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Abstrak-Di Indonesia, angka kecelakaan lalu
lintas meningkat setiap tahunnya, dari beberapa
faktor penyebab banyaknya kecelakaan yaitu rasa
kantuk saat berkendara. Proyek ini sangat membantu
bagi pengemudi mobil untuk mengantisipasi
terjadinya kecelakaan. Perangkat Keras Deteksi
Kantuk ini dirancang dengan menggunakan
Raspberry Pi 4, dengan metode prototype. Sistem
ini akan mendeteksi rasio mata (.18 pada pengemudi
yang menandakan kantuk dengan atau tidak
memakai kacamata dengan intensitas cahaya 199,8
lux, 989,0 lux, dan 0,6 lux juga akan berpengaruh
bagi sistem ini, dan pada sistem ini juga
menggunakan cita digital sebagai pendeteksi kantuk
jika jarak pengemudi dengan kamera 25 cm. Hasil
dari pengujian ini kamera dan perangkat output
berjalan dengan baik dengan rata-rata delay kantuk
dengan perangkat output sebesar 07.28 detik. Sistem
akan menyalakan perangkat output sebagai tanda
peringatan bagi pengemudi yang diharapkan dapat
mengurangi angka kecelakaan dikarenakan kantuk.

Kata kunci-kantuk, kecelakaan, Raspberry Pi 4,
output.

BAB I PENDAHULUAN

Di Indonesia, angka kecelakaan lalu lintas
meningkat setiap tahunnya. Berdasarkan
ntmc.polri.info pada tahun 2019 data jumlah
kecelakaan lalu lintas naik menjadi 3%
dibandingkan dengan tahun 2018 dimana terdapat
103.672 kasus kecelakaan lalu lintas [1]. Banyaknya
kasus kecelakaan lalu lintas disebabkan oleh
berbagai faktor diantaranya faktor manusia, faktor
kendaraan dan faktor lingkungan [2].

Dari beberapa faktor penyebab kecelakaan lalu
lintas diatas, faktor kecelakaan yang disebabkan oleh
manusia atau dalam hal ini pengendara kendaraan
menjadi perhatian dalam penulisan porposal ini.
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Rasa kantuk saat berkendara adalah salah satu
kondisi yang sering diabaikan oleh pengendara. Hal
ini menjadi salah satu penyebab seringnya terjadi
kecelakaan lalu lintas, terutama pada saat berkendara
pada jarak yang cukup jauh. Berdasarkan faktor
tersebut, maka kecelakaan kendaraan bermotor
dapat diminimalisir dengan mendeteksi penyebab
kecelakaan yaitu rasa kantuk dari pengendara [3].

Sistem pendeteksi kantuk di dalam mobil sangat
dibutuhkan sebagai peringatan bagi pengemudi
ketika mengantuk. Pengolahan citra digital bisa
dimanfaatkan untuk membuat sistem pendeteksi
kantuk dengan algoritma yang ada dalam
pemrograman Python dan OpenCV, untuk
menentukan rasio mata atau koordinat mata
pengemudi menggunakan metode Facial
Landmarks, jika mata tertutup atau rasio mata
dibawah 0.18 maka akan tedeteksi kantuk
berdasarkan Eye Aspect Ratio [4].

Berdasarkan faktor kecelakaan dikarenakan
kantuk, maka dari faktor tersebut dapat
diminimalisir. Dengan adanya sistem pendeteksi
kantuk diharapkan mampu mengurangi angka
kecelakaan yang diakibatkan oleh kantuk. Dalam hal
ini maka dibuatlah sistem deteksi kantuk untuk
keamanan pengemudi mobil.

II. KAJIAN TEORI
A. Data Kecelakaan
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Berkendara di jalan Tol memang pilihan jika
ingin sampai ditujuan dengan cepat, sebab di jalan
Tol mobil bisa dipacu lebih cepat disbanding jalan
biasa. Namun di jalan Tol sudah banyak kecelakaan
yang terjadi. Ada beberapa penyebab yaitu
pengemudi mengantuk, ban pecah, rem blong, dan
kondisi jalan tidak layak.

Pada Gambar 2. 1 merupakan grafik kecelakaan
berdasarkan data yang diambil dari Korps Lalu
Lintas Kepolisian Negara Indonesia (Korlantas
Porli), pada 4 November 2021, 183 kecelakaan di 27
wilayah Polda. Sebagian besar kecelakaan terjadi
pada daerah Jawa Timur pada Tol Trans Jawa [10].

Berdasarkan data dari Komite Nasional
Keselamatan Transportasi (KNKT) 80 persen
penyebab kecelakaan di jalan Tol diakibatkan
pengemudi Lelah atau mengantuk [11].

B. Raspberry Pi 4 Model B

Mikrokontroler Raspberry Pi adalah komputer
papan tunggal, memiliki ukuran sebesar kartu kredit.
Menggunakan sistem operasi Raspbian, dengan
prosesor 700MHz ARMI1. Terdapat dua tipe
Raspberry Pi yakni tipe A dan B. Perbedaannya
pada kapasitas memori yang digunakan untuk tipe A
256MB dan tipe B 512MB. Pada penelitian ini
menggunakan Raspberry Pi 4 model B [7].

C. Kamera Raspberry
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Modul kamera Raspberry atau sering disebut
dengan Raspicam merupakan kamera yang
digunakan untuk mengambil foto atau video. Besar
resolusi pada Raspicam sebesar 5 megapixel dan
mendukung video 720p, 1080p dan VGA90. Port
pada Raspicam yaitu melalui port CSI (Camera
Serial Interface) 15 pin yang ada pada Raspberry Pi
[12]. Pada sistem ini kamera Raspberry digunakan
untuk mengambil video area wajah terutama pada
mata.

D. Buzzer

Buzzer adalah sebuah komponen elektronika
yang berfungsi untuk mengubah getaran listrik
menjadi getaran suara. Cara kerja buzzer hampir
sama dengan speaker, jadi buzzer terdiri dari
kumparan yang terpasang pada diafragma dan
kemudian kumparan tersebut dialiri arus sehingga
menjadi elektromagnet, kumparan tadi akan tertarik
kedalam atau keluar, karena kumparan dipasang
pada diafragma maka setiap gerakan kumparan akan
menggerakkan diafragma secara bolak balik
sehingga membuat udara bergetar yang akan
menghasilkan suara [13]. Pada sistem ini buzzer
digunakan sebagai tanda peringatan pengemudi
sedang mengantuk atau menutup mata selama waktu
yang telah ditentukan.

E. LED (Light Emitted Diode)
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LED atau Light Emitted Diode adalah suatu
semikonduktor ~yang memancarkan cahaya
monokromatik yang tidak koheren ketika diberi
tegangan maju atau searah. Dengan secara Bahasa
bisa diartikan sebagai diode yang memancarkan
cahaya bila dialiri listrik [14]. Pada sistem ini
menggunakan LED warna merah sebagai bentuk
peringatan bagi pengemudi jika terdeteksi kantuk.

F. Python

Python adalah Bahasa pemrograman dengan
script yang sederhana dan aplikasinya sudah meluas,
Python juga bersifat open source. Karena itu Python
dianggap sebagai salah satu Bahasa terbaik untuk
pemula (Adawadkar, 2017) [12]. Pada sistem ini
Python digunakan untuk memprogram perangkat
output agar bisa berjalan sesuai  yang
diinginkan.Mikrokontroler =~ ini  sangat  bisa
digunakan.

G. Thonny Python IDE

=

Thonny merupakan IDE wuntuk Bahasa
pemrograman Python. Pada sistem ini Thonny
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Python IDE digunakan untuk menulis dan
menjalankan program [16].

H. Sistem Operasi Raspbian

Raspbian adalah sistem operasi resmi Raspberry
Pi, Raspbian adalah versi Linux yang dibuat khusus
untuk Raspberry  Pi. Perangkat ini dilengkapi
dengan semua perangkat lunak yang diperlukan
contohnya Thonny Python IDE [18]. Pada
perancangan ini menggunakan sistem operasi
dengan versi kernel 5.15 dan sistem 64-bit yang akan
digunakan untuk menjalankan Raspberry Pi 4.

I1I. METODE
A. Gambaran Sistem Saat Ini
Sistem pada saat ini merupakan pendeteksi
kantuk bagi pengemudi mobil, menggunakan
metode image processing untuk pendeteksi wajah.
Penentuan rasio mata menggunakan facial
landmarks, dan menggunakan rumus EAR untuk
melihat nilai rasio mata. Kondisi yang menandakan
pengemudi kantuk yaitu sistem menghitung
presentase penutupan mata [19].

B. Identifikasi Kebutuhan Sistem

No Kebutuhan Fungsional

1 | Mendeteksi area mata pengemudi
menggunakan Kamera Raspberry dan
Raspberry Pi 4

2 | Mendeteksi pengemudi saat menunduk
karena kantuk menggunakan citra
digital

3 | Membuat komponen output sebagai
tanda peringatan bagi pengemudi jika
mata tertutup

Pada tabel 3-1 kebutuhan fungsional dalam
perancangan sistem ini yaitu pendeteksian
objek wajah pengemudi terutama area mata
dengan Kamera Raspberry , mendeteksi
pengemudi menunduk dalam kondisi kantuk
dan pembuatan komponen output sebagai tanda

eringatan pengemudi mengantuk

No Kebutuhan Non Fungsional
1 | Raspberry Pi4 sebagai mikrokontroler
pengolah data

2 | Kamera Raspberry untuk menangkap
objek
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W

Monitor untuk menampilkan dan
menjalankan sistem

Buzzer sebagai output suara

LED sebagai output cahaya

Open CV sebagai library pendukung
Math sebagai library pendukung
RPi.GPIO sebagai library pendukung
Thonny Python IDE untuk program
editor

O (0[N |n |~

Pada tabel 3-2 kebutuhan non fungsional dalam
perancangan sistem ini yaitu Raspberry Pi 4 sebagai
pengolah data, kamera Raspberry sebagai
pengambil objek, monitor sebagai penampil data dan
menjalankan sistem, buzzer dan LED sebagai
peringatan bagi pengemudi, Open CV sebagai
library untuk integrasi ke kamera, Math sebagai
library pendukung untuk pendeteksi jarak,
RPi.GPIO sebagai library input output, dan Thonny
Python IDE sebagai program editor

C. Perancangan Sistem

Untuk melihat sistem secara keseluruhan dan
pembagian sistem dapat dilihat pada diagram blok
dibawabh ini.

2 —  Qy0pencv. —> D’l‘ib

are untuk input Open source yang digunakan sebagai Library pendu uk membar g
Data Objek proses untuk pengolahan citra sistem det k Waj dan

1

an  Raspberry pis ebagal 'nnk"\p er yang
dijadikan sistem deteksi kantuk

Pada Gambar 3-1 adalah Gambaran sistem
keseluruhan pada sistem deteksi kantuk. Namun
pada bagian proyek akhir ini lebih berfokus terhadap
kamera yang akan menangkap objek, library
OpenCV akan digunakan sebagai pengolah citra
untuk jarak pengemudi dengan kamera, dan
komponen output buzzer dan LED yang akan bekerja
jika rasio mata kurang dari 0.18 dan jarak pengemudi
dengan kamera kurang dari 25 cm.

D. Diagram Blok Sistem
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Pada Gambar 3-2 merupakan diagram blok dari
sistem yang dibuat pada objek pengemudi terutama
wajah akan ditangkap oleh kamera dan diteruskan ke
Raspberry Pi yang akan diolah menggunakan
program untuk menentukan rasio mata dan jarak
sebagai deteksi kantuk, buzzer dan LED akan
bekerja sebagai tanda peringatan ketika pengemudi
kantuk.

E. Metode Pengerjaan

Metode pengerjaan dilakukan menggunakan
metode prototype dengan beberapa tahap pengerjaan
seperti berikut.

1. Analisa Kebutuhan
Pada tahap ini dilakukan identifikasi apa saja
yang dibutuhkan sistem yang akan dibuat.

2.  Membangun Prototyping
Pada tahap ini dilakukan pembuatan
perancangan sementara.

3. Evaluasi Prototyping
Pada tahap ini untuk meng-evaluasi prototype
apakah berjalan dengan baik.

4. Mengkodekan Sistem
Pada tahap ini melakukan penulisan program
untuk berjalannya sistem.

5. Menguji Sistem
Pada tahap ini apabila pengkodean sistem
selesai maka sisetm akan diuji.

6. Evaluasi Sistem

Pada tahap ini evaluasi dilakukan untuk melihat
apakah sistem bekerja sesuai dengan yang
diinginkan.

7. Menggunakan Sistem

Pada tahap ini sistem yang diuji dan sesuai
dengan yang diinginkan maka sistem sudah siap
digunakan

F. Flowchart
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Alur kerja yang lebih rinci dari “Rancang
Bangun Sistem Deteksi Kantuk Terhadap Keamanan
Pengemudi Mobil” dapat dilihat pada flowchart
berikut.
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A. Perangkat Keras

Perangkat keras yang digunakan pada “Rancang
Bangun Sistem Deteksi Kantuk Terhadap Keamanan
Pengemudi Mobil” adalah sebagai berikut.

