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EVALUASI AKURASI KINECT V2 DALAM MENENTUKAN TITIK
KOORDINAT DAN SUDUT PERGERAKAN MANUSIA POSISI DUDUK

Aulia Rachmat Ramadhan

ABSTRAK

Penelitian ini dilakukan untuk mengevaluasi dalam akurasi kinect V2 dalam pengukuran
titik koordinat, mengukur panjang tulang, dan menentukan sudut tulang pada objek posisi
duduk. Tujuan utama dari studi ini adalah untuk menilai potensi kinect sebagai alat dalam
studi ergonomi, dengan melalui pendekatan kuantitatif, penelitian ini mengumpulkan 5
orang untuk dijadikan objek dalam gerakan duduk. Analisis statistik, seperti sudut antara
dua vektor, nilai mean, dan standar deviasi digunakan untuk mengevaluasi ketepatan
pengukuran yang dilakukan oleh kinect. Hasil menunjukkan tingkat akurasi yang tinggi
dalam menentukan titik koordinat, dengan nilai persentase perbandingan sebesar 9,76%,
sementara 4 objek memiliki nilai persentase di bawah 2%. Namun, sistem Kinect memiliki
akurasi yang kurang baik dalam menentukan panjang tulang, dengan nilai rata-rata sebesar
5,60%, yang berada di bawah 10%. Selain itu, rata-rata persentase untuk objek 1 memiliki
nilai lebih dari 10%. Sementara itu, sistem Kinect menunjukkan akurasi yang rendah dalam
menentukan sudut tulang, dengan nilai rata-rata sebesar 9,95%, yang hampir mencapai
angka 10%. Rata-rata persentase untuk objek 1, objek 3, dan objek 4 juga memiliki nilai
lebih dari 10%. Maka hasil evaluasi menunjukkan bahwa sistem Kinect memiliki tingkat
akurasi yang tinggi dalam menentukan titik koordinat. Namun, dalam menentukan panjang
tulang dan sudut tulang dalam analisis ergonomic, sistem Kinect kurang akurat dengan
beberapa keterbatasan yang harus diperhatikan yaitu posisi antar tulang jangan terlalu

berdekatan.

Kata Kunci : Kinect V2, Motion Capture, Ergonomi, Analisis Statistika, Kualitas, Uji akurat

Vi



Universitas Bakrie

EVALUASI AKURASI KINECT V2 DALAM MENENTUKAN TITIK
KOORDINAT DAN SUDUT PERGERAKAN MANUSIA POSISI DUDUK

Aulia Rachmat Ramadhan

ABSTRACT

Research was conducted to evaluate the accuracy of the Kinect V2 in measuring coordinate
points, measuring bone length, and determining bone angles in sitting objects. The main
aim of this study is to assess the potential of Kinect as a tool in ergonomics studies. Using
a quantitative approach, this research gathered 5 people to use as objects for sitting
movements. Statistical analysis, such as the angle between two vectors, mean value, and
standard deviation is used to evaluate the accuracy of measurements made by Kinect.
Results show a high level of accuracy in determining coordinate points, with a comparison
percentage value of 9.76%, while 4 objects have a percentage value below 2%. However,
the Kinect system had poor accuracy in determining bone length, with an average value of
5.60%, which is below 10%. In addition, the average percentage for object 1 has a value of
more than 10%. Meanwhile, the Kinect system showed low accuracy in determining bone
angles, with an average value of 9.95%, which almost reached 10%. The average
percentage for object 1, object 3, and object 4 also has a value of more than 10%. So the
evaluation results show that the Kinect system has a high level of accuracy in determining
coordinate points. However, in determining bone length and bone angles in ergonomic
analysis, the Kinect system is less accurate with several limitations that must be taken into
account, namely the position of the bones should not be too close together.

Keywords: Kinect V2, Motion Capture, Ergonomics, Statistical Analysis, Quality, Accuracy
Testing
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