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INTISARI

Pengunaan antara sensor-sensor smartphone, accelerometer telah
menerima perhatian paling besar dalam riset pengenalan aktivitas. Namun, dalam
beberapa tahun terakhir, sensor lain, seperti gyroscopes dan magnetometer, telah
digabungkan dengan accelerometer dengan tujuan meningkatkan kinerja
pengenalan aktivitas. Augmented reality(AR) salah satunya, penggabungan objek
virtual yang melapisi lingkungan data dunia nyata dan data yang dihasilkan
komputer untuk menciptakan lingkungan pengguna yang digabungkan. Dengan
tujuan untuk melengkapi presepsi pengguna dari dunia nyata melalui penabahan
objek maya.

Dalam pengunaan di AR pengunaan sensor accelero dan gyroscope sering
disebut INS (Inertial Navigation system) yang sangat baik unutk mengukur gerak
indoor, yang berbasis sensor IMU (Inertial Mensure Unit) dengan metode Kalma
Filter dalam pemetaan area dan lokalisasi lingkungan sekitar, bias di sebut
sebagai SLAM, dengan tambahan visual iniersia ordometri (VIO) dalam
mempelajari area dapat menidentifikasikan object dalam lingkunga local. Melalui
analisis citra lingkungan /ocal oleh perangkat tersebut dapat mendukung teknik ini
dalam aplikasi AR, baik merkerless ataupun marker.

Oleh karena itu ada teknologi markeless, dengan teknologi ini pengguna
tidak hanya mendapatkan informasi saja, tetapi pengguna dapat berinteraksi
dengan objek maya pada lingkungan nyata. Dengan bantuan library ARFundation,
ARCore dari unity dan penelitian sebelumnya “Fast Markerless Tracking for
Augmented Reality in Planar Environment” yang memberikan hasil penelitian
kolaborasi pendekatan menggunakan vision-base dengan sensor gyroscope dan
accelerometer sebagai alat prediksi pose kamera berhasil melakukan tugas sekitar
24 .5fps, hingga lima kali lebih cepat daripada metode tracking berbasis fitur yang
digunakan sebagai perbandingan. Oleh karena itu, metode yang diusulkan dapat
digunakan untuk melacak lingkungan yang tidak diketahui tanpa tergantung pada
jumlah fitur di tempat kejadian, sambil memerlukan biaya komputasi yang lebih
rendah.

Kata Kunci: Augmented reality, Markerless, ARCore, Unity, Motion Tracking,
Deeplens, Light Enveroment, Gyroscope, Accelerometer, inertial sensor

XV



ABSTRACT

The use between smartphone sensors, accelerometers has received the
most attention in activity recognition research. However, in recent years, other
sensors, such as gyroscopes and magnetometers, have been combined with
accelerometers with the aim of improving activity recognition performance.
Augmented reality (AR) is one of them, the merging of virtual objects that line the
real-world data environment and computer-generated data to create a combined
user environment. With the aim of complementing the presepsi of users from the
real world through the proliferation of virtual objects.

In the use in AR the use of accelero sensors and gyroscopes is often called
INS (Inertial Navigation system) which is very good for measuring indoor motion,
based on IMU sensor (Inertial Mensure Unit) with Kalma Filter method in area
mapping and localization of the surrounding environment, bias is referred to as
SLAM, with additional visual initiation ordometry (VIO) in studying areas can
identify objects in the local context. Through analysis of local environmental
imagery by the device can support this technique in AR applications, either
merkerless or marker.

Therefore there is markeless technology, with this technology users not
only get information, but users can interact with virtual objects in a real
environment. With the help of the ARFundation library, ARCore from unity and
previous research "Fast Markerless Tracking for Augmented Reality in Planar
Environment" which provided the results of collaboration research approaches
using vision-base with gyroscope sensors and accelerometers as a camera pose
prediction tool successfully performed the task about 24.5fps, up to five times
faster than the feature-based tracking method used as a comparison. Therefore,
the proposed method can be used to track unknown environments without
depending on the number of features on the scene, while requiring lower
computing costs.

Keyword: Augmented reality, Markerless, ARCore, Unity, Motion Tracking,
Deeplens, Light Enveroment, Gyroscope, Accelerometer, inertial sensor.
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