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ESTIMASI LUAS AREA TANAMAN TEH BERBASIS PENDEKATAN SEGMENTASI
GAMBAR MENGGUNAKAN METODE DEEPLABV3+

ESTIMATION OF TEA PLANTATION AREA BASED ON IMAGE SEGMENTATION
APPROACH USING DEEPLABV3+ METHOD
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untuk memelihara kebun teh mereka sehingga mempengaruhi tingkat produktivitas teh yang dihasilkan. Dalam
Tugas Akhir ini, pada parameter mloU, didapatkan mloU terbesar adalah 79.98% pada 300.000 step training, pada
paramater akurasi didapatkan akurasi sebesar 80%, pada parameter presisi didapatkan nilai presisi terbaik 0.61%
pada data uji kedua dan terbesar 6.33% pada data uji ketiga, dan pada parameter waktu, didapatkan waktu rata-rata
15.85 detik gambar dengan dimensi 512 G 320 dan 20.71 detik pada gambar dengan dimensi 3840 G 2160
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Selain itu, perhitungan populasi yang pakan salah satu permasalahan yang ada.
Dengan perhitungan manual maka membutuhka ekt dan juga sering terjadi kesalahan perhitungan yang
dilakukan oleh para petani teh. Segmentasi gambar merupakan salah satu cara untuk melakukan estimasi luas area
terhadap tanaman teh, oleh karena itu dibutuhkan sebuah sistem yang dapat melakukan estimasi secara cepat dan
akurat. Segmentasi gambar adalah proses untuk memisahkan bagian inti gambar (foreground) dan latar belakang
(background). Terdapat banyak metode yang dapat digunakan untuk melakukan segmentasi semantik segmentasi,
yaitu Fully Convolutional Network (FCN), ParseNet, Convolutional and Deconvolutional Networks (DCN),
Pyramid Scene Parsing Network (PSPNet), DeepLabV3+ dll. Pada hasil percobaan pada segmentation
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challenge FCN mendapatkan tingkat akurasi 62.2% [2], ParseNet 69.8% [3], DCN 72.5% [4], PSPNet 85.5%
[5], dan DeepLabV3+ 89% [6]. Berdasarkan hasil tingkat akurasi, DeepLabV3+ dipilih karena memiliki tingkat
akurasi yang paling baik pada segmentation challenge.
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Gambar 1. 1 Metode Segmentasi
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dianggap terlatih akan digunakan untuk melakukan estimasi luas lahan berdasarkan masukan berupa gambar dan
output berupa estimasi luas tanaman teh. Tahap keempat adalah proses real-time update, dimana hasil dari proses
sebelumnya akan di upload ke cloud dan terhubung oleh aplikasi berbasis android, sehingga hasil keluaran sistem
dapat dilihat pada aplikasi.
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B. Perhitungan Luas Area Tanaman Teh
Proses perhitungan luas tanaman teh masih dilakukan secara manual oleh petani teh, perhitungan didasarkan

pada jumlah lahan kosong dan jumlah lahan yang berisi tanaman teh. Dengan proses perhitungan yang ma-
nual maka kemungkinan terjadi kesalahan kalkulasi cukup besar[1]. Oleh karena itu dibuat rumus yang dapat
diimplementasikan pada sistem menggunakan

akukan segmentasi. Dari persamaan diatas akan
d white seperti pada Gambar 2.2.

Gambar 2. 2 Segmentasi
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F.  Atrous Separable Convolution
Atrous Convolution merupakan sebuah cara yang dapat digunakan untuk mengontrol resolusi dari sebuah

fitur yang akan dikomputasi pada deep convolutional neural networks (DCNN) dan menyesuaikan bidang filter
untuk mendapatkan informasinya. Atrous Separable Convolution merupakan sebuah penggabungan antara atrous
convolution dengan pointwise convolution. Parameter yang digunakan adalah rate, apabila digunakan nilai rate
dua, maka akan terbentuk sebuah kernel dengan ukuran 5x5. Jenis konvolusi ini cocok digunakan pada segmentasi
real-time karena menggunakan bidang pandang yang lebih luas tetapi dengan beban komputasi yang sama. Gambar
2.4 merupakan ilustrasi dari atrous separable convolution.
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G. Atrous Spatial Pyramid Pooling (ASPP)

Atrous Spatial Pyramid Pooling merupakan penerapan beberapa atrous convolution yang dilakukan secara pa-
ralel dengan nilai rate yang berbeda-beda, tujuannya adalah untuk mengambil informasi kontekstual pada beberapa
skala yang berbeda-beda. Konsep dari ASPP meniru konsep Spatial Pyramid Pooling (SPP) pada PSPNet, dimana
pada PSPNet dilakukan operasi pooling pada skala grid yang berbeda-beda.
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Dataset yang digunakan adalah sebuah gambar keb dengan jumlah 400 gambar yang diambil menggunakan
drone dengan ketinggian 30 meter dan di waktu pagi hari'dengan cuaca cerah. Gambar kebun teh diambil dari Pusat
Penelitian Teh dan Kina (PPTK) Gambung. Dataset yang berjumlah 2800 gambar akan dibagi dengan perbandingan
8:2 [8], sehingga didapatkan 2240 gambar untuk data latih dan 560 untuk data validasi, data latih yang telah dilabeli
akan digunakan untuk melatih sistem agar dapat mengenali pola penyebaran tanaman teh, sedangkan data validasi
akan memvalidasikan kecerdasan sistem yang sebelumnya telah dilatih.

3. Model Siste

A. Desain Sistem

Dalam tugas akhir ini gmentasi semantik dengan
data input berupa citra. Ske 3+ dengan network Xception.
Secara umum tugas akhir ini memi ar 3.4.

Proses pertama adalah load dataset. es dimana sistem mengambil dataset dari
direktori. Dataset yang digunakan merupakan sebuah citra kebun teh yang diambil dari ketinggian 30 meter yang
akan digunakan sebagai masukan dan juga sebagai validasi pada sistem. Dataset akan terbagi menjadi dua jenis,
yaitu data latih dan data validasi. Data latih akan digunakan untuk melatih sistem dengan metode DeepLabV3+
dengan network Xception, sedangkan data validasi akan digunakan untuk memvalidasi kepintaran sistem yang
sebelumnya sudah dilatih.

Proses kedua adalah konfigurasi parameter, pada tugas akhir kali ini menggunakan beberapa konfigurasi yang
digunakan seperti batch size, step training, decoder output stride, dan atrous rates. Pada tugas akhir ini batch size
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B. Perancangan Perangkat

Pembuatan tugas akhir ini, digunakan beberapa perangkat yaitu drone dan komputer / laptop. Drone berfungsi
untuk pengambilan citra input yang nantinya akan diproses oleh sistem. Komputer / laptop digunakan untuk
merancang sistem secara keseluruhan, khususnya training data dan keluarannya ditampilkan melalui aplikasi
android. Alur dari perancangan perangkat dapat dilihat pada Gambar 3.9. Drone:(a) Camera 4K Resolution.
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B. Analisis Akurasi

Gambar 4.7 merupakan grafik hasil analisi SI. Analisis akurasi digunakan untuk mengukur
kebenaran hasil perhitungan luas area tanaman teh. Pada hasil analisis akurasi yang diuji menggunakