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Abstrak- Salah satu masalah dalam bidang 

kesahatan adalah penyakit buta warna, dimana 

penyakit ini merupakan dimana mata tidak bisa 

untuk membedakan jenis warna tertentu. Kasus 

penyandang buta warna di Indonesia setiap 

tahunnya semakin meningkat. Berdasarkan 

permasalahan tersebut maka dibuatlah sistem 

deteksi warna untuk membantu orang buta 

warna berbasis machine learning menggunakan 

tensorflow. Sistem ini dibuat dapat mendeteksi 

warna objek menggunakan tensorflow dan 

algoritma K-NN untuk klasifikasi warna, 

pengambilan objek menggunakan modul 

kamera raspi v2. Sistem ini dapat menampilkan 

akurasi deteksi objek dan juga mengeluarkan 

informasi warna berupa suara menggunakan 

speaker.  

Abstract- One of the health problems is color 

blindness. This disease is the inability to 

determine certain types of colors. The number of 

people with color blindness in Indonesia is 

increasing every year. Based on this problem, a 

color detection system was created to help color 

blind people based on machine learning using 

tensorflow. This system is made to detect the 

color of objects using tensorflow and K-NN 

algorithm for color classification, object is 

captured using the Raspi v2 camera module. 

This system can measure the accuracy of object 

detection and able to inform the detected color 

information in the form of sound using speakers. 

Keywords: Color object detection, Raspberry Pi, 

K-NN, Tensorflow, Machine learning. 

1. Pendahuluan 
1.1 Latar Belakang 

Buta warna merupakan salah satu gangguan 

mata yang terjadi pada manusia. Buta warna 

sendiri adalah ketidak mampuan mata untuk 

membedakan warna-warna tertentu. Sebanyak 

99% penderita buta warna tidak bisa 

membedakan antara warna hijau dan merah. 

Sebuah penelitian menyebutkan sebesar 8-12% 

lelaki di belahan bumi Eropa adalah pengidap 

buta warna[1]. Sementara persentase 

perempuan Eropa yang mengidap buta warna di 

perkirakan 0,5-1%(Rahmat Kurnia,2009)[2]. Di 

Indonesia sendiri penyandang buta warna 

setiap tahunnya semakin meningkat. Dari total 

penduduk yang berjumlah 255 juta jiwa, hampir 

sebanyak 0,7% memiliki kelainan genetika 

dalam membedakan tingkat gradasi suatu 

warna[3].  

Memiliki kelainan seperti buta warna tentu 

menjadi suatu perkara yang sangat sulit dalam 

melakukan rutinitas sehari-hari.  Seperti contoh 

dalam membedakan benda yang sesuai dengan 

warna yang diinginkan, atau bahkan dalam 

mengenali setiap warna objek yang digunakan 

dalam sehari hari seperti halnya, warna 

pakaian, warna benda rumah tangga dan lain 

sebagainya, tentu semua hal tersebut akan 

menjadi sulit bagi para penyandang buta warna.  
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Berdasarkan kasus tersebut, maka dirancang 

suatu sistem berbasis machine learning untuk 

membantu memudahkan penyandang buta 

warna untuk membedakan warna pada 

beberapa objek. Sistem ini dirancang 

menggunakan framework Tensorflow yang 

sudah terdapat library-library yang mendukung 

dalam pengembangan machine learning. Sistem 

ini dibangun dengan Raspberry Pi model 3 B 

yang terhubung dengan module kamera raspi 

v2 sebagai penangkap objek dan speaker 

sebagai keluaran suara. Sistem ini nantinya 

bekerja dengan memberikan  informasi berupa 

suara dari setiap warna pada objek benda yang 

terdeteksi, yang memudahkan untuk 

membedakan warna dari setiap objek benda 

yang ada. Dengan 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan uraian di atas, maka rumusan 

masalah dari Proyek Akhir ini adalah sebagai 

berikut :  

1.Bagaimana cara membangun sebuah sistem 

yang dapat mendeteksi warna objek berbasis 

machine learning menggunakan tensorflow ? 

2. Bagaimana cara membangun sistem berbasis 

machine learning menggunakan   tensorflow 

yang memberikan informasi berupa suara? 

 

1.3 Tujuan 

Tujuan dari perancangan sistem ini antara lain 

yaitu: 

1.    Membangun sistem untuk mendeteksi 

warna objek berbasis machine learning 

menggunakan tensorflow. 

2. Membangun sistem yang memberikan 

informasi warna berupa suara. 

 

1.4 Batasan Masalah 

Batasan masalah pada Proyek Akhir ini adalah 

1. Program ini hanya mendeteksi jenis warna-

warna merah, putih, hijau, biru, hitam, oranye 

dan kuning. Diluar dari warna tersebut tidak 

terdeteksi. 

2. Program diuji hanya pada laptop dan 

raspberry Pi. 

3. Objek pengujian hanya mengambil beberapa 

objek dari dataset pre-trained model 

ssd_mobilenet_v1_coco dan menggunakan 

ssdlite_mobilenet_v2_coco diantaranya botol, 

mangkuk, remote, gunting.  

4. Output sistem hanya berupa suara dan text 

akurasi yang ditampilkan pada layar monitor. 

5. Hanya diujikan pada tempat dengan cahaya 

terang dan cahaya redup 

6. Pengujian hanya dilakukan pada jarak 20 cm, 

30 cm, 40 cm, 50 cm, 60 cm.  

