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Abstrak
Kemacetan adalah perm
terjadi terdiri dari beb
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Convolutional Neural
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pada objek tampak depan, 100% pada objek tampe ang, dan tampak samping. Sedangkan untuk waktu
komputasi sistem memiliki waktu komputasi selama 3@P— 33 detik pada device pertama dan 4 — 8 detik pada
device kedua, dan memiliki nilai Frame per Second sebesar 1.5 pada device pertama dan 7.5 pada device kedua.
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1. Pendahuluan

Kemacetan adalah masalah
Kemacetan itu sendiri memiliki ban
kendaraan yang melakukan stop liar dip yang digunakan oleh pihak terkait untuk
menertibkan para pengguna jalan yang melangg alu lintas, yaitu dengan menggunakan teknologi
Object Detection yang bertujuan untuk mengidentifikasi hingga mengetahui apa yang dilanggar oleh pengendara
tersebut.

Pada penelitian sebelumnya yang dilakukan oleh Saifa Kanthasak, Nattha Jindapetch, Pakpoom
Hoyingchaeron, Kanadit Chetpattananondh, Masami Ikura, dan Surachate Chumpol [1]. Namun pada penelitian
tersebut tidak adanya pembahasan bahwa kendaraan tersebut melakukan pelanggaran stop, yang hanya
berfokuskan mendeteksi kendaraan yang dapat dideteksi didalam ROl (Region Of Interest) [1] yang dimana
kendaraan tersebut tidak bisa terdeteksi ketika kendaraan tersebut berhenti, dan pada penelitian tersebut tidak
bisa mendeteksi jenis kendaraan yang melakukan pelanggaran maka dari itu pada penelitian ini menggunakan
metode CNN untuk mendeteksi kendaraan [2].

Tujuan dari dibuatnya penelitian dan penyusunan tugas akhir ini adalah untuk merancang dan membuat
sistem yang berfungsi untuk mengidentifikasi kendaraan yang dapat melakukan deteksi kendaraan yang

a besar yang ada di Indonesia.
kendaraan di jalan, dan banyaknya
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melakukan pelanggaran stop, dan untuk menghasilkan performa sistem yang optimal dengan menganalisis
performansi pada sistem melalui parameter Akurasi, Frame per Second, dan Waktu Komputasi

Metode penelitian yang digunakan pada penyusunan tugas akhir ini dimulai dengan melakukan studi
literatur, melakukan Perancangan, dan Simulasi dari model yang akan dibuat, lalu melakukan Analisis
berdasarkan data yang didapatkan terhadap parameter-parameter yang ditentukan, dan menarik kesimpulan
terhadap hasil analisis.

2. Dasar Teori /Material dan Metodologi/perancangan

2.1 Citra Digital

Gambar di dalam Pengolahan Citra Digital memiliki dua dimensi yaitu f(X,y), dimana citra tersebut terdiri
dari sepasang koordinat spasial. Dan Amplitudo dari pasangan koordinat dari citra adalah intensity of Gray Level
pada citra [3].

2.2 Convolutional Ne

Convolutional N
dalam bentuk dua dim
tujuan dari metode ini

Lapisan-lapisan
ukuran lapisan sedang
belajar untuk mendeteksi
diolah dan akan digunakan sebagai input ke lapis
Network (CNN) dibagi menjadi dua yaitu:

1. Tahap ekstraksi fitur (feature extraction layer) gambar, letaknya berada pada awal arsitektur tersusun atas
beberapa lapisan dan setiap lapisan tersusun dari neuron yang terhubung. Lapisan jenis pertama dalam ektraksi
fitur adalah convolutional Iayer dan lapisan kedua adalah pooling layer. Setiap Iaplsan memiliki fungsi aktivasi
dengan posisinya yangsbergantian.antara jenis pertama dengan jenis kedua«J-aha menerima input gambar
secara langsung dan k diolah pada lapisan
berikutnya. Pada tahap an menghasilkan nilai
nol apabila x <0 dan li

2. Tahap Klasifik
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ke lapisan \textit{full
fungsi aktivasi Softmé
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babilitas output dari nol
gunakan untuk multiple
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Dengan demikian CNN me
gambar kedalam nilai terhadap kelas™d
ada yang tidak memiliki parameter (bobot'@
2.3 Region of Interest

Region of Interest adalah salah satu solusi yang dibutuhkan pada pengolahan citra digital. Hasil yang
didapatkan dengan menggunakan Region of Interest adalah dengan memperkecil area yang ditangkap, untuk
mempermudah dalam pengambilan citra digital. Region of Interest pada penelitian ini bertujuan untuk
mengurangi area deteksi pada video sehingga program dapat mengetahui objek yang akan dideteksi terkhusus
hanya pada area yang ditentukan oleh Region of Interest,Seperti pada Gambar 2.5 adalah contoh penerapan
Region of Interest pada citra yang digunakan untuk memperkecil area yang ingin digunakan [4].

gambar dari nilai piksel pada
da yang memiliki hyperparameter dan

3. Perancangan dan Simulasi
3.1. Desain Sistem

Desain Sistem yang akan diusulkan untuk mendeteksi kendaraan yang melakukan pelanggaran stop pada
marka jalan dengan mengidentifikasi kendaraan tersebut melakukan pelanggaran stop atau tidak pada marka
jalan tersebut. Pada Desain Sistem ini Webcam dihubungkan dengan Laptop yang berfungsi untuk melakukan



ISSN : 2355-9365 e-Proceeding of Engineering : Vol.7, No.1 April 2020 | Page 436

pengolahan citra digital menggunakan bahas pemrograman Python dan Library OpenCV. Pemodelan mengenai
sistem yang akan diusulkan adalah:

(2]
GO @ python
OpenCV

Webcam (‘,’i'j:‘r’]
Me&%aer:bll perangkat
keras

3.2 Blok Diagram

Blok diagram yang dirancang untuk mende g0aran stop pada marka jalan yang dilakukan pada
kendaraan membutuhkan training, suatu sistem dilatifi®dengan dataset yang sama dengan objek yang akan
dideteksi yaitu dengan mengelompokan dua jenis dataset yaitu mobil, dan motor.

Setelah mengelompokan dataset akan dilakukan pada tahap training, tahap training sistem akan
menggunakan model Faster R-CNN, Faster R-CNN adalah pengembangan dari model CNN (Convolutional
Neural Network), yang dimana model ini dikembangkan untuk Object Detection yang diharapkan dapat
mendeteksi kendaraan otor. Setelah tahap traini il data citra yang akan
dideteksi menggunakal at video tertentu, dan ng ditentukan.

Setelah mendapa ebcam sistem dapat ek tersebut, lalu dapat
dianalisis parameter-p hkan seperti Akurasi, an Frame Per Second
(FPS). Setelah dapat ut sistem akan memb an tersebut melanggar
atau tidak dengan me area yang akan didete pkan dapat mengambil
gambar citra kendaraal nggaran.

Menggunakan
software
berupa
Python, dan
OpenCV

Gambar 3.2 Blok Diagram

3.3 Diagram Alir
Diagram Alir pada sistem ini yaitu dimulai dengan mendapatkan citra yang didapatkan dari Webcam yang
dimana data citra tersebut akan diolah menggunakan Laptop untuk mengolah citra tersebut. Ketika program
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dijalankan maka webcam pada sistem sudah dapat melakukan fungsinya untuk mendeteksi kendaraan yang
melakukan pelanggaran stop di marka jalan.

Ketika sistem tidak mendeteksi adanya pelanggaran yang terjadi sistem akan terus bekerja hingga
mendapatkan adanya pelanggaran yang terjadi.

Ketika terjadi sebuah pelanggaran yang terdeteksi pada citra, sistem akan mendeteksi kendaraan yang
melakukan pelanggaran pada lokasi tersebut sehingga dapat diketahui bahwa ada kendaraan yang melakukan
pelanggaran di area tersebut.

Mencari
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dari 30
detik 2

Tidak

Kendaraan
Melakukan
Pelanggaran

Selesal

4. Hasil Pengukuran @
4.1 Pengujian Keakura

Pengujian Keaku
untuk mendetksi objek ya
yang mempengaruhi sebuah

Steps adalah kedaan €
mendapatkan nilai stepsnya. Pae
dilakukan dengan jumlah Steps seb
pengujian terhadap jarak,dan posisi kenda
4.1.1 Pengujian Keakurasian Terhadap Objéf

Pengujian Keakurasian pada Tampak Depan adalah pengujian yang dilakukan pada jarak 5 Meter, 10
Meter, 15 Meter, dan 20 Meter. Dengan jarak tersebut objek akan menghadap didepan objek dengan posisi
Tampak Depan pada kamera dengan Steps seperti yang disebutkan. Berikut data akurasi rata-rata terhadap
pengujian objek Tampak Depan.

em pada Tugas Akhir ini
gujian ini salah satu factor

aset dengan batch size untuk
eps pada program. Pengujian ini
ilai Steps tersebut dapat dilakukan

Tabel 4.1 Akurasi rata-rata pada pengujian Tampak Depan
Steps Jumlah Deteksi Jumlah Terdeteksi Akurasi
161 5 1 20%
254 5 2 40%
545 5 2 40%
2372 5 4 80%

4.1.2 Pengujian Keakurasian Terhadap Objek Tampak Belakang
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Pengujian Keakurasian pada Tampak Belakang adalah pengujian yang dilakukan pada jarak 5 Meter, 10
Meter, 15 Meter, dan 20 Meter. Dengan jarak tersebut objek akan menghadap didepan objek dengan posisi
Tampak Belakang pada kamera dengan Steps seperti yang disebutkan. Berikut data akurasi rata-rata terhadap
pengujian objek Tampak Belakang.

Tabel 4.2 Akurasi rata-rata pada pengujian Tampak Belakang

Steps Jumlah Deteksi Jumlah Terdeteksi Akurasi
161 4 3 80%
254 4 3 80%
545 4 3 80%

2372 4 4 100%

4.1.3 Pengujian Keakurasian Terhadap Objek Tampak Samping

Pengujian Keakurasian pada Tampak Samping adalah pengujian yang dilakukan pada jarak 5 Meter, 10
Meter, 15 Meter, dan 20 Meter. Dengan jarak tersebut objek akan menghadap didepan objek dengan posisi
Tampak Samping pada kamera dengan Steps seperti yang disebutkan. Berikut data akurasi rata-rata terhadap
pengujian objek Tampak Samping.

Tabel 4.3 Akurasi rata-rata pada pengujian Tampak Samping

Steps Jumlah Deteksi Jumlah Terdeteksi Akurasi
161 4 3 80%
254 4 4 100%
545 4 4 100%

2372 4 4 100%

4.2 Pengujian Waktu
Pada pengujian d

kukan deteksi terhadap
objek yang ingin didet

Steps Komputasi
161 9 Detik
254 L 30 Detik
545 Leno 0S 31 Detik
2372 Lenovo 320S 33 Detik
161 Asus FX553 4 Detik
254 Asus FX553 5 Detik
545 Asus FX553 Detik

2371 Asus FX553 Detik

Dari Tabel dapa
Waktu Komputasi yan
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Gambaid=lhampilan. Anaconda Prompt ketika tidak.ada.objskevaiegierdeteksi

ampilan ketika ada obj

Pada Gambar 4.2 a sistem mendeteksi 3 g melintas diarea yang
dibatasi sebagai area empati untuk stop, si i kendaraan tersebut
melanggar ketika timer sistem sudah mencapai an ada informasi pada
tampilan pada Commal nggar.

Pada Gambar 4 bahwa sistem mende aan yang melakukan
pelanggaran stop dikar tersebut selama lebih ga sistem ini berhasil
mendeteksi adanya pel3 ea yang dilarang stop. memiliki kekurangan
yaitu sistem ini hanya b anggaran jika ada d area tersebut sehingga
hanya bisa mendeteksi s

Gambar 4.3 Tampilan ketika ada objek yang terdeteksi dan melakukan pelanggaran

Dari hasil uji diatas menunjukan sistem bekerja dengan baik, selain itu pada sistem ini dilakukan
perbandingan performa sistem terhadap kualitas Frame per Second pada dua perangkat keras yang berbeda, yang
tertera pada Tabel 4.5
Tabel 4.5 Perbandingan Frame per Second

Hardware Frame per Second
Lenovo 320S 1.5 Frame per Second
Asus FX553 7.5 Frame per Second
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Dari Tabel 4.5 Dapat disimpulkan bahwa Spesifikasi perangkat keras (Hardware) berupa Perangkat Keras
sangat mempengaruhi performa sistem, dan performa sistem optimal ketika menggunakan Perangkat Keras
ASUS FX553.

5. Simpulan dan Sara

5.1 Simpulan
Setelah dilakukan

1. Jarak terbaik adal

2. Pada posisi kendaraan Tampak Depan m
80

3. Pada posisi kendaraan Tampak Belakang memliki Steps terbaik yaitu 2372 dengan akurasi sebesar 100

4. Pada posisi kendaraan Tampak Samping memliki Steps terbaik yaitu 245, 545, dan 2372 dengan akurasi
sebesar 100

5. Pada pengujian sistem pelanggaran stop sistem dapat membedakan kendaraan yang melanggar stop, namun
hanya bisa mende n saja

6.  Semakin tinggi St akin lama Waktu Kom

7. Frame per Secon ndingkan dengan dua ifikasi yang berbeda,
dan semakin bagu akan semakin bagus j ond yang didapat

t disimpulkan bahwa:

yaitu 2372 dengan akurasi rata-rata sebesar

5.2 Saran

Berdasarkan penel
mengukur keakurasian
sistem dapat mendeteks
karena mempengaruhi t

penulis menyarankan |
lah lebih dari satu obj
garan, dan dalam pem

g diujicoba untuk
enelitian selanjutnya
sangat diperhatikan
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