1. Raspberry Pi4
Raspberry pada sistem ini digunakan sebagai
pusat kontrol untuk menjalankan program.

2. Kamera Raspberry

Kamera Raspberry pada sistem ini digunakan
sebagai pendeteksi area wajah terutama koordinat
mata.

3. Buzzer
Buzzer digunakan sebagai tanda peringatan saat
sistem mendeteksi kantuk pada mata pengemudi.

4. LED (Light Emitted Diode)

LED yang digunakan pada perancangan ini
yaitu LED berwarna merah yang digunakan sebagai
tanda peringatan saat sistem mendeteksi kantuk pada
mata pengemudi.

B. Perangkat Lunak

Perangkat lunak yang digunakan pada
“Rancang Bangun Sistem Deteksi Kantuk Terhadap
Keamanan Pengemudi Mobil” adalah sebagai
berikut:
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1.  Thonny Python IDE

Thonny Python IDE pada sistem ini digunakan
untuk memprogram Raspberry , yang nantinya akan
menjalankan sistem tersebut.

2. Sistem Operasi Raspberry

Pada perancangan ini menggunakan sistem
operasi dengan kernel version 5.15 dan sistem 64-bit
yang akan digunakan untuk menjalankan Raspberry
Pi 4.

3. OpenCV
Library ini digunakan untuk integrasi ke
kamera.

4. Math
Library ini sebagai pendukung deteksi jarak
objek

5. RPi.GPIO
Library ini digunakan untuk integrasi ke input
dan output.

IV. HASIL DAN PEMBAHASAN
A. Implementasi
Membahas  tahapan-tahapan  perancangan
pembuatan sistem sampai dengan pengujian. Berikut
merupakan tahapan-tahapan implementasi pada
Rancang Bangun Sistem ini.

1. Rangkaian Skematik Sistem

Rangkaian skematik sistem ini terdapat
komponen utama yaitu Raspberry Pi 4, Kamera
Raspberry , Monitor, Buzzer, dan LED. Untuk
pengkabelan dan pemasangan pada pin Raspberry
dapat dilihat pada Gambar sebagai berikut.
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Buzzey, LED Kamera Raspberry

Raspberry Pid

Buzzer

Monitor

— GPIO VCC

e GPIO Ground

e Pin Kamera

e Pin Infrared Proximity Sensor

— HDMI

2. Pemasangan Komponen ke Pin Raspberry Pi
Pada bagian ini setelah proses pensolderan telah
selesai maka dilakukan pemasangan hardware ke pin
pada Raspberry Pi. Buzzer 1 dipasang pada
GPI023, buzzer 2 dipasang pada GPIO21, dan LED
dipasang pada GPIO24. pada proses ini
membutuhkan kabel jumper female to female seperti
Gambar‘l‘agr‘il‘(u_t'.

3. Perangkaian Komponen ke Kerangka

Pada proses ini kerangka dan komponen yang
sudah siap akan digabungkan, untuk komponen akan
di tempel pada kerangka menggunakan double tape
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agar tidak mudah lepas, pada bagian ini kerangka di
ibaratkan sebagai dashboard mobil sebagai berikut.

4. Implementasi Program

Pembuatan program integrasi pada perancangan
sistem ini menggunakan aplikasi bawaan Raspberry
yaitu Thonny Python IDE untuk mempermudah
penulisan dan menjalankan program. Penjelasan
program yang lebih detail ada pada penjelasan
dibawabh ini.

1) Library

frem scipy.spatial import distance

from imutils import face utils
impeort numpy &3 np

impert dlib

impert cova

impert time

frem threading impeort Thread
impert RPi.GFIO as GPIO

frem time import sleep

impert math

Library cv2 digunakan untuk mengintegrasi ke
kamera Raspberry , library RPi.GPIO as GPIO untuk
integrasi ke buzzer dan LED, library math digunakan
untuk rumus membuat jarak.

2) Integrasi Kamera

print (" [INFC] Menyalakan wvidec raskerry pi...")
video capture = cv2.VideoCapture (0}

time.sleep(3)

menandakan kamera segera hidup, untuk waktu
kamera  hidup saat program  dijalankan
membutuhkan waktu sekitar 3 detik. Video capture
= cv2.VideoCapture(0) ini digunakan untuk
memanggil kamera dan menampilkan pada layar
monitor dengan bantuan library cv2.

Kode ini digunakan untuk mengubah skala dan
mengubah image citra warna menjadi grayscale.