 1.5 Definisi Operasional 

Definisi operasional dimaksudkan untuk 

menghindari perbedaan penafsiran yang 

berkaitan dengan istilah-istilah dalam judul 

penelitian yaitu “Sistem Deteksi Warna Untuk 

Membantu Orang Buta Warna Berbasis 

Machine Learning Menggunakan Tensorflow” 

maka definisi yang perlu dijelaskan yaitu: 

a.  Machine Learning 

Machine Learning merupakan bagian dari 

AI(Artificial Intelligence) dimana machine dapat 

belajar sendiri tanpa perlu lagi di program 

eksplisit. [4] 

b. Tensorflow  

Tensorflow merupakan framework yang di 

produksi oleh google dimana framework ini 

bertujuan untuk memudahkan dalam 

pembelajaran machine learning. 

c. Python 

Bahasa pemrograman yang digunakan dalam 

pengembangan aplikasi ini menggunakan 

bahasa python. Python merupakan bahasa 

pemrograman yang mudah dipelajari, selain itu 
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library python juga mendukung dalam 

pengembangan machine learning. 

 

2. Tinjauan Pustaka 

2.1 Penelitian Sebelumnya 

Berdasarkan penelitian yang dilakukan oleh 

Syarifah Rosita Dewi yang berjudul Deep 

Learning Object Detection Pada Video 

Menggunakan Tensorflow Dan Convulutional 

Neural Network. Penelitian ini dibuat sebuah 

sistem untuk mendeteksi antara meja dan kursi 

motif ukiran Jepara pada suatu gambar dan 

video.[5] dan Penelitian oleh Siti Zahrina 

Jasmine yang berjudul Rancang Bangun Alat 

Pendeteksi Warna Pada Kaleng Minuman 

Menggunakan Sensor TCS3200 Berbasis 

Arduino Uno. Sistem dibangun berbasis arduino 

dengan sensor TCS3200 sebagai alat untuk  

deteksi warna pada kaleng minuman, untuk 

kasus ini kaleng yang diujikan antaranya kaleng 

fanta, pocari sweat dan milo.[6] 

2.2 Teori 

2.2.1 Aplikasi 

Aplikasi adalah perangkat lunak atau software 

yang di buat untuk mengerjakan suatu 

pekerjaan tertentu yang bertujuan untuk 

memudahkan para pengguna. Jadi aplikasi 

merupakan tools untuk membuat perubahan dari 

permasalahan sulit  menjadi lebih sederhana 

lagi [7]. Menurut Nazrudin Safaat H (2012 : 9) 

Perangkat lunak aplikasi adalah suatu subkelas 

perangkat lunak komputer yang memanfaatkan 

kemampuan komputer langsung untuk 

melakukan suatu tugas yang diinginkan 

pengguna[8]. 

 

 

 Gambar2. 1 Program Aplikasi 

 

2.2.2 Machine Learning 

 

Machine learning atau bisa disebut juga dengan 

pembelajaran mesin merupakan bagian dari AI 

atau yang dikenal dengan (Artificial Intelligence). 

Dimana machine learning sendiri digunakan 

untuk menggantikan atau menirukan perilaku 

dari manusia untuk menyelesaikan sebuah 

permasalahan.  Ciri tertentu dari mesin learning 

adalah dimana adanya proses pelatihan, 

pembelajaran, atau training.  ML (Machine 

Learning) memiliki metode yaitu klasifikasi yang 

digunakan untuk memilah atau mengklasifikasi 

objek berdasarkan ciri tertentu sama seperti 

halnya manusia mencoba untuk membedakan 

benda satu dengan yang lainnya. [9] 

 

2.2.3 Tensorflow 

Tensorflow merupakan platform yang bertujuan 

untuk pembelajaran machine learning. 

Tensorflow sendiri sudah memiliki perpustakaan 

atau sumber daya komunitas komprehensif yang 

fleksibel dimana memudahkan di dalam 

pengembangan dan pembangunan aplikasi 

berbasis ML (Machine Learning).[10] 

 

2.2.4 Dataset 

Dataset merupakan sekumpulan objek yang 

nantinya akan di training atau dilatih, yang 

bertujuan untuk pelatihan Neural Network, 

sehingga data dapat dikenali[11]. Semakin 

banyak data yang akan di training maka akan 

semakin bagus kerja dari Neural Network 

tersebut. Tujuan dari dataset ini adalah untuk 

memudahkan machine learning dalam 

pengenalan objek yang dimaksud. Untuk 

pengujian pada sistem digunakan 2 data 

training, untuk data training pada objek yang 

berbentuk graph dari ssd_mobilenet dan juga 

data training dengan color histogram sehingga 
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diperoleh nilai RGB pada gambar warna yang 

dilatih.  

 

2.2.5 Warna 

Warna merupakan indikator pembeda antara 

objek satu dengan yang lainnya[12]. Dalam 

warna ada yang disebut dengan citra warna. 

Citra warna merupakan citra digital yang setiap 

pixel berisikan informasi warna. Informasi warna 

ini dibentuk oleh 3 sampel warna dasar. Warna 

dasar yang digunakan adalah RGB(Red-Green-

Blue)[13]. Dari tiga warna dapatlah diperoleh 

jenis warna yang berda dari campuran ketiga 

warna dasar tersebut. 

