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Abstrak

Sistem pengena
fisiologis atau karakteri
karakteristik fisiologis ya

Penelitian ini
merancang suatu sistem mam :
bahasa Python menggunakan software IDLE(pyt . Selain itu sistem ini juga mengimplementasikan
pengolahan citra digital yang digunakan untuk mengénal (recognition) plat nomor menggunakan algoritma
openALPR . Sistem pengenalan wajah menggunakan algoritma PCA (Principal Component Analysis) pada citra
latih dan uji. Dan sistem ini menggunakan klasifikasi euclidean distance untuk mencocokan ciri dari citra latih
dengan citra uji.
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Abstract

Biometric recogn
behavioral characteristics
characteristics used in biome

The aim of this resea
capable to recognize someone's
GUI). In addition the system also i
openALPR algorithm. Face recogniti
training and test images. And the system u
image practiced with test images.

From simulation systems already done, get the highest accuracy of the system is 93.33%. The condition
was obtained by using a threshold value of 0.4, meaning that if euclidean distance of the characteristics of test
images with the data train characteristic image above 0.4 then the system does not recognize the test images. Based
on test results, the best distance between the camera and the object is 1 meter, the camera can be placed at an angle
450,900,1350, and with the best normalization value 92 x 112. Average computing time of this system is
1.907428571 seconds, with an average CPU Usage 31.48571429% which indicates that this system does not spend
memory resource.
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1. Pendahuluan

1.1 Latar Belakang
Salah satu penunjang keamanan yang sering digunakan pada suatu sistem tempat parkir adalah
menggunakan karcis parkir. Namun seiring berjalanya waktu penggunaan karcis parkir dinilai kurang
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begitu efektif, banyak masalah yang timbul dengan sistem ini, antara lain : kertas parkir yang hilang dan
masalah globar warming (karna penggunaan kertas skala besar setiap harinya). Selain menggunakan kertas
parkir, banyak perusahaan yang telah menggunakan sistem ID Card / Member , namun hal ini juga memiliki
kekurangan, yaitu tentang kartu 1D yang hilang dan urusan kepemilikan kartu.

Perkembangan teknologi komputer saat ini sangat pesat. Komputer pertama di dunia memiliki ukuran
yang sangat besar bahkan sebesar ruangan. Tetapi saat ini ukuran dari sebuah komputer sudah sangat kecil
bahkan sudah bisa dibawa kemana-mana. Salah satu jenis komputer yang sangat kecil dan murah adalah
Raspberry  Pi. Raspberry Pi (juga dikenal sebagai RasPi) adalah sebuah SBC (Single Board Computer).
Raspberry Pi dapat dijalankan menggunakan sistem operasi berbasis open source seperti GNU/Linux.

Tujuan dari perancangan penelitian ini adalah untuk merancang dan mengimplementasikan algoritma PCA
pada Raspberry Pi dalam melakukan proses pengolahan citra. Selain itu untuk engukur performansi Raspberry
Pi ketika melakukan pengolahan citra.

Metode yang digunakan dalam penelitian Penelitian ini adalah antara lain Studi Literatur, Pengumpulan
data, Konsultasi dengan dosen pembimbing, Studi pengembangan aplikasi, Implementasi program aplikasi,
Analisis performansi, dan Pengambilan kesimpulan

2. Dasar Teori

2.1 Ekstraksi Ciri

Ekstraksi ciri m
mendapatkan ciri dari su
ekstraksi ciri sebuah citra a

objek atau citra. Untuk
e yang digunakan dalam

2.1.1  Principal Component Analysis
Metode PCA sering disebut dengan eigenface atau eigenvector yang diterapkan pada wajah.
Hal ini disebabkan ekstraksi ciri yang digunakan untuk mencirikan suatu objek merupakan hasil proses
persamaan karakteristik yaitu eigenvector. Jadi, dalam proses ekstraksi fitur menggunakan PCA
terdapat proses u i eigenvector terlebih dah

2.1.2
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yak ditemui pada k buah

erdasarkan jarak Euclidean,

(2.1)
3. Perancangan Sistem

Secara umum pemodelan sistem dilakukan dalam 2 tahap, yaitu proses saat pintu masuk dan proses pada
saat pintu keluar yang akan dilakukan dengan bahasa pemrograman phyton.

Proses input data merupakan proses awal sistem yang dilakukan secara realtime. Pada bagian ini, data input
berupa citra plat nomor dan citra wajah dari masing-masing individu yang nanti akan kita kenali. Semua ini
diperlukan untuk pembentukan identitas yang selanjutnya tersimpan dalam database.