3) Jarak
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if (eyehAspectRatic < EYE ASPECT RATIO THRESHOLD):
COUNTIER += 1
for (%, ¥, w, h) in face rectangle:

distancei = (5%3.14 *
180) / (w+h*360) #1000 + 3

print (distancei)
jarak = distancei *2.54
jarak = math.flcor({jarak)

cvd.rectangle (frame, (X,V),
(4w, y+h), (255,0,0), 2)

if distanceil < batas:
GPIO.output (buzzerd, GFIC.HIGH)
print ("bahaya bahaya")

elae:

GPIO.output (buzzer2, GPIC.LOW)

Pada kondisi mata terbuka program haarcascade
mendeteksi wajah agar dapat menentukan jarak
pengemudi dengan objek dengan rumus jarak,
kemudian jarak diatur kurang dari 25 cm untuk
menandakan kantuk, buzzer akan menyala dan
menampilkan peringatan bahaya pada monitor
sebagai tanda peringatan.

elae:
CCUNIER = 0
LTARM ON = False
for (2, ¥, w, h) in face rectangle:

distancei = (5%3.14 *
180) / (w+h*360) *1000 + 3

print (int (distancei))
jarak = distancei *2.54
jarak = math.flcor({jarak)

cva.rectangle (frame, (X,¥),
(xtw,y+h), (255,0,0), 2)

if distancei < batas:
GPIO.output {(buzzer2, GPIC.HIGH)
print ({"bahaya bahaya")

elae:

GPIO.output (buzzerz2, GPIC. LOW)

Pada kondisi mata tertutup program
haarcascade mendeteksi wajah agar dapat
menentukan jarak pengemudi dengan objek dengan
rumus jarak, kemudian jarak diatur kurang dari 25
cm untuk menandakan kantuk, buzzer akan menyala
dan menampilkan peringatan bahaya pada monitor
sebagai tanda peringatan.

4) Intergrasi Output
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GFIO.setwarnings (False)

buzzer = 16

buzzeri = 40

led = 18

GFIO.setmode (GFIO.BORRD)
GFIO.setupibuzzer, GFI0.OUT)
GFIO.setup(buzzer2, GPI0.O0UT)

GPIO.setup(led, GFI0.0OUT)

Pada setwarnings(FALSE) untuk
menonaktifkan peringatan, saat kondisi program
berhenti dan dijalankan kembali. Pada sistem bagian
integrasi pin komponen output ini buzzer
dipasangkan pada GPIO23, buzzer2 dipasangkan
pada GPIO21, dan LED dipasangkan dengan
GPIO24, lalu diikuti dengan GPIO.setup(pin
output, GPIO.OUT) yang artinya library akan
menyambungkan  komponen output dengan
Raspberry yang nantinya akan bisa berjalan sesuai
dengan program dibawah.

if not ALARM ON:
TOTAL +=1

ATARM ON = True

GPIO.output (buzzer, GPI0.HIGH)

GPIO.output {led, GPI0.HIGH)

Pada kondisi if mendeteksi keadaan mata
tertutup maka dimasukkan [library GPIO lalu
dipasangkan dengan perangkat output dan untuk
memanggil perangkat output dimasukkan dengan
pin perangkat output, dan terakhir pada kondisi di
tambahkan library GPIO dan masukkan kondisi
HIGH untuk memanggil komponen output.

elae:
COUNMTER = 0
ALRAEM ON = Falze
GPIQ.cutput (buzzer, GFIO.LOW)

GPIC.output (led, GEIO.LOW)

Pada kondisi else mendeteksi keadaan mata
sudah kembali terbuka atau normal. Pada else ini
dibuat program GPIO.output(pin
output, GPIO.LOW) yang artinya [library akan
memberhentikan kerja dari perangkat output.

B. Pengujian

Untuk mengetahui apakah sistem berjalan
dengan baik maka diuji dengan beberapa variabel.
Pengujian pada rancang bangun sistem ini akan
dilakukan pada subbab berikut ini.

1. Pengujian Posisi Kamera dan Jarak
a. Tujuan Pengujian
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Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui
kinerja sistem dapat bekerja dengan baik pada posisi
kamera dan jarak objek dengan kamera.

b. Skenario Pengujian

Pada pengujian ini dilakukan kepada responden
laki-laki umur 22 tahun dengan tinggi badan 169 cm
di dalam mobil tipe Great Corolla tahun 1996,
pengujian dilakukan pada pagi hari pukul 06.30 WIB
dan menentukan intensitas cahaya menggunakan
aplikasi CPU-Z pada ponsel. Posisi kamera pada
pengujian ini diletakkan pada dashboard dan spion
tengah mobil. Pengujian dilakukan pada jarak 20 cm,
30 cm, 45 cm, 60 cm, dan 65 cm.

