik Aktif 

2     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 1.96 Detik Aktif 

3     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 2.02 Detik Aktif 

4     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 2.19 Detik Aktif 

5     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 5.10 Detik Aktif 

6     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Tidak  - Tidak 

7     Tidak  Tidak  Kantuk Tidak  - Tidak 

60 

Cm 

1    Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 2.02 Detik Aktif 

2     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 2.07 Detik Aktif 

3     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 2.10 Detik Aktif 

4     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 2.22 Detik Aktif 

5     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 5.19 Detik Aktif 

6     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 9.96 Detik Aktif 

7     Tidak  Tidak  Kantuk Tidak  - Tidak 

Didapatkan kesimpulan bahwa pada jarak 40 cm dengan sudut 0°- 60° berhasil mendeteksi wajah, mata 

dan kantuk dan hasil output berupa LED merah dan buzzer aktif. Tetapi pada sudut 75° mengalami 

pendeteksian yang lambat karena pendeteksian mata yang kurang akurat. Untuk sudut 75° hanya mendeteksi 

bagian wajah dan mata, untuk kantuk tidak terdeteksi oleh program dikarenakan sulit mendeteksi mata dan 

sudut 90° tidak mendeteksi bagian wajah, mata dan kantuk tersebut sehingga LED hijau tetap menyala. 

Pada jarak 50 cm dengan sudut 0°- 60° berhasil mendeteksi wajah, mata dan kantuk dan hasil output 

berupa LED merah dan buzzer aktif. Tetapi pada sudut 60° mengalami pendeteksian yang lambat 

dikarenakan pendeteksian mata kantuk kurang akurat. Untuk sudut 75° hanya mendeteksi bagian wajah dan 

mata, untuk kantuk tidak terdeteksi oleh program dikarenakan sulit mendeteksi mata dan sudut 90° tidak 

mendeteksi bagian wajah, mata dan kantuk tersebut sehingga LED hijau tetap menyala. 

Pada jarak 60 cm dengan sudut 0°- 60° berhasil mendeteksi wajah, mata dan kantuk dan hasil output 

berupa LED merah dan buzzer aktif. Tetapi pada sudut 60° mengalami pendeteksian yang lambat 

dikarenakan pendeteksian mata kantuk kurang akurat. Untuk sudut 75° mendeteksi bagian wajah, mata, dan 

kantuk, tetapi terdeteksi tetapi mengalami pendeteksian yang lambat dikarenakan pendeteksian mata kantuk 

kurang akurat dan sudut 90° tidak mendeteksi bagian wajah, mata dan kantuk tersebut sehingga LED hijau 

tetap menyala. 

2. Penguian Deteksi Jarak dan Sudut Kemiringan Wajah malam Hari 

Tabel 2 Penguian Deteksi Jarak dan Sudut Kemiringan Wajah malam Hari 

 

Jarak Percobaan Sudut Wajah Mata Kantuk Hasil 

Program 

Jeda Respon 

Kantuk  

Output  

40 1    Terdeteksi Terdeteksi Tidak  Terdeteksi - Aktif 
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Cm 2     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 2.62 Detik Aktif 

3     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 6.76 Detik Aktif 

4     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 9.21 Detik Aktif 

5     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 11.31 Detik Aktif 

6     Tidak  Tidak  Kantuk Tidak - Tidak 

7     Tidak  Tidak  Kantuk Tidak - Tidak 

50 

Cm 

1    Terdeteksi Terdeteksi Tidak Terdeteksi - Aktif 

2     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 2.90 Detik Aktif 

3     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 2.60 Detik Aktif 

4     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 2.81 Detik Aktif 

5     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 12.01 Detik Aktif 

6     Tidak Tidak Kantuk Tidak  - Tidak 

7     Tidak  Tidak  Kantuk Tidak  - Tidak 

60 

Cm 

1    Terdeteksi Terdeteksi Tidak Terdeteksi - Aktif 

2     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 3.42 Detik Aktif 

3     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 3.36 Detik Aktif 

4     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 2.40 Detik Aktif 

5     Terdeteksi Terdeteksi Kantuk Terdeteksi 7.04 Detik Aktif 

6     Tidak Tidak Kantuk Tidak - Tidak 

7     Tidak  Tidak  Kantuk Tidak - Tidak 

Didapatkan kesimpulan bahwa pada jarak 40 cm dengan sudut 0° mengalami pendeteksian yang salah 

dikarenakan pada saat tidak kantuk atau mata terbuka alat pendeteksi mendeteksi kantuk. Hal ini dikarenakan 

alat sulit mendeteksi ambang batas mata, video streaming berwarna hitam putih, bola mata dan kulit mata 

berwarna sama pada pendeteksian malam hari. Pada sudut 15° berhasil mendeteksi wajah, mata, kantuk, FPS 

normal dan hasil output berupa LED merah dan buzzer aktif. Untuk sudut 30° - 60° mengalami pendeteksian 

yang lambat karena pendeteksian mata yang kurang akurat dan faktor terlalu dekat dengan kamera. Untuk 

sudut 75° dan 90° tidak mendeteksi bagian wajah, mata dan kantuk tersebut sehingga LED hijau tetap 

menyala. 

