Marker base tracking oton mengunakan  penonda untuk memunculkon objek
maya don Markerless atau anpe memerlukon penanda, akan tetapi mencrapkan

dengan mengmmakan GPS, motion (gesture), tracking [2].



Dengan implementasi metode  morkerfess supmented  reality  pada
permmgkat sndroid  dipilih karena dengan teknologi mi pengpuna tidok honva
mendapatkan informasi saja, tetapi pengruna dapat berinteraksi denpn objek

diusutkan berhasil melacak lingkungan yang tdok diketahu dengan wakiy
pemrosesan yang lebth cepat dibandingkan dengan pendekaton berbasis fitur yang
tersedia. Selam itu, metede yang diusulkan dapat memperiahankan cstimas: dalam

st di mana pelocakon berbasis fitur fost tracking]3].



pada penclitian i, penubis mengimpmentasikon kedalam permainan “figde
and seek”, Dengan sekenario mencani katmkier vang sudsh diseting untuk

bersembunyi, pemain mencori karakter tersebut di dalom emveroment dunia myntn

3. Bahasa pemograman yang digunakan adalah bahasa C#.

4. Software yang dipunakon adalah Unity, ARCore ARFundation.

5. Perangkat android min sdk 9 dan sesusi dengan perangkal yang sudah
di melomondinian]5];



L4 Maksud dan Tujuan Penelitian

Adapun maksud dan tujusn penelitia it delakukan adalah ©
I, Mengklasifikasikan pengunsan sensor sccelerometer don gyroscope
dalam menangkop gerak dan diimplementosikan ke dalam augmented

161  Metode Penpumpolan Data

Untuk memperolch data-dats yang diperiukan schagai hahan penclitian
maka penulis menggunakan beberapa metode sehagar berikut :

1. Swdh Literatur



Metode i1 adalah metode dengan cam pengumpulan data dengan cara
melakukan mengumpulkan |erature, jumnal, paper. bacann-hacaan,
artikel. yang berkaitan dengan penelitinn vong dilakukan.

2 Observas:

langsung  terhodap

sehinggn data yang

schinggs terbentuk menjadi scbuah prototype.

4. Pengujian
Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui sejauh mana sistem yang
telah dibuat, apakah masih terdapat kesalahan ata tidak.



LT  Sistematikas Penulisan
Iﬂnlpm:lmﬂmmmimﬁgmﬁm:hlmpmyumnhpsnﬂurm

gyroscope dan

menjclaskan  tentang  pembuatan  mask  navigation  dengan  planar
emveromens dolam menentokan pembuatan objek, pengunnnn markerfess
dalam pembuatan posisi objek.

BAH IV : HASIL DAN PEMBAHASAN



Hab ini membahas fentang hasil implementasi dan yaitu, memproduksi
system, pengujian system, pemelihaman system dan implementast system,
tampilon desain dan pembahnsaan sertn menganalisa jalanyn sistem.
BABY : PENUTUP




	Skripsi-18.21.1157-Muhammad Rivai Adzdzikr a - Muhammad Rivai Adzdzikr Ashari_017.pdf (p.1)
	Skripsi-18.21.1157-Muhammad Rivai Adzdzikr a - Muhammad Rivai Adzdzikr Ashari_018.pdf (p.2)
	Skripsi-18.21.1157-Muhammad Rivai Adzdzikr a - Muhammad Rivai Adzdzikr Ashari_019.pdf (p.3)
	Skripsi-18.21.1157-Muhammad Rivai Adzdzikr a - Muhammad Rivai Adzdzikr Ashari_020.pdf (p.4)
	Skripsi-18.21.1157-Muhammad Rivai Adzdzikr a - Muhammad Rivai Adzdzikr Ashari_021.pdf (p.5)
	Skripsi-18.21.1157-Muhammad Rivai Adzdzikr a - Muhammad Rivai Adzdzikr Ashari_022.pdf (p.6)
	Skripsi-18.21.1157-Muhammad Rivai Adzdzikr a - Muhammad Rivai Adzdzikr Ashari_023.pdf (p.7)