RE

1) Pengujian intensitas cahaya pada pukul 06.30 e S, 2
WIB
(c) Jarak45cm (d) Jarak 60 cm
Pukul 06.30 WIB
als-tcs3701
199.,8 lux

Hasil pengujian intensitas cahaya pada pagi hari
pukul 06.30 WIB menggunakan aplikasi CPU-Z
mendapat 199,8 lux

(e) Jarak 65 cm

2) Peletakan posisi kamera 1. Pengujian kamera pada spion tengah mobil
Dashboard Mobil Spi(;\r/l[ Tbe‘rllgah Hasil pengujian ini diuraikan pada Gambar
L sebagai berikut.

(a) Jorak 20 cm (b) Jarak 30 cm

Peletakan posisi kamera pada dashboard mobil
dan spion tengah mobil.

c. Hasil Pengujian

Pengujian kamera di dashboard mobil
Hasil pengujian ini diuraikan pada Gambar sebagai
berikut.

d. Analisis Hasil Pengujian

Hasil pengujian kamera di dashboard dapat
mendeteksi rasio mata dari jarak 20 cm, 30 cm, 45
cm, 60 cm, dan 65 cm dengan baik, sedangkan
pengujian kamera di spion tengah rasio mata pada
jarak tertentu tidak dapat terdeteksi. Maka dari itu
pengujian selanjutnya sistem akan dipasang pada
dashboard dan dengan jarak 45 cm dan 60 cm untuk
mengetahui rasio mata dengan baik.
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Orang Ya 45 199,8 | Objek
2. Pengujian Objek dengan Kamera ke-2 Terdet
a. Tujuan ki
Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui
kinerja ka.mer.a Rgspberry Qapat berjal.an dan Orang | Tidak | 60 | 1958 | Objek
mendeteksi objek di dalam mobil dengan baik. Kke3 | Terdet
eksi
b. Skenario Pengujian
Pada pengujian ini dilakukan di dalam mobil
tipe Great Corolla tahun 1996, di pengujian ini Orang | Ya 60 | 199,8 | Objek
dilakukan 4 responden dengan ciri-ciri sebagai ke-4 Terdet
berikut. ki
1) orang ke-1 laki-laki, umur 22 tahun, dan

tinggi badan 165 cm.

2) orang ke-2 laki-laki, umur 21 tahun, dan
tinggi badan 171 cm.

3) orang ke-3 laki-laki, umur 21 tahun, dan
tinggi badan 170 cm.

Pada tabel 4-5 merupakan hasil dari pengujian
kamera pada pagi hari pukul 06.30 WIB.

3) Pengujian pada siang hari pukul 13.45 WIB

4) orang ke-4 laki-laki, umur 21 tahun, dan Respo | Kaca | Jar | Inten | Ketera Gambar
tinggi badan 169 cm. nden mata | ak slltas ngan
dengan memakai dan tidak memakai kacamata, I(If) ()
Pengujian ini juga menentukan intensitas cahaya Orang | Tidak | 45 | 989,0 | Objek
pada saat pagi, siang dan malam menggunakan ke-1 Terdet
aplikasi dari ponsel yaitu CPU-Z, dan menggunakan eksi
jarak yang telah ditentukan yaitu 45 cm dan 60 cm.
O Y 45 | 989,0 | Objek
1) Pengujian intensitas cahaya di dalam mobil ker_azn £ Tegget
Pukul 06.30 | Pukul 13.45 | Pukul 22.30 el
WIB WIB WIB
= - - Orang | Tidak | 60 | 989,0 | Objek
als-tcs3]  gls-tes37(  als-tes3] ke3 Terdet
199.8 lux 989.0 lux 0,6 lux eksi
Pengujian intensitas cahaya dilakukan pada 3
waktu berbeda, yaitu pada pagi hari pukul 06.30 Orang | Ya 60 | 989,0 | Objek
WIB mendapat intensitas cahaya 199,8 lux, pada ke-4 Zf:fiet
siang hari pukul 13.45 WIB mendapat intensitas
cahaya 989,0 lux, dan pada malam hari pukul 22.00
WIB mendapat intensitas cahaya 0,6 lux.

a) Menentukan jarak di dalam mobil

Pada pengujian ini ditentukan jarak kamera
dengan objek antara 45 cm dan 60 cm.
2) Pengujian pada pagi hari pukul 06.30 WIB

Respo Kaca | Jar | Intens | Ketera Gambar
nden mata ak itas ngan
(c (lux)
m)
Orang | Tidak | 45 199,8 | Objek
ke-1 Terdet

eksi

Pada tabel 4-6 merupakan hasil pengujia

kamera pada siang hari pukul 13.45 WIB.

4) Pengujian pada malam hari pukul 22.00 WIB

Gambar

Respo | Kaca | Jar | Inten | Ketera
nden mata | ak sitas ngan
(c (lux)
m)
Orang | Tidak | 45 | 0,6 Objek
ke-1 Tidak
Terdet
eksi
Orang | Ya 45 | 0,6 Objek
ke-2 Tidak
Terdet
eksi
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Orang | Tidak | 60 | 0,6 Objek
ke-3 Tidak

Terdet
eksi

Orang | Ya 60 | 0,6 Objek
ke-4 Tidak

Terdet
eksi

Pada tabel 4-7 merupakan hasil pengujian
kamera pada siang hari pukul 13.45 WIB.

c. Analisis Hasil Pengujian

Pada pengujian 4.2.2 pada intensitas cahaya
199,8 lux dan 989,0 lux, dengan memakai atau tidak
memakai kacamata, dan dengan jarak 45 cm dan 60
cm kamera dapat mendeteksi objek dengan baik.
Namun pada intensitas cahaya 0,6 lux kamera tidak
dapat mendeteksi objek dikarenakan kurangnya
cahaya di dalam mobil.

3. Pengujian Jarak Pengemudi dengan Kamera dan
buzzer
a. Tujuan
Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui
kinerja sistem dapat berjalan dan mendeteksi objek
ketika menunduk di dalam mobil dengan baik dan
menguji buzzer menyala atau tidak saat pengemudi
menunduk di karenakan kantuk.

b. Skenario Pengujian
Pada pengujian ini dilakukan di dalam mobil
tipe Great Corolla tahun 1996, di pengujian ini
dilakukan 3 responden dengan ciri-ciri sebagai
berikut.
1) orang ke-1 laki-laki, umur 22 tahun, dan
tinggi badan 165 cm.
2) orang ke-2 laki-laki, umur 21 tahun, dan
tinggi badan 169 cm.
3) orang ke-3 laki-laki, umur 21 tahun, dan
tinggi badan 168 cm

dengan memakai dan tidak memakai kacamata,
pada siang hari intensitas cahaya diukur dengan
menggunakan aplikasi CPU-Z pada ponsel dan
mendapat hasil 719,8 lux. Jarak objek dengan
kamera kurang dari 25 cm yang akan menandakan
kantuk.

1) Pengujian intensitas cahaya
Pukul 14.13 WIB

als-tcs3701
719.8 lux
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Pada tabel 4-8 merupakan hasil pengujian
intensitas cahaya pada siang hari pukul 14.13 WIB
mendapat 719,8 lux.

2) Pengujian jarak

Pada Gambar 4-6 ditentukan jarak kamera dan
objek kurang dari 25 cm yang menandakan
pengemudi kantuk.

c. Hasil Pengujian
Pengujian pada siang hari pukul 14.13 WIB

ARRAARAR
[T TR Lo Buzses | Gkbanian arntar

i 7188 | ON | Tedeteks J.

Orang ke-1

T | TieE | o | ot

= il e E

Tk | 7198 | on | Tesdsiek

7188 | ON | Tesdebeksi

&

Cirang ke-3

Tk | 718 | on | Tasstelsd

d. Analisis Hasil Pengujian

Hasil pengujian jarak pada intensitas cahaya
719,8 lux dapat mendeteksi pengemudi ketika
menunduk dengan baik dan buzzer yang menjadi
peringatan bagi pengemudi ketika menunduk juga
berjalan dengan baik, namun pada malam hari sistem
tidak dapat berjalan dikarenakan pengemudi tidak
dapat terdeteksi.

