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Analisis Perbandingan Metode Kinect Grayscale dan Kinect Depth Image 

Untuk Diaplikasikan Dalam User Interface 

Fajria Antoni 

NIM 08650050 

 

Intisari 

Tujuan dari penelitian ini adalah untuk memanfaatkan mengetahui metode 

mana yang lebih tepat dalam aplikasi user interface. 

Metode pengumpulan data yang digunakan adalah studi literatur. 

Pengumpulan data dengan metode studi literatur dilakukan dengan cara membaca 

buku, jurnal ilimiah, makalah, dan menggunakan media internet sebagai sumber 

informasi. 

Berdasarkan penelitian yang dilakukan dapat disimpulkan bahwa dari kedua 

metode memiliki kelebihan dan kekurangan. Metode grayscale baik untuk 

pemrosesan cepat dan pemrosesan image. Sedangkan metode depth baik untuk 

aplikasi yang membutuhkan tingkat ketelitian tinggi dan memerlukan resource 

yang tinggi.  

Kata Kunci : kinect, grayscale ,depth image, user interface  
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Pada saat ini interface yang paling sering digunakan dalam interaksi 

manusia dengan komputer adalah mouse. Mouse pada awalnya masih berbentuk 

trackball berukuran sangat besar yang ditemukan oleh Tom Cranston dan Fred 

Longstaff seorang angkatan laut Kanada pada tahun 1952 dan menggunakan 

sebuah bola bowling. Perkembangan mouse sangat pesat hingga pada tahun 1963 

ditemukan metode baru mouse pengganti metode trackball yang ditemukan oleh 

Douglas Engelbart pada tahun 1964. Namun mouse sendiri masih banyak sekali 

kekurangan dalam pengembanganya, contohnya adalah penggunaan mouse yang 

kurang efektif dalam aktifitas yang lama contohnya design dan digital painting. 

Penggunaan mouse dalam waktu lama menyebabkan repetitive stress injuries 

(RSI) yang berakibat beberapa penyakit dan kelainan pada tangan.(Franck 

Dernoncourt,2012). 

Perkembangan teknologi khususnya komputer dan elektronik memicu 

perkembangan alat input yang lebih natural. Douglas Engelbart (1964) 

menciptakan prototype mouse yang digunakan pertama kali pada GUI Windows. 

Pada tahun 1968 telah diciptakan touch screen sebagai alat pengendali lalu lintas 

udara oleh E.A. Johnson. Pada tahun 2006 Nintendo Wii sebagai evolusioner 

controler game yang sebelumnya joystick menjadi sistem remote yang dapat 

mendeteksi gerakan. Pada 4 November 2010 Xbox Kinect oleh Primesense yg 
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didesain untuk console Xbox yang langsung terjual 10 juta unit dalam bulan 

pertama. (Greg Borestein,2012) 

 

Kinect adalah sebuah Depth camera . Berbeda dengan camera biasa. 

Kinect berfungsi menangkap jarak dari suatu  objek  pada  suatu  ruangan. Kinect 

menggunakan sinar inframerah untuk membuat depth image. Sinar IR di 

tembakan kepada suatu objek dan pantulannya di tangkap kembali oleh camera IR 

metode ini di sebut sebagai triangulasi stereocam. Hasil dari camera IR adalah 

gambar berupa grayscale. Grayscale adalah gambar yang memiliki tingkatan 

warna. Tingkatan warna inilah yang menunjukan seberapa jauh objek terhadap 

kamera. Semakin putih maka objek itu semakin dekat, dan begitu pula sebaliknya. 

(Greg Borestein,2012) 

 

Beberapa device yang memiliki basis stereocam seperti kinect contohnya 

adalah PS 3 move, intel perceptual computing. PS 3 move adalah device yang 

memiliki sistem kerja kombinasi antara stereocam dan acelerometer. intel 

perceptual computing memliki sistem kerja sama dengan kinect, yaitu stereocam, 

yang membedakan adalah intel perceptual computing terfokus pada gesture jari 

dan wajah, sedangkan kinect dapat mendeteksi seluruh badan dan dapat mencakup 

6 pengguna. 

 

Kinect mempunyai dua metode dalam mendapatkan data depth, yaitu 

dengan analisis warna grayscale dan anlisis depth image.  Data depth adalah nilai 
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hasil dari proses kedua analisis. Data depth adalah data yang berisi nilai jarak 

objek pada setiap pixelnya. Analisis grayscale adalah metode untuk memperoleh 

data jarak benda yang berada di depan kinect dengan cara melakukan pemrosesan 

citra. Semakin terang suatu pixel dalam image tersebut menandakan semakin 

dekat pula terhadap kinect. Pada analisis depth image untuk memperoleh data 

jarak benda yang berada di depan kinect dengan cara menghitung travel time 

cahaya infrared yang dipancarkan oleh kinect yang kemudian disimpan dalam data 

array (Greg Borestein,2012) 

Dua metode ini dapat digunakan untuk aplikasi interface namun perlu 

diketahui aspek-aspek yang dibutuhkan dalam aplikasi interface yaitu berupa 

kemampuan pengenalan objek geometri tracking objek pengukuran jarak, dan 

tingkan efisiensi. Penggunaan dan pemilihan metode ini sangat fital dalam 

pembuatan software, karena kesalahan pada pemilihan metode berakibat system 

yang berat, dan tidak akurat. Sebelumnya belum pernah ada penelitian yang 

membahas hal tersebut, oleh karena itu perlu diadakan eksperimen untuk dapat 

membandingkan kedua metode tersebut . 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang di atas, maka dalam penelitian ini dapat 

diambil rumusan permasalahan : Bagaimana menganalisis perbandingan metode 

grayscale dan metode depth image untuk diaplikasikan sebagai user interface ? 
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1.3 Pembatasan Masalah 

Pada penelitian ini, diberikan batasan masalah sebagai berikut: 

1. Menggunaan Kinect for Xbox yang digunakan pada sistem operasi 

windows 7 32bit sebagai sensor 3D 

2. Menggunakan resolusi 800*600 pixel 30 fps pada RGB cam dan 11bit 

depth level pada depth cam. 

3. Menggunakan library Kinect for Windows SDK, Simple OpenNI ,NITE 

4. Tempat pengujian yang memiliki sudut yang dapat menangkap seluruh 

objek . 

5. Menggunakan aplikasi processing . 

6. Meneliti dua metode grayscale dan depth 

7. Meneliti kemampuan pengenalan objek geometri,tracking  

objek ,pengukuran jarak, dan tingkat efisiensi 

8. Penelitian ini difokuskan pada analisis perbandingan dua metode dan 

menggunakan pengujian pada sumbu x, y dan z yang diaplikasikan sebagai 

user interface. 

 

1.4 Tujuan Penelitian 

Tujuan dari penelitian ini adalah untuk membandingkan metode grayscale 

dan metode depth image pada kinect  sehingga dapat diketahui metode yang lebih 

tepat untuk pembuatan aplikasi. 
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1.5 Manfaat Penelitian 

Hasil dari penelitian ini diharapkan dapat memberikan manfaat: 

1. Dapat mengetahui metode yang tepat pada kinect  dalam pengoptimalan 

fungsi user interface. 

2. Mengetahui karakteristik setiap metode beserta kekurangan dan kelebihan 

jika diaplikasikan pada pembuatan aplikasi. 

 

1.6 Keaslian Penelitian 

Penelitian yang menggunakan kinect sebagai deteksi tubuh pernah 

dilakukan sebelumnya menggunakan beberapa metode dan beberapa objek tubuh 

yang digunakan. Penelitian ini difokuskan pada analisis perbandingan metode 

grayscale dan depth dengan menggunakan pengujian pada sumbu x, y dan z yang 

diaplikasikan sebagai user interface. 
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BAB V 

PENUTUP 

5.1 KESIMPULAN 

Berdasarkan penelitian yang dilakukan dapat disimpulkan bahwa dari 

kedua metode memiliki kelebihan dan kekurangan.  

1. Metode grayscale lebih baik pada pengujian pola persegi sehingga cocok 

digunakan untuk mendeteksi objek berupa garis lurus. 

2. Metode depth lebih baik pada pengujian pola bintang sehingga cocok 

digunakan untuk mendeteksi objek berupa sudut. 

3. Pada pengujian pola lingkaran kedua metode sama baiknya. 

4. Metode grayscale lebih akurat mengukur jarak untuk penggunaan jarak 

dekat  

5. Metode depth lebih akurat mengukur jarak untuk penggunaan  jarak 

menengah dan jarak jauh 

6. Metode depth memiliki tingkat akurasi yang lebih baik dalam tracking. 

7. Metode grayscale lebih stabil dalam tracking benda bergerak maupun diam. 

 

5.2 SARAN 

Penelitian ini masih dapat dikembangkan lebih lanjut , adapun beberapa 

perkembangan selanjutnya adalah: 

1. Memperbaiki proses pengukuran pada dunia nyata. 
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2.  Menggunakan alat peraga dan alat pengukur yang lebih baik dan teliti.  

3. Menggunakan ruangan yang lebih baik penataan dan luas yang memadahi. 
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LAMPIRAN 1.CODING 

 

pengujian jarak depth 

 

import SimpleOpenNI.*; 

SimpleOpenNI kinect; 

 

void setup(){ 

size(640,480); 

kinect= new SimpleOpenNI(this); 

kinect.enableDepth(); 

} 

 

void draw(){ 

kinect.update(); 

PImage depthImage=kinect.depthImage(); 

image(depthImage,0,0); 

} 

 

void mousePressed(){ 

 

int[]depthValues=kinect.depthMap(); 

int clickPosition=mouseX + (mouseY*640); 

int millimeters=depthValues[clickPosition]; 

float inches=millimeters/25.4; 

println("mm:"+millimeters+"in:"+inches); 

} 
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Pengujian jarak grayscale 

 

import SimpleOpenNI.*; 

SimpleOpenNI kinect; 

 

void setup(){ 

kinect=new SimpleOpenNI(this); 

kinect.enableDepth(); 

size(640,480); 

} 

 

void draw(){ 

kinect.update(); 

PImage depthImage=kinect.depthImage(); 

image(depthImage,0,0); 

} 

 

void mousePressed(){ 

color c= get(mouseX,mouseY); 

println("r:"+red(c)+"g:"+green(c)+"b:" +blue(c)); 

} 
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Pola depth  

 

/* -------------------------------------------------------------------------- 

 * SimpleOpenNI DepthMap3d Test 

 * -------------------------------------------------------------------------- 

 * Processing Wrapper for the OpenNI/Kinect 2 library 

 * http://code.google.com/p/simple-openni 

 * -------------------------------------------------------------------------- 

 * prog:  Max Rheiner / Interaction Design / Zhdk / http://iad.zhdk.ch/ 

 * date:  12/12/2012 (m/d/y) 

 * ---------------------------------------------------------------------------- 

 */ 

 

import SimpleOpenNI.*; 

 

SimpleOpenNI context; 

float        zoomF =0.3f; 

float        rotX = radians(180);  // by default rotate the hole scene 180deg around the x-

axis,  

                                   // the data from openni comes upside down 

float        rotY = radians(0); 

 

void setup() 

{ 

  size(1024,768,P3D); 

 

  context = new SimpleOpenNI(this); 

  if(context.isInit() == false) 

  { 

     println("Can't init SimpleOpenNI, maybe the camera is not connected!");  

     exit(); 

     return;   

  } 

   

  // disable mirror 

  context.setMirror(false); 

 

  // enable depthMap generation  

  context.enableDepth(); 

 

  stroke(255,255,255); 

  smooth(); 

  perspective(radians(45), 

              float(width)/float(height), 
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              10,150000); 

} 

 

void draw() 

{ 

  // update the cam 

  context.update(); 

 

  background(0,0,0); 

 

  translate(width/2, height/2, 0); 

  rotateX(rotX); 

  rotateY(rotY); 

  scale(zoomF); 

 

  int[]   depthMap = context.depthMap(); 

  int     steps   = 3;  // to speed up the drawing, draw every third point 

  int     index; 

  PVector realWorldPoint; 

  

  translate(0,0,-1000);  // set the rotation center of the scene 1000 infront of the camera 

 

  stroke(255); 

 

  PVector[] realWorldMap = context.depthMapRealWorld(); 

   

  // draw pointcloud 

  beginShape(POINTS); 

  for(int y=0;y < context.depthHeight();y+=steps) 

  { 

    for(int x=0;x < context.depthWidth();x+=steps) 

    { 

      index = x + y * context.depthWidth(); 

      if(depthMap[index] > 0) 

      {  

        // draw the projected point 

//        realWorldPoint = context.depthMapRealWorld()[index]; 

        realWorldPoint = realWorldMap[index]; 

        vertex(realWorldPoint.x,realWorldPoint.y,realWorldPoint.z);  // make realworld z 

negative, in the 3d drawing coordsystem +z points in the direction of the eye 

      } 

      //println("x: " + x + " y: " + y); 

    } 

  }  
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  endShape(); 

   

  // draw the kinect cam 

 // context.drawCamFrustum(); 

} 

 

 

void keyPressed() 

{ 

  switch(key) 

  { 

  case ' ': 

    context.setMirror(!context.mirror()); 

    break; 

  } 

 

  switch(keyCode) 

  { 

  case LEFT: 

    rotY += 0.1f; 

    break; 

  case RIGHT: 

    // zoom out 

    rotY -= 0.1f; 

    break; 

  case UP: 

    if(keyEvent.isShiftDown()) 

      zoomF += 0.02f; 

    else 

      rotX += 0.1f; 

    break; 

  case DOWN: 

    if(keyEvent.isShiftDown()) 

    { 

      zoomF -= 0.02f; 

      if(zoomF < 0.01) 

        zoomF = 0.01; 

    } 

    else 

      rotX -= 0.1f; 

    break; 

  } 

} 
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Pola grayscale 

 

import SimpleOpenNI.*; 

SimpleOpenNI kinect;  

void setup() {    

// double the width to display two images side by side    

size(640*2, 480);    

kinect = new SimpleOpenNI(this);    

kinect.enableDepth();    

kinect.enableRGB(); }  

 

void draw() {   

 kinect.update();    

PImage depthImage = kinect.depthImage();   

PImage rgbImage = kinect.rgbImage();    

image(depthImage, 0, 0);   image(rgbImage, 640, 0); } 
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Tracking grayscale 

 

import SimpleOpenNI.*; 

SimpleOpenNI kinect; 

 

void setup(){ 

size(640,480); 

 

 

kinect= new SimpleOpenNI(this); 

kinect.enableDepth(); 

kinect.enableRGB(); 

} 

 

void draw(){ 

kinect.update(); 

PImage depthImage=kinect.depthImage(); 

 

 

image(depthImage,0,0); 

int brightestX= 0; 

int brightestY= 0; 

float brightestValue=0; 

 

depthImage.loadPixels(); 

int index=0; 

for(int y=0; y < depthImage.height; y++){ 

 

for(int x=0;x<depthImage.width;x++){ 

int pixelValue=depthImage.pixels[index]; 

float pixelBrightness=brightness(pixelValue); 

if (pixelBrightness > brightestValue){ 

brightestValue = pixelBrightness; 

 

brightestX = x; 

brightestY = y; 

} 

index++; 

}} 

fill(255,204,0,128); 

ellipse(brightestX, brightestY,200,200); 

} 
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Tracking depth 

 

import SimpleOpenNI.*; 

SimpleOpenNI kinect; 

int closestValue; 

int closestX; 

int closestY; 

void setup(){ 

size(640,480); 

kinect=new SimpleOpenNI(this); 

kinect.enableDepth(); 

} 

 

void draw(){ 

closestValue=8000; 

PImage depthImage=kinect.depthImage(); 

 

image(depthImage,0,0); 

kinect.update(); 

 

int[]depthValues=kinect.depthMap(); 

for(int y=0 ; y<480; y++){ 

for(int x=0 ;x<460;x++){ 

 

int i=x+y*640; 

int currentDepthValue=depthValues[i]; 

if(currentDepthValue>0 && currentDepthValue<closestValue){ 

closestValue=currentDepthValue; 

closestX=x; 

closestY=y; 

} 

} 

} 

fill(255,0,0); 

 

ellipse(closestX,closestY,25,25); 

} 
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LAMPIRAN 2.DATA PENGUJIAN POLA GRAYSCALE 

citra Jarak 

(cm) 

 

60 

 

90 
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citra Jarak 

(cm) 

 

120 

 

LAMPIRAN 3.DATA PENGUJIAN POLA DEPTH 

citra Jarak 

(cm) 

 

60 
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citra Jarak 

(cm) 

 

90 

 

120 
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LAMPIRAN 4.DATA PENGUJIAN JARAK GRAYSCALE 

Citra Jarak Nilai 

kecerahan 

 

60cm 254 

 

61 cm 237 
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Citra Jarak Nilai 

kecerahan 

 

90 cm 233 

 

91 cm 225 
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Citra Jarak Nilai 

kecerahan 

 

180 cm 210 

 

181 cm 211 
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LAMPIRAN 5.DATA PENGUJIAN JARAK DEPTH 

Citra Jarak 

(cm) 

Nilai 

array 

(mm) 

 

60cm 604 
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Citra Jarak 

(cm) 

Nilai 

array 

(mm) 

 

61 cm 610 
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Citra Jarak 

(cm) 

Nilai 

array 

(mm) 

 

90 cm 902 
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Citra Jarak 

(cm) 

Nilai 

array 

(mm) 

 

91 cm 928 
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Citra Jarak 

(cm) 

Nilai 

array 

(mm) 

 

180 

cm 

1800 
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Citra Jarak 

(cm) 

Nilai 

array 

(mm) 

 

181 

cm 

1809 
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LAMPIRAN 6.DATA PENGUJIAN USAGE GRAYSCALE 

Citra Pengujian Hasil 

 

Pola 100% 

CPU 

 

Pola 1093MB 

RAM 
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Citra Pengujian Hasil 

 

Jarak 100% 

CPU 

 

Jarak 1130MB 

RAM 
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Citra Pengujian Hasil 

 

Tracking 100% 

CPU 

 

Tracking 1142MB 

RAM 
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LAMPIRAN 7.DATA PENGUJIAN USAGE DEPTH 

Citra Pengujian Hasil 

 

Pola 100% 

CPU 

 

Pola 1158MB 

RAM 
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Jarak 92% 

CPU 

 

Jarak 1134MB 

RAM 
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Tracking 100% 

CPU 

 

Tracking 1134MB 

RAM 
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