Gambar 2. 2 Macam-macam warrna 

2.2.6 K-NN (K-Nearest Neighbor) 

K-Nearest Neighbor adalah salah satu metode 

algoritma yang digunakan dalam 

pengklasifikasian. Dalam prinsip kerjanya, K-

Nearest Neighbor mencari jarak terdekat antara 

data yang akan dievaluasi dengan K tetangga 

(neighbor) terdekat dalam data pelatihan. 

Metode ini nantinya digunakan untuk 

menghitung jarak terdekat data yang akan 

dievaluasi dan pelatihan untuk diklasifikasi jenis 

warna yang ada. Penggunaan k-NN dipilih 

sebagai pengklasifikasian dikarenakan k-NN 

tangguh terhadap data training yang memiliki 

banyak noise, dibandingkan dengan metode 

klasifikasi lain k-NN dapat menggeneralisasi 

himpunan data training yang relatif kecil dan 

selain itu k-NN memberikan hasil rasio 

kesalahan yang kecil untuk prediksi[14]. Adapun 

rumus pencarian jarak menggunakan rumus 

Euclidian[15]. dapat  

di √∑           
  

    

 Dengan :  

 X1 = sampel data 

 X2 = data uji 

 i   = Variabel data 

 dist = jarak 

 p = dimensi data 

2.2.7 Raspberry Pi 3 Model B 

Raspberry Pi adalah sebuah SBC (Single Board 

Computer) dengan wireless LAN and Bluetooth 

connectivity. Raspberry Pi 3 Model B adalah 

generasi ke 3 dan model paling awal dari 

generasi tersebut. Raspberry Pi 3 menggantikan 

Raspberry Pi 2 Model B [16]. Spesifikasi 

Raspberry Pi 3 Model B, dapat dilihat pada 

Tabel 2.2 

 Gambar2. 3 Raspberry Pi Model B 
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        Tabel 2. 1 Spesifikasi Raspberry Pi 3 Model B 

 

2.2.8 Raspberry Pi Camera V2 

Module Kamera Raspberry Pi bertujuan sebagai 

pengambil gambar dalam bentuk video, yang 

dilengkapi dengan resolusi kamera sebesar 8 

Megapixels. Memudahkan di dalam 

pengambilan video dengan kualitas yang baik 

[17]. Spesifikasi module kamera dapat dilihat 

pada Tabel 2.3 

   Gambar2. 4 Raspberry Pi Camera V2 

 

 

 

NO Spesifikasi 

1 Quad Core 1.2GHz Broadcom 

BCM2837 64bit CPU 

2 1GB RAM 

3 BCM43438 wireless LAN dan 

Bluetooth Low Energy (BLE) on board 

4 100 Base Ethernet 

5 40-pin extended GPIO 

6  4 port usb, 1 port Ethernet, 1 port 

HDMI, 1 port audio jack, 1 port 

Camera Serial interface (CSI), 1 port 

Display Serial Interface (DSI)  

7 4 Pole stereo output and composite 

video port 

8 Full size HDMI 

9 CSI camera port untuk koneksikan 

Raspberry Pi camera 

10 DSI display port untuk koneksikan 

Raspberry Pi touchscreen display 

NO Spesifikasi 

11 Micro SD port untuk pemuatan system 

operasi dan penyimpanan data 

12 Upgraded switched Micro USB power 

source up to 2.5A 
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2.2.9 Single Shot MultiBox Detector 

(SSD) 

SSD merupakan salah satu metode untuk 

deteksi objek, Model pendekatan ssd di dasari 

pada jaringan convolutional yang menghasilkan 

koleksi kotak pembatas berukuran tetap untuk 

klasifikasikan objek dan skor untuk instance 

kelas objek dalam kotak kotak tersebut. SSD 

menggunakan fitur multi skala untuk deteksi 

sehingga meningkatkan akurasi deteksi, yang 

memungkinkan prediksi deteksi pada berbagai 

skala. Gambar di bawah merupakan proses 

pembuatan model dengan melakukan 

pendekatan jaringan convolutional [18].  

   Gambar2. 5 Model SSD 

2.2.10 Supervised Learning 

Supervised learning bertujuan untuk 

menentukan pola baru yang dihubungkan pada 

pola data yang sudah ada dengan data yang 

baru [19]. Supervised bisa juga diartikan 

sebagai label ditiap datanya. Label sendiri 

merupakan output, label yang dimaksud adalah 

tag dari data yang ditambahkan dalam machine 

learning model. Seperti contoh di tag “mangkuk” 

ditiap masing masing gambar mangkuk dan 

gambar botol di tag “botol” pada masing gambar 

botol [20].  Label yang digunakan yaitu tag 

berdasarkan objek dan warna, contoh pada 

gunting di tag “gunting” pada setiap masing 

masing gambar gunting, sedangkan pada warna 

tag “merah” pada masing masing gambar warna 

merah.  

2.2.11  Perhitungan Score Akurasi 

Akurasi sendiri adalah salah satu cara sistem 

mengukur objek dengan benar dari banyaknya 

data[21]. Pada proses pengklasifikasian 

terdapat yang namanya True Negative (TN), 

True Positives (TP), False Negative (FN), Fale 

Positives (FP).  Ilustrasi dari empat situasi dan 2 

kondisi yaitu Positive dan Negative dapat dilihat 

pada Tabel2.4 

    Tabel 2. 2 Empat Situasi dua kondisi 

Untuk menghitung nilai akurasi yang diperoleh 

dengan rumus perhitungan sebagai berikut:  

 

 

Untuk menentukan perhitungan disini semisal 

diperoleh data sebanyak 100.000 data gambar 

botol, diperoleh TN sebanyak 97.750, FP 

sebanyak 150, FN sebanyak 330 dan TP 

sebanyak 1.770 maka akurasi yang di peroleh 

dengan rumus tersebut adalah 0,9952 atau jika 

dikalikan dengan 100 adalah 99,52%. 

 

 

 

Actual Class  Predicted Class 

  Negative Positive 

Negati TN FP 

Positive FN TP 
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3. Analisis dan Perancangan 
 

3. 1 Analisis 
 
3.1.1 Gambaran Sistem Saat ini 
 
Adapun gambaran sistem saat ini dalam 

pembahasan Proyek Akhir adalah sebagai 

berikut: 

 
 

Pada Gambar 3.1 diatas merupakan gambaran 

sistem yang ada saat ini. Sistem dibangun 

berbasis arduino dengan sensor TCS3200 

sebagai alat untuk  deteksi warna pada kaleng 

minuman, untuk kasus ini kaleng yang diujikan 

antaranya kaleng fanta, pocari sweat dan milo. 

Cara kerja sistem ini adalah kaleng didekatkan 

pada sensor TCS3200, kemudian nilai yang 

terbaca yaitu RGB (Red, Green, Blue) pada 

serial monitor. Jika kaleng fanta yang 

didekatkan maka hasil yang keluar pada LCD 

adalah merah, begitu juga untuk jenis kaleng 

lainnya hasilnya akan sesuai dengan warna 

pada kaleng dan hasil warna tertampil pada 

LCD. Namun jika kaleng tidak terdeteksi sensor, 

hasil tidak tertampil pada LCD[6].  

3.1.1 Analisis Kebutuhan Sistem 

 
Adapun analisa kebutuhan fungsional dapat 

dilihat pada Tabel 3.1 dan non fungsional dapat 

dilihat pada Tabel 3.2 

    Tabel 3. 1 Kebutuhan Fungsional 

 
 
  Tabel 3. 2 Kebutuhan Non Fungsional 

No Kebutuhan Non Fungsional 

1 Software Tensorflow, software open 

source untuk pengembangan machine 

learning yang mendukung. 

2 Dataset yaitu kumpulan data-data dari 

jenis warna yang ada, yang akan di 

pelajari oleh program. 

3 Software Notepad++ yaitu text editor 

untuk pengembangan program yang 

No Kebutuhan fungsional 

1 Mendeteksi Objek Benda 

2 Mendeteksi Objek warna 

3 Menampilkan nama objek dan 

akurasi yang diperoleh 

4 Mengaktifkan suara informasi 

warna 
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akan di bangun. 

4 Dibutuhkan satu buah Laptop yang 

digunakan untuk menjalankan  

program. 

5 Dibutuhkan satu Raspberry Pi untuk 

menjalankan program. 

6 Dibutuhkan satu Raspberry Pi kamera 

untuk menangkap objek  

 

 

 

3.2 Perancangan 
 
3.2.1 Gambaran Sistem Usulan 
 
Perancangan sistem ini menggunakan dua 

hardware yang berbeda yaitu menggunakan 

Laptop dan Raspberry Pi sebagai pengujian. 

   Gambar3. 1 Perancangan Sistem 

1. Input berasal dari objek yang akan di deteksi 

nantinya, untuk menangkap objek  menggunkan 

bantuan dari webcam, nantinya objek akan 

dibandingkan dengan dataset model 

ssd_mobilenet_v1_coco.  

2. Proses terjadi pada sistem adalah jika ada 

objek sesuai dengan dataset model 

ssd_mobilenet_v1_coco ditangkap oleh webcam 

maka nantinya warna pada objek akan 

dibandingkan dengan warna yang terdapat 

dalam dataset yang telah di training (data yang 

telah di pelajari sistem).    

3. Output yang akan dikeluarkan adalah berupa 

tulisan jenis warna dan nama objek yang akan 

muncul pada layar laptop. Dan juga akan 

muncul pemberitahuan berupa suara dari warna 

objek 

terseb

ut.  

 

 
 

 

 

 

 

 

 

Gambar3. 2 Sistem Menggunakan Laptop 

 

Penjelasan singkat Gambar 3. 3 Blok Diagram 

Sistem diatas: 

1. Webcam digunakan untuk menangkap objek 

video dan di teruskan ke laptop. 

2. Laptop digunakan untuk menjalankan program 

yang telah dibuat serta   memberikan hasil/ouput 

berupa suara, nama objek, dan akurasi deteksi 

pada objek. 

Gambar3. 3 Sistem menggunakan Raspberry Pi 3 B 
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Penjelasan singkat  Gambar 3. 4  Blok Diagram 

Sistem diatas: 

1. Raspberry Pi Camera digunakan untuk 

pengambilan objek benda dan di teruskan ke 

Raspberry Pi. 

2. Raspberry Pi akan jalankan program untuk 

menangkap setiap frame video dengan OpenCv 

kemudian akan dibandingkan dengan dataset 

objek dan dataset warna yang tersedia 

3. Monitor berfungsi sebagai penampil nama 

objek , jenis warna, dan akurasi deteksi objek 

yang di tangkap dengan Pi camera. 

4.Speaker mengeluarkan hasil berupa suara 

dari warna objek yang dideteksi. 

3.2.2 Cara Kerja Sistem 
 

Gambar3. 4 flowchart Sistem menggunakan laptop dan 
Raspberry Pi 

 

Penjelasan singkat Gambar 3.5 flowchart sistem 

sebagai berikut:    

1. Start untuk memulai sistem yaitu 

mendeteksi objek dengan bantuan 

Tensorflow Objek Deteksi Api. 

2. Mendeteksi warna dan membandingkan 

warna objek dengan warna pada dataset. 

3. Apabila warna dan objek sesuai dengan 

pada dataset maka sistem akan 

memberikan keluaran berupa suara dan text 

jenis warna dan jenis objek yang ditampilkan 

pada monitor dan suara pada speaker. 

3.2.3 Spesifikasi Sistem Hardware dan 
Software 
Untuk spesifikasi sistem untuk Proyek Akhir 

dapat di lihat pada Tabel 3.3 untuk spesifikasi 

hardware dan Tabel 3.4 untuk spesifikasi 

software di bawah ini:  

Tabel 3. 3 Spesifikasi Hardware 
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Tabel 3. 4 Spesifikasi Software 

 

3.4 Rancangan Pengujian  
 
3.4.1 Deteksi Warna 

 
Adapun rencana pengujian terhadap deteksi 

warna, rencana pengujian sebagai berikut: 

1. Pengujian hanya 1 warna pada beberapa objek 

Pengujian 1 warna bertujuan untuk pengujian 

sistem apakah berhasil mendeteksi warna 

tersebut. 

2. Pengujian beberapa warna pada beberapa 

objek 

Pengujian ini bertujuan untuk pengujian sistem 

apakah berhasil mendeteksi lebih dari 1 warna. 

3.4.2 Rentangan Deteksi 
 
Adapun rencana pengujian rentangan terhadap 

deteksi warna pada objek, rencana pengujian 

sebagai berikut : 

1. Pengujian dilakukan mulai pada jarak 20cm 

sampai dengan 60cm 

Pengujian ini bertujuan untuk mengetahui 

Batasan deteksi warna pada objek benda yang 

diujicobakan. 

4. Implementasi dan Pengujian 
 
4.1 Langkah Pengerjaan 
  
Pada bagian implementasi proyek akhir ini 

langkah yang dilakukan adalah sebagai berikut:  

4.1.1 Mencari Referensi  

Tahapan pertama yaitu mencari referensi yang 

di butuhkan untuk pengembangan sistem 

pendeteksi warna. Dimulai dengan mempelajari 
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mengenai framework tensorflow, cara 

memperoleh nilai pixel RGB atau menentukan 

fitur ekstraksi pada setiap warna agar bisa 

dilakukan klasifikasi, cara mengklasifikasikan 

warna menggunakan algoritma K-NN. Salah 

satu referensi proyek akhir diperoleh melalui 

github [22] 

 

4.1.2 Pengumpulan Sampel Warna 

Pengumpulan beberapa sampel warna yang 

nanti akan di training, warna  dibagi menjadi 

tujuh warna dengan jumlah sampel warna pada 

setiap warna dapat di lihat pada tabel 4.1 di 

bawah dan Gambar 4.1 : 

        Tabel 4. 1 Pengumpulan Sampel Warna 

 

 

Gambar 4. 1 Klasifikasi Warna 

4.1.3 Pembuatan data pelatihan (training 

data) 

Pada proses ini sampel warna di training 

menggunakan color histogram dimana bertujuan 

untuk mendapatkan nilai pixel RGB dengan 

rentangan 0 sampai dengan 255. Untuk  

psodocode dapat di lihat pada Gambar 4.2 dan 

hasil training pada Gambar 4.3: 

No Wana Jumlah warna 

1 Hitam 11 sampel warna  

2 Putih  10 sampel warna 

3 Biru  10 sampel warna 

4 Hijau 11 sampel warna 

5 Kuning  10 sampel warna 

6 Merah  12 sampel warna 

7 Oreanye  10 sampel warna 
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             Gambar 4. 2 psodocode pembuatan training data 

  Gambar 4. 3 Hasil training data 

4.1.4 Melakukan Deteksi Objek 

Tahapan ini melakukan deteksi objek dengan 

bantan tensorflow Objeck Detection Api untuk 

mendeteksi objek benda secara real time. 

Dengan dataset pre-trained coco dengan model 

SSD_Mobilenet_v1 dan SSDlite_mobilet_v2. 

Tahapan ini objek akan diklasifikasi untuk 

menentukan jenis dari objek yang di deteksi.  

4.1.5 Melakukan crop frame gambar 

menjadi 50X50 

Tahapan ini melakukan crop gambar dari hasil 

objek yang di deteksi dengan tensorflow api 

yang bertujuan untuk mendapatkan gambar 

tengah dan juga memfokuskan warna pada 

objek yang di deteksi. Untuk pseudocode 

program crop dapat di lihat pada Gambar 4.4 

dan hasilnya dapat dilihat pada Gambar 4.5 di 

bawah ini 

 

Gambar 4. 4 pseudocode crop data 

  Gambar 4. 5 Hasil crop data 

4.1.6  Membuat data evaluasi (Data 

Testing) 

Pada proses pembuatan data testing ini, data 

testing di peroleh dari warna pada objek yang di 

tangkap oleh webcam yang sudah di proses di 

dalam tensorflow, kemudiaan warna objek 

tersebut akan ditentukan nilai pixel RGBnya, 

proses selanjutnnya dengan color histogram 

untuk menentukan fitur ekstraksinya atau nilai 

pixel RGB warna tersebut. Untuk pseudocode 

menentukan nilai RGB dapat di lihat pada 

Gambar 4.6 dan hasil data testing pada gambar 

4.7 
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    Gambar 4. 6 Pembuatan data testing 

`       Gambar 4. 7 Hasil data testing 

4.1.7 Melakukan klasifikasi warna 

Tahapan selanjutnya pengklasifikasi warna 

objek, tahapan ini bertujuan untuk menentukan 

warna dari objek yang dideteksi, dengan cara 

menggunakan algoritma K-NN (K-Nearest 

Neighbor). Tahapan ini mencari jarak yang 

terdekat dari data testing dalam data pelatihan 

untuk menentukan hasil dari warna objek 

tersebut. Adapun tahapan proses dalam 

melakukan klasifikasi menggunakan K-NN. 

4.1.7.1 Menentukan nilai K 

Tahapan yang pertama perlu ditentukan 

banyaknya k tetangga terdekat bertujuan untuk 

melakukan klasifikasi data baru. Nilai k yang 

digunakan adalah 3. Banyaknya nilai K 

sebaiknya menggunakan nilai ganjil untuk 

menentukan klasifikasi. Penentuan nilai k 

dipertimbangkan oleh banyaknya data yang ada 

dan ukuran dimensi yang di bentuk oleh data, 

semakin banyaknya data maka jumlah k yang 

digunakan semakin kecil begitu juga sebaliknya.  

4.1.7.2 Menghitung Jarak antara data 

evaluasi dengan data pelatihan 

Tahapan 

ini 

menghitung jarak dengan menggukan rumus 

jarak Euclidian. Gambar di bawah ini merupan 

psodocode untuk menghitung jarak 

menggunakan rumus euclidian dapat di lihat 

pada Gambar 4.8 

 

Gambar 4. 8 Menghitung jarak Euclidean 

4.1.7.3 Mengurutkan hasil perhitungan 

jarak secara ascending 

Tahapan ini merupakan proses pengurutan hasil 

proses perhitungan dengan jarak Euclidian 

secara ascending. Tahapan pertama data hasil 

penghitungan jarak digabungkan dengan data 

keseluruhan training kemudian dilakukan 
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sorting. Gambar 4.9 adalah pseudocode proses 

penyatuan data dan sorting data 

   Gambar 4. 9 Penyatuan data dan sorting data 

4.1.7.4 Mengumpulkan Kategori 

klasifikasi berdasarkan nilai k 

Tahapan ini mengumpulkan kategori 

berdasarkan nilai k. Data yang telah di sorting 

kemudian akan diklasifikasi sesuai dengan nilai 

k yaitu 3, pseudocode bisa dilihat pada Gambar 

4.10 

Gambar 4. 10 Mengumpulkan Kategori klasifikasi 
berdasarkan nilai k 

4.1.7.5 Mencari nearest neighbor 

mayoritas 

 Tahapan ini mencari kategori nearest neighbor 

yang paling mayoritas maka dapat di 

prediksikan kategori jenis dari warna. Gambar 

4.11 adalah pseudocode proses mencari 

nearest neighbor mayoritas 

     Gambar 4. 11 Mencari nearest neighbor mayoritas 

4.1.8 Mengeluarkan hasil berupa suara 

Tahapan ini pemberian hasil berupa suara 

warna yang dari objek yang dideteksi. 

4.2 Pengujian 

4.2.1 Tujuan Pengujian 

Tujuan dari pengujian ini adalah menguji apakah 

sistem dan alat yang di bangun sudah berjalan 

sesuai dengan fungsinya yaitu mendeteksi 

warna pada objek benda. Tahapan pengujian ini 

dilakukan dengan berbagai cara mulai dari 

mendeteksi objek didalam ruangan yang minim 

cahaya, mendeteksi objek benda didalam 

rungan dengan cahaya yang cukup terang dan 

mendeteksi setiap objek dan warna mulai dari 

jarak 20 cm sampai dengan 60cm. 

4.2.2 Skenario Pengujian 

 

4.2.2.1 Pengujian sistem pada laptop 

dengan suara dan tanpa suara 

Skenario ini bertujuan untuk melihat kecepatan 

proses deteksi pada saat sistem dijalankan pada 

laptop. 

4.2.2.2 Pengujian sistem dengan raspberry 

Pi model 3 B dengan suara dan tanpa 

suara. 

Skenario ini bertujuan untuk melihat kecepatan 

proses deteksi pada saat sistem di jalankan 

menggunakan raspberry Pi. 

4.2.3 Alur Pendeteksian Pada Program 

Tujuan dari alur pendeteksian agar mengetahui 

cara objek terdeteksi oleh sistem 

1.  Pada saat program dijalankan pada potongan 

program webcam.py ,langkah pertama 

dibuatnya variabel untuk menampung nilai untuk 

deteksi warna dengan value 1 dan tahapan 
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mengirimkan 2 parameter yaitu parameter 

model dan label map pada fungsi set_model 

yang bertujuan untuk mendefinisikan ssd mobile 

v1 coco sebagai objek yang di deteksi dan 

melakukan pemetaan index pada ssd mobilenet 

menggunakan label map 

mscoco_label_map.pbtxt. 

2. Hasil dari definisi objek tersebut, kemudian di 

simpan pada 2 variabel dengan nama 

category_index dan detection graph. Variabel 

category_index, detection graph dan 

is_color_recognition_enabled yang berisikan 

nilai, kemudian dibawa pada program 

webcame.py pada bagian fungsi detection. 

3. Pada bagian webcame.py menjalankan atau 

mengeksekusi grafik pada detection_ graph, 

kemudian membuat variable untuk menampung 

deteksi objek, gambar objek, score objek, class 

objek, kotak deteksi dari proses hasil pelatihan 

pada ssd mbilenet v1 dataset coco sebelumnya. 

Tahapan selanjutnya mengaktifkan kamera 

dengan bantuan library cv2 untuk membuka 

camera webcam. Pada saat bersamaan 

mengirimkan frame yang di tangkap dan data 

pada proses pembutan box dan pendeteksi 

warna pada potongan program 

visualization_util1.py 

4. Pada visualization_util1.py merupakan proses 

pembuatan box untuk mendefinisikan objek 

yang dideteksi, kemudian penulisan string nama 

objek yang terdeteksi dan warna objek. Untuk 

proses pendeteksian warna objek yang 

dideteksi, objek yang terdeteksi kemudian 

dikirim pada potongan program 

color_recognition_api.py. 

5. Pada color_recognition_api.py gambar yang 

ukuran awalnya kurang lebih 300 x 400 akan di 

crop menjadi 50x50 untuk memfokuskan pada 

warna objek. Kemudian dari warna yang di 

dapat dibuatlah data testing atau evaluasi untuk 

dicocokan dengan data pelatihan. 

6. Pada tahapan selanjutnya data evaluasi dan 

data training di kirim pada potongan program 

knn_classifier untuk melakukan klasifikasi warna 

pada objek. 

4.2.4 Hasil Pengujian 

Berikut adalah hasil pengujian dari berbagai 

cara seperti yang sudah di jelaskan pada 

skenario di atas 

4.2.4.1 Akurasi terbaik laptop tanpa 

informasi suara pada penerangan sebesar 

1700lx 

Tabel 4. 2 Tabel rentang akurasi terbaik pada penerangan 1700lx 

 

Pada Tabel 4.50 dapat dilihat pada objek botol 

rentang jarak terbaik berkisar 20-50 cm, pada 

remote 20-30 cm, pada mangkuk berkisar 20-50 
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cm dan pada gunting berkisar 20-30 cm 

Gambar 4. 12 Grafik rentang akurasi terbaik dengan laptop pada 

penerangan 1700lx 

4.2.4.2 Akurasi terbaik laptop dengan 

informasi suara pada penerangan sebesar 

1700lx 

Tabel 4. 3 Tabel rentang akurasi terbaik dengan informasi suara 

 

 

Pada Tabel 4.51 dapat dilihat pada objek botol 

rentang jarak terbaik berkisar 20-50 cm, pada 

remote berkisar 20-40 cm, pada mangkuk 

berkisar 20-50 cm dan pada gunting berkisar 20-

30 cm. 

Gambar 4. 13 Grafik rentang akurasi terbaik dengan informasi suara pada 
penerangan 1700lx 

4.2.4.3 Akurasi terbaik laptop tanpa 

informasi suara pada penerangan sebesar 

15-16lx 

Tabel 4. 4 Tabel rentang akurasi terbaik pencahayan 15-16lx 

 

Pada 

Tabel 

4.52 

dapat 

dilihat 

pada 

objek 

botol 

rentan

g jarak terbaik berkisar 20-30 cm, pada remote 

berkisar 20-40 cm, pada mangkuk berkisar 20-

50 cm dan pada gunting berkisar 20-30 cm. 

 

 

 

 

 

Gambar 4. 14 Grafik rentang akurasi terbaik laptop pencahayan 15-16lx 
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4.2.4.4 Akurasi terbaik laptop dengan 

informasi suara pada penerangan 

sebesar 15-16lx 

Tabel 4. 53 Tabel rentang akurasi terbaik pencahayan 15-16lx dengan 

informasi suara 

 

Pada Tabel 4.53 dapat dilihat pada objek 

botol rentang jarak terbaik berkisar 20-40 cm, 

pada remote berkisar 20-40 cm, pada 

mangkuk berkisar 20-50 cm dan pada gunting 

berkisar 20-30 cm. 

Gambar 4. 112 Grafik rentang akurasi terbaik dengan laptop 

dan suara pencahayan 15-16lx 

 

4.2.4.5 Akurasi terbaik raspi tanpa 

informasi suara pada penerangan 

sebesar 1700lx 

Tabel 4. 54 Tabel rentang akurasi terbaik raspi pencahayan 1700lx tanpa 

informasi suara 

Pada Tabel 4.54 dapat dilihat pada objek botol 

rentang jarak terbaik berkisar 20-30 cm, pada 

remote berkisar 20-40 cm, pada mangkuk 

berkisar 20-30 cm dan pada gunting berkisar 20-

30 cm. 

Gambar 4. 15 Grafik rentang akurasi terbaik dengan raspi tanpa suara 
pencahayan 1700lx 

4.2.4.6 Akurasi terbaik raspi dengan informasi 

suara pada penerangan sebesar 1700lx 

Tabel 4. 5 Tabel rentang akurasi terbaik raspi pencahayan 1700lx dengan 
informasi suara 

 

Pada Tabel 4.55 dapat dilihat pada objek botol 

rentang jarak terbaik berkisar 20-30 cm, pada 

remote berkisar 20-40 cm, pada mangkuk 

berkisar 20-40 cm dan pada guntuing berkisar 

20-30 cm. 

Gambar 4. 114 Grafik rentang akurasi terbaik dengan raspi dengan suara 

pencahayan 1700lx 

4.2.4.7 Akurasi terbaik raspi tanpa 

informasi suara pada penerangan 

sebesar 15-16lx 

Tabel 4. 56  Tabel rentang akurasi terbaik raspi dengan pencahayan 15-16lx 

tanpa informasi suara 
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Pada Tabel 4.56 dapat dilihat pada objek botol 

rentang jarak terbaik berkisar 20-30 cm, pada 

remote berkisar 20-40 cm, pada mangkuk 

berkisar 20-30 cm dan pada guntuing berkisar 

20 cm, namun hasil warna yang dideteksi tidak 

begitu baik. 

Gambar 4. 115 Grafik rentang akurasi terbaik dengan raspi tanpa suara 

pencahayan 15-16lx 

4.2.4.8Akurasi terbaik raspi dengan 

informasi suara pada penerangan sebesar 

15-16lx 

Tabel 4. 57 Tabel rentang akurasi terbaik raspi pada pencahayan 15-16lx dengan 

informasi suara 

Pada Tabel 4.57 dapat dilihat pada objek botol 

rentang jarak terbaik berkisar 20-50 cm, pada 

remote berkisar 20-40 cm, pada mangkuk berkisar 

20-30 cm dan pada guntuing berkisar 20 cm, 

namun hasil warna yang dideteksi tidak begitu baik. 

Gambar 4. 116 Grafik rentang akurasi terbaik dengan raspi dan suara 

pencahayan 15-16lx 

4.2.4.9 Akurasi terbaik laptop tanpa 

informasi suara pada penerangan sebesar 

700-800lx 

Tabel 4. 58 Tabel rentang akurasi terbaik lapto pada pencahayan 700-800lx 

tanpa suara 

 

Pada Tabel 4.58 dapat dilihat pada objek botol 

rentang jarak terbaik berkisar 20-50 cm, pada 

remote 20-40 cm, pada mangkuk berkisar 20-50 

cm dan pada gunting berkisar 20-30 cm. 
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Gambar 4. 16 Grafik rentang akurasi terbaik dengan laptop tanpa suara 
pencahayan 700-800lx 

4.2.4.10 Akurasi terbaik laptop dengan 

informasi suara pada penerangan 

sebesar 700-800lx 

Tabel 4. 59 Tabel rentang akurasi terbaik laptop pada pencahayan 700-

800lx dengan suara 

 

Pada Tabel 4.59 dapat dilihat pada objek botol 

rentang jarak terbaik berkisar 20-60 cm, pada 

remote 20-40 cm, pada mangkuk berkisar 20-50 

cm dan pada gunting berkisar 20-30 cm. 

 

Gambar 4. 118 Grafik rentang akurasi terbaik dengan laptop dan suara 

pencahayan 700-800lx 

4.2.4.11 Akurasi terbaik raspi tanpa 

informasi suara pada penerangan sebesar 

700-800lx 

Tabel 4. 60 Tabel rentang akurasi terbaik raspi pada pencahayan 700-800lx 

tanpa suara 

 

Pada Tabel 4.60 dapat dilihat pada objek botol 

rentang jarak terbaik berkisar 20-50 cm, pada 

remote 20-30 cm, pada mangkuk berkisar 20-50 

cm dan pada gunting berkisar 20-30 cm. 

Gambar 4. 119 Grafik rentang akurasi terbaik dengan raspi tanpa suara 

pencahayan 700-800lx 

4.2.4.12 Akurasi terbaik raspi dengan 

informasi suara pada penerangan 

sebesar 700-800lx 

Tabel 4. 61 Tabel rentang akurasi terbaik raspi pada pencahayan 700-800lx 

dengan suara 
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Pada Tabel 4.61 dapat dilihat pada objek botol 

rentang jarak terbaik berkisar 20-50 cm, pada 

remote 20-50 cm, pada mangkuk berkisar 20-30 

cm dan pada gunting berkisar 20-30 cm 

Gambar 4. 17 Grafik rentang akurasi terbaik dengan raspi dengan suara 
pencahayan 700-800lx 

5. Kesimpulan dan Saran 

5.1 Kesimpulan 

Dari rangkaian pengujian yang dilakunkan pada 

sistem sistem deteksi warna untuk membantu 

orang buta warna berbasis machine learning, 

maka di simpulkan bahwa  

1. Akurasi deteksi dan warana deteksi yang 

baik terdapat pada rentangan jarak 20 -30 cm. 

2. Sistem dapat mendeteksi warna dengan baik 

pada ruangan dengan pencahayaan terang 

sebesar 800-1700 lx dengan laptop. 

3. Warna akan terdeteksi apabila objek benda 

terdeteksi, seperti pengujian terhadap objek 

gunting. 

4. Cahaya mempengaruhi terhadap deteksi 

warna pada benda. 

5. Sistem dapat memberikan informasi berupa 

suara pada jenis warna yang di deteksinya.  

5.2 Saran 

Untung pengembangan sistem lebih lanjut pada 

penelitian ini, disarankan untuk  

1. Perlunya menghilangkan bayangan pada 

gambar agar kualitas deteksi warna dapat lebih 

akurat lagi. 

2. Menggunakan raspi versi tertinggi agar dapat 

diminimalisir delay pada sistem. 

3. Agar sistem kedepannya bisa memberikan 

informasi suara untuk nama objek dan warna 

sekaligus. 
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