4. Pengujian LED, Buzzer, dan Delay
a. Tujuan

Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui
kinerja LED dan buzzer dapat berjalan ketika
pengemudi menutup mata atau rasio mata dibawah
0.18.

b. Skenario Pengujian

Pada pengujian ini dilakukan di dalam mobil
tipe Great Corolla tahun 1996 dengan memakai dan
tidak memakai kacamata, pada waktu pagi dan siang
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hari. Responden, intensitas cahaya, dan jarak
menggunakan hasil pada pengujian 4.2.2.

c. Hasil Pengujian

Pengujian pagi hari pukul 06.30 WIB
lbnsitas 1998 lux
A=A la e 45 omi | B0 om Buzzer dan LED
Deley {Cebik) | Deley (Detik)
RGP SRR
Orang ke-1 06.70 1202 ON
Orang ka-2 a7.49 06.57 ON
Orang ke-3 05.20 0708 ON
Orang ke-4 06.62 07.12 oM
[CeTe PR Y
Orang ke-1 05.40 06.84 ON
Orang ke-2 06.31 06.76 ON
Orang ke-3 0761 0605 ON
Orang ke-4 06.42 0B.52 ON

Pada tabel 4-9 merupakan hasil pengujian
buzzer, LED, dan delay di dalam mobil pada pagi
hari.

cooo

W= sl s

Grafik pengujian pada pagi hari

Pada Gambar 4-7 merupakan hasil grafik dari
pengujian Buzzer, LED, dan delay pada pagi hari.

1) Pengujian siang hari pukul 13.45 WIB

UUEM-QES-D lux

S AT T 45 £m | B0 £mi Buzzer dan LED
Dy Dtk | Dol [Desil)
Ta0RH Saramiti

Orang ke-1 07.25 07.55 O
Orang ke-2 07.41 07.56 O
COrang ke-3 06.75 QE.48 N
Orang ke-4 07.29 a7.12 O

LR EETTE
Orang ke-1 a7z 0E13 aN
Orang ke-2 07.54 (E.32 O
COvang ke-3 a7.34 ar.oa O
Orang ke-4 07.37 0E.20 O

Pada tabel 4-10 merupakan hasil pengujian
buzzer, LED, dan delay di dalam mobil pada pagi
hari.
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D1
Orang k-3
g k-2 e
Crang k-1 =
ek © Eaca =ata
Orang ke-3 _
Crang k-3 =
O - |
Orarg b1 |
i K
a 1 F : | 4 5 ] 7 & 9
W i i i A 0 e B e D Wit & A0 e 45 o il | Davil]

Grafik pengujian pada siang hari

Pada Gambar 4-7 merupakan hasil grafik dari
pengujian Buzzer, LED, dan delay pada pagi hari.

d. Analisis Hasil Pengujian

Hasil pengujian LED dan buzzer jarak 45 cm
dan 60 cm dengan intensitas cahaya 199,8 lux tanpa
kacamata mendapat rata-rata delay 07.35 detik, dan
dengan kacamata mendapat rata-rata delay 06.74
detik. Pada jarak 45 cm dan 60 cm dengan intensitas
cahaya 989,0 lux tanpa kacamata mendapat rata-rata
delay 07.43 detik dan dengan kacamata mendapat
rata-rata delay 07.72 detik. Namun pada saat
intensitas cahaya 0,6 lux kamera tidak dapat
mendeteksi objek karena kurangnya cahaya di
dalam mobil.

V. KESIMPULAN DAN SARAN
A. Kesimpulan

Berdasarkan hasil pengujian pada proyek akhir

ini dapat disimpulkan bahwa.

1. Kamera Raspberry dapat mendeteksi objek
dengan baik ke responden dengan memakai
dan tidak memakai pada intensitas cahaya
199,8 Iux dan 989,0 lux. Sedangkan pada
intensitas cahaya 0,6 lux kamera tidak
dapat mendeteksi objek.

2. Sistem dapat mendeteksi objek pada jarak
kurang dari 25 cm dan intensitas cahaya
719,8 lux dengan baik. Namun pada
pengujian malam hari objek tidak dapat
terdeteksi oleh kamera karena kurangnya
cahaya di dalam mobil.

3. Buzzer dan LED dapat berjalan dengan baik
pada intensitas cahaya 199,8 lux dan 989,0
lux, sedangkan pada intensitas cahaya 0,6
lux buzzer dan LED tidak dapat berjalan
dikarenakan rasio mata pengemudi tidak
dapat terdeteksi.

Pada sistem ini masih terdapat kekurangan yang

dapat dilihat sebagai berikut.

1. Pada saat pengujian dengan intensitas
cahaya 0,6 lux pada kondisi ini kamera
Raspberry tidak dapat mendeteksi objek.

2. Posisi pengemudi juga berpengaruh
terhadap sistem ini, seperti pengemudi
sedang menoleh ke kanan atau kiri dan ke
atas atau ke bawah.
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B. Saran

Berdasarkan hasil pengujian pada proyek akhir
ini untuk kinerja sistem yang lebih maksimal dapat
mengganti kamera Raspberry yang mendukung
night vision.
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