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ABSTRAK 

This research presents the realtime eye blink 
detection system based on image processing 
technique using SURF method. The first process of 
system is face detection, next, the area resulted from 
face detection is used for eye detection process, both 
of detections are supported by Haarcascade 
Classifier. Eye region resulted from eye detection is 
optimized for an effective computation process and it 
is used as region of interest(ROI) for eye blink 
detection using SURF method. SURF method for eye 
blink detection leads to a combination of interest 
point detection and description of eye opened-closed 
images and matching steps.  The experiment and 
discuss shows that eye blink detection using SURF 
method his reliable for realtime processing with 
accuracy 97,6% at normal blink detection and 100% 
at blink duration detection. 

Keywords: eye detection, face detection, blink 
detection, haarcascade classifier, SURF. 
 

1. PENDAHULUAN 
Salah satu fokus utama penelitian bidang 

Computer Vision saat ini adalah deteksi gerakan dan 
gestur tubuh atau sebagian dari bagian tubuh manusia 
yang dapat dimanfaatkan untuk keperluan bidang HCI 
(Human-Computer Interface), dan juga biomedis. 
Deteksi kedip mata merupakan bagian dari gestur 
wajah yang dapat dimanfaatkan sebagai masukan untuk 
interaksi manusia dengan komputer, selain itu, deteksi 
kedip mata dan pola kedipnya bisa dimanfaatkan dalam 
bidang penelitian kesehatan mata ataupun bidang 
perilaku manusia. 

Deteksi kedip mata pada penelitian-penelitian 
sebelumnya berbasis metode gradient[1][2], SIFT[3], 
tapis gabor[4]. Penelitian [1] dan [2] menggunakan 
perbedaan citra antar frame, penelitian [3] 
menggunakan optical flow tracking fitur yang diperoleh 
dari metode SIFT. Penelitian [4] melakukan deteksi 
wajah dan mata menggunakan Haarcascade 
Classifier[5][6][7], area hasil deteksi mata dijadikan 
Region of Interest(ROI) deteksi kedip yang dilakukan 
dengan metode tapis gabor.  

Berbeda dengan penelitian-penelitian di atas, pada 
penelitian ini, proses deteksi kedipan mata dilakukan 
dengan berbasis metode SURF[8]. Berbeda dengan 

metode SIFT, deteksi interest point, deskripsi dan 
pencocokan pada metode SURF dilakukan dengan 
berdasarkan metode integral image[5][6].  

 
2. TINJAUAN PUSTAKA 

Penelitian [1] merancang suatu metode klik mouse 
dengan menggunakan kedip mata dan gerakan alis yang 
tertangkap kamera. Metode pendeteksian berdasarkan 
perbedaan atau gradien citra biner antar frame dari 
masukan kamera. Hasil eksperimen menunjukkan 
tingkat keakuratan klik sebesar 95.6% dengan deteksi 
kedip mata, dan 89.0% dengan gerakan alis.  

Penelitian [2] merancang sistem deteksi kedip 
mata melalui analisis gerakan berdasarkan metode pada 
penelitian [1], yaitu gradien antar frame masukan 
kamera dengan tambahan open-eye template. Deteksi 
kedip mata pada penelitian ini menghasilkan tingkat 
akurasi deteksi sebesar 95,3%. 

Penelitian [3] merancang deteksi kedip mata dari 
citra sumber dengan tingkat kontras yang rendah 
mendekati tingkat keterangan infrared. Deteksi kedip 
mata dilakukan berdasarkan perbedaan citra biner antar 
frame dengan dukungan optical flow tracking dari fitur 
yang diperoleh melalui metode SIFT untuk 
mendapatkan ROI deteksi kedip mata. Pengolahan citra 
memanfaatkan Graphical Processor Unit (GPU) untuk 
meningkatkan kinerja waktu komputasi. Tingkat 
akurasi deteksi kedip mata pada penelitian ini sebesar 
97%. 

Penelitian [4] merancang  sistem deteksi kedip 
mata dengan tapis gabor. Haarcascade classifier 
digunakan untuk mendeteksi mata, hasil deteksi 
dijadikan template area mata, selanjutnya area mata 
ditemukan dengan menggunakan metode template 
matching dan dilanjutkan dengan tapis gabor untuk 
mendeteksi kedip mata secara realtime. Tingkat akurasi 
deteksi kedip mata diklaim mencapai 100%.   

Penelitian [5][6][7] merancang suatu metode 
deteksi objek, yang dikenal juga dengan sebutan sistem 
deteksi Viola-Jones sesuai dengan nama perancangnya, 
dan ditambahkan beberapa fitur deteksi oleh Lienhart[6]. 
Classifier dilatih dengan sampel positif yaitu sampel 
gambar objek yang hendak dideteksi, dan sampel negatif 
yaitu sampel gambar lain yang bukan merupakan objek 
target deteksi, sampel negatif dapat diambil gambar-
gambar yang mungkin menjadi latar belakang dari objek 
target. Kedua sampel positif dan negatif diskala ke 
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