Pada jarak 50 cm dengan sudut 0° mengalami pendeteksian yang salah dikarenakan pada saat tidak kantuk 

atau mata terbuka alat pendeteksi mendeteksi kantuk. Hal ini dikarenakan alat sulit mendeteksi ambang batas 

mata, video streaming berwarna hitam putih, dan bola mata kulit mata berwarna sama pada pendeteksian 

malam hari. Pada sudut 15°-45° berhasil mendeteksi wajah, mata, kantuk, FPS normal dan hasil output 

berupa LED merah dan buzzer aktif. Untuk sudut 60° mengalami pendeteksian yang lambat karena 

pendeteksian mata yang kurang akurat sehingga kamera sulit mendeteksi. Untuk sudut 75° dan 90° tidak 

mendeteksi bagian wajah, mata dan kantuk tersebut sehingga LED hijau tetap menyala. 

Pada jarak 60 cm dengan sudut 0° mengalami pendeteksian yang salah dikarenakan pada saat tidak kantuk 

atau mata terbuka alat pendeteksi mendeteksi kantuk. Hal ini dikarenakan alat sulit mendeteksi ambang batas 

mata, video streaming berwarna hitam putih, bola mata dan kulit mata berwarna sama pada pendeteksian 

malam hari. Pada sudut 15°-45° berhasil mendeteksi wajah, mata, kantuk, FPS normal dan hasil output 

berupa LED merah dan buzzer aktif. Untuk sudut 60° mengalami pendeteksian yang lambat karena 

pendeteksian mata yang kurang akurat sehingga kamera sulit mendeteksi. Untuk sudut 75° dan 90° tidak 

mendeteksi bagian wajah, mata dan kantuk tersebut sehingga LED hijau tetap menyala. 

3. Pengujian Sistem Alat Pendeteksi Kantuk 

Tabel 3 Data DIri Pengemudi 

Pengemudi  Nama Umur 

1.  I Komang Yoga Tri Pranata 22 

2.  I Ketut Sabdayasa 61 

3.  I Wayan Joni Indra Arnatha 33 
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Adapun link video pengujian sistem pendeteksi kantuk yang dilakukan sebagai berikut : 
1. Yoga : https://youtu.be/7ZqhEXvNWQY   

2. Sabda : https://youtu.be/6yPFvrEvHtQ   

3. Joni  : https://youtu.be/nBzJMl6xjCY    

Tabel 4 Hasil Pengujian Sistem Alat Pendeteksi Kantuk 

Pengemudi peercobaan Waktu 

Terdeteksi 

FPS Jarak 

Alat  

Hasil 

Program 

Output Keterangan  

1.  1.  3:37 15.1 40 cm Terdeteksi  Aktif Kantuk 

2.  7:04 19.5 40 cm Terdeteksi Aktif  Tidak Kantuk 

3.  9:51 22.8 40 cm Terdeteksi Aktif Kantuk 

4.  13:14 21.8 40 cm Terdeteksi  Aktif  Kantuk 

5.  18:52 15.2 40 cm Terdeteksi  Aktif  Kantuk 

2.  1.  3:48 20.2 50 cm Terdeteksi  Aktif  Kantuk 

2.  7:34 20.0 50 cm Terdeteksi  Aktif  Kantuk 

3.  9:04 21.2 50 cm Terdeteksi  Aktif  Kantuk 

4.  15:35 20.4 50 cm Terdeteksi  Aktif  Kantuk 

5.  18:59 19.0 50 cm Terdeteksi  Aktif  Kantuk 

3.  1.  2:33 21.3 60 cm Terdeteksi  Aktif  Tidak Kantuk 

2.  4:28 21.8 60 cm Terdeteksi  Aktif  Kantuk 

3.  6:20 21.6 60 cm Terdeteksi  Aktif  Tidak Kantuk 

4.  9:31 20.6 60 cm Terdeteksi  Aktif  Kantuk 

5.  14:59 20.6 60 cm Terdeteksi  Aktif  Kantuk 

Pada pengujian peringatan dini kantuk dilakukan pengujian dijalan tembolak lingkar selatan, NTB. Dimana 

pengemudi 1 melakukan pengujian pada tanggal 22 Oktober 2022 jam 23.18 WITA, pengemudi 2 melakukan 

pengujian pada tanggal 23 Oktober 2022 jam 21.51 WITA, dan pengemudi 3 melakukan pengujian pada 

tanggal 24 Oktober 2022 jam 23.18 WITA. Hasil pengujian pendeteksi kantuk yang dilakukan menggunakan 

kendaraan roda empat secara real-time. Dapat disimpulkan bahwa : 

Pada subjek 1 dengan jarak 40 cm dan sampel sebanyak 5 mendapatkan jumlah keterangan kantuk 

sebanyak 4 kantuk dan 1 tidak kantuk, hal ini terjadi karena pada perekaman wajah terlihat pengemudi tidak 

mengalami kantuk sedangkan alat pendeteksi mengakatan bahwa pengemudi tersebut mengantuk. Hal ini 

disebabkan terjadinya delay pada program dimana FPS rendah hanya sebesar 15-23 FPS dan saat 

pendeteksian pada mata, mata tertutup dan setelah itu mata tidak terdeteksi sehingga dikatakan kantuk oleh 

program. Hasil akurasi didapatkan sebesar : 

Akurasi mata terdeteksi kantuk pada jarak 40 cm =  
                         

             
        

=  
  

 
        = 80% 

Pada subjek 2 dengan jarak 50 cm dan sampel sebanyak 5 mendapatkan jumlah keterangan kantuk 

sebanyak 5 kantuk dan 0 tidak kantuk. Hal ini terjadi karena jarak berpengaruh terhadap pendeteksian kantuk 

dan posisi kepala dapat mempengaruhi pendeteksian kantuk. Hasil akurasi didapatkan sebesar: 

Akurasi mata terdeteksi kantuk pada jarak 50 cm =  
                         

             
        

=  
  

 
        = 100% 

Pada subjek 3 dengan jarak 50 cm dan sampel sebanyak 5 mendapatkan jumlah keterangan kantuk 

sebanyak 3 kantuk dan 2 tidak kantuk Hal ini disebabkan terjadinya delay pada program dimana FPS rendah 

hanya sebesar 20-22 FPS, untuk jarak juga berpengaruh terhadap pendeteksian kantuk dan lebar mata juga 

berpengaruh pada pendeteksian kantuk.  

Akurasi mata terdeteksi kantuk pada jarak 60 cm =  
                         

             
        

=  
  

 
        = 60% 

Hasil keseluruhan pendeteksian kantuk dengan menggunakan 3 subjek dengan masing-masing 5 sampel 

kantuk didapatkan akurasi sebesar : 

Akurasi mata terdeteksi keseluruhan =  
                         

             
        

https://youtu.be/7ZqhEXvNWQY
https://youtu.be/6yPFvrEvHtQ
https://youtu.be/nBzJMl6xjCY
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=  
   

  
        = 80% 

KESIMPULAN 

Dalam merancang sistem alat pendeteksi kantuk, untuk tahap mendeteksi area mata pada wajah 

menggunakan library dlib facial landmark dari iBUG 300-3 dan untuk mendeteksi objek atau wajah 

menggunakan kombinasi dari metode Histogram Of Oriented Gradients (HOG) dan Support Vector Machine 

(SVM). Setelah itu dilanjutkan ke tahap mencari nilai Eye Aspect Ratio (EAR) pada mata, dimana dilakukan 

perhitungan lebar dan tinggi mata pada mata kanan dan kiri sebagai acuan apakah pengemudi tersebut 

mengalami kantuk atau tidak dengan cara jika mata tertutup 0,3 detik dengan frame sebesar 5 atau lebih maka 

mata tersebut dikatakan mengantuk. Setelah melakukan perancangan sistem alat pendeteksi kantuk, 

selanjutnya dilakukan pengujian alat kepada pengemudi secara real-time pada malam hari yang berguna 

untuk mengetahui kinerja alat yang telah dibuat. Dilakukan pengujian menggunakan 3 subjek masing – 

masing 5 sampel kantuk dengan jarak 40, 50, 60cm. Pada subjek 1 dengan jarak 40 cm didapatkan akurasi 

sebesar 80%, subjek 2 dengan jarak 50 cm didapatkan akurasi sebesar 100%, subjek 3 dengan jarak 60 cm 

didapatkan akurasi sebesar 60 %, subjek keseluruhan didapatkan akurasi sebesar 80% dan error sebesar 20%. 

Sehingga dari subjek tersebut dapat disimpulkan hasil dari pengujian sistem alat pendeteksi kantuk 

mendapatkan hasil sesuai yang diharapkan 
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