Pada penelitian ini akan disimulasikan sistem pengenalan plat nomor dengan menggunakan open ALPR dan
lebih fokus kepada sistem pengenalan wajah dengan menggunakan metode Principal Component Analysis
(PCA). Untuk metode pengenalan wajah ini akan diuji akurasinya dengan menggunakan metode Klasifikasi
euclidean distance. Secara umum sistem dari penelitian ini dapat digambarkan pada diagram alir pada Gambar
3.1 dan Gambar 3.2.
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3.1.2 Akuisisi Citra

Proses akuisisi ¢ ra dengan menggunakan kamera
webcam. Pada sistem ini, proses gsung (realtime). Proses pengambilan
citra ini dilakukan di pintu masuk dal tu masuk akan dilakukan pengambilan lima
citra untuk setiap wajah, dan nantinya citra tersebut akan tersimpan di dalam Entrance Database dengan
filename sesuai dengan string plat nomor. Pada pintu keluar, sistem akuisisi citra dilakukan dengan
pengambilan satu citra wajah saja. Hasil keluaran dari proses akuisisi citra ini akan menjadi masukan di

proses pre-processing

3.1.3 Pre-Processing Citra Wajah

Tahapan ini dilakukan untuk mempersiapkan citra agar proses ekstrasi ciri yang akan
dilakukan setelahnya berlangsung optimal. Pada tahapan ini kualitas citra yang telah diakuisisi diperbaiki
dan data-data yang tidak dibutuhkan saat ekstrasi ciri akan dibuang.

3.14 Ekstrasi Ciri PCA

Ekstrasi ciri merupakan proses pengambilan ciri dari sebuah citra yang menggambarkan
karakteristik dari suatu objek, dan digunakan sebagai pembeda antara karakter yang satu dengan karakter yang
lainnya.



ISSN : 2355-9365 e-Proceeding of Engineering : Vol.2, No.2 Agustus 2015 | Page 3467

Data Citra Transformasi citra
Pelatihan menjadi vektor I'i

Mencar maktriks | | g:;?:g_'n‘;gif‘” | | Hitung rata-rata
kovarian vel?lor n 9 vektor Cirl ¥
Mencari M vektor Menghitung b‘.’bd Vektor Ciri
N . (normalisasi} "
eigen terbaik vektor Pelatinan

Gambar 3.4 Diagram Alir Ekstrasi Ciri Metode PCA
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3.15 Klasifikasi Euclidean Distance
Pada Penelitian ini Kklasifikasi sistem yang digunakan adalah Euclidean Distance. Euclidean
Distance adalah metode pengukuran kemiripan yang sederhana.

3.1.6 Error

Pada P akan memberikan apabila nilai dari hasil
klasifikasi lebih da maka sistem secara erikan error notification.
Untuk nilai dari has rang dari satu , siste benar dan menghentikan

proses file tersebut.

3.2 Performansi Sis

Setelah melaku selanjutnya dilaku sistem. Pengujian ini
dilakukan untuk menget em sehingga dapat dan kekurangan sistem.
Performansi sistem diukur er sebagai berikut

1. Akurasi Siste
Akurasi merup an yang diberikan sehingga

2. Waktu Komputasi
Waktu komputasi adalah waktu yang dibutuhkan sistem untuk melakukan suatu proses. Pada sistem
ini, waktu komputasi dihitung dengan menggunakan waktu selesai dikurangi waktu mulai, sehingga
akan didapatkan waktu komputasi sistem.

4. Pengujian Sistem dan Analisis

4.1 Perbandingan Tingkat Akurasi dengan Treshold yang Berbeda
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Banyak Data Data .
No | Treshold Penggjian Saner | Sl Akurasi
1 0,1 30 0 30 0%
2 0,2 30 0 30 0%
3 0,3 30 19 11 63,33%
4 0,4 30 28 2 93,33%
5 0,5 30 27 3 90%
Dilihat dari tabel pengujian diatas bahwa treshold paling optimal didapat di angka 0,4 yang memiliki

akurasi 93,33%. Sehingga dapat disimpulkan bahwa sistem ini di tiap pengujiannya akan lebih optimal
apabila menggunakan treshold 0,4

4.2 Perbandingan Tingkat Akurasi dengan Penempatan Kamera yang Berbeda

Tabel 4.2 Hasil pengujian Tingkat Akurasi dengan Penempatan Kamera yang Berbeda
Banyak
Percobaan

Akurasi

mera adalah sejauh satu

4.3 Perbandingan Tingkat Akurasi dengan Sudut Kamera yang Berbeda

100 100 100 100 100 100

Gambar 4.1 ang Berbeda

Dari tabel hasil pengujia udut 45°, 90°, 135° karna

dari hasil pengujian akura

4.4 Perbandingan T Ukuran Crop

100 100

92x112

112x132 132x152

H)Bgp ®pca

Gambar 4.2 Grafik Perbandingan Tingkat Akurasi dengan Ukuran Crop yang Berbeda

Tingkat akurasi tertinggi terdapat pada saat ukuran crop yang diberikan adalah sebesar 92x112. Hal ini
disebabkan karena pada saat ukuran crop 112x132 dan 132x152, bagian lain selain wajah ikut masuk, seperti
helm dan mungkin noise lainnya yang masuk oada citra crop nantinyam sehingga mengganggu ciri dari wajah
dan menurunkan tingkat akurasi. Maka dari itu, ukuran crop yang ditetapkan untuk sistem ini adalah 92x112.
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4.5 Performansi Raspberry Pi Dilihat dari Waktu Komputasi ~ dan CPU Usage
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Gambar 4.3 Gra

Dari hasil perco
adalah 1,907428571 deti
waktu yang lama, yaitu rata-raia hanya I,
31,48571429% , hal ini menunjukkan bahwa dala
sistem dari Raspberry Pi itu sendiri, karna hanya mema

dan CPU Usage

ri dua skenario percobaan
m ini tidak membutuhkan
Usage nya adalah sebesar
aktu proses sistem ini tidak begitu memberatkan

I rata-rata 31,48571429%.

4.6 Nilai False Acc n False Rejection R

dapat kita lihat bahw: hreshold 0,4. Itu berarti sistem

akan optimal apabila ditetapkan
yang hampir sama. Nilai FRR yan
FAR-nya adalah sebesar 100%. Ha
treshold optimal 0,4 ,dan setelah pengu
mendapatkan treshold optimal 0,4. Maka dari itu, u

ai FRR dan FAR memiliki nilai
,4 adalah sebesar 100%, dan nilai

ggunakan sistem yang lengkap, kembali
old yang ditetapkan untuk sistem ini adalah 0,4.

5. KESIMPULAN DAN SARAN

5.1 Kesimpulan
Dari pengujian dan analisis yang telah dilakukan pada penelitian ini dapat diambil beberapa kesimpulan
sebagai berikut :

1.

2.

3.

Nilai akurasi paling tinggi berhasil didapatkan pada saat pengujian treshold sebesar 0,4, yaitu
93,33%

Jarak paling optimal antara objek dan penempatan kamera yang didapat dari hasil pengujian , yaitu
sepanjang satu meter.

Kamera dapat ditempatkan pada sudut 45°, 90°, 135° dengan objek.

Ukuran crop yang paling memberikan nilai akurasi paling tinggi adalah ukuran crop 92x112



ISSN : 2355-9365 e-Proceeding of Engineering : Vol.2, No.2 Agustus 2015 | Page 3470

5. Rata-rata waktu komputasi untuk menjalankan satu sistem adalah 1,907428571detik dan rata-rata
CPU Usage dari sistem ini adalah 31,48571429%.

6. Nilai threshold yang optimal dari suatu sistem didapatkan apabila nilai dari FRR dan FAR yang
dihasilkan hampir sama besar. Nilai threshold yang paling optimal untuk sistem ini adalah nilai
threshold sebesar 0,4. Nilai threshold ini memiliki nilai FRR sebesar 100%, dan nilai FAR-nya adalah
sebesar 100%

5.2 Saran

Adapun saran untuk pengembangan penelitian selanjutnya adalah :

1. Menggunakan modul Raspberry Pi type 2 karena memiliki RAM yang lebih besar yaitu 1 GB,
sehingga waktu komputasi lebih cepat.

2. Agar dicoba menggunakan pemrograman parrarel, agar kinerja semakin cepat

3. Mencoba ekstraksi ciri lainnya yang mungkin bisa lebih cocok dan meningkatkan akurasi untuk
pengenalan wajah.

4. Mencoba algoritma yang mungkin bisa lebih cocok dan meningkatkan akurasi untuk pengenalan
plat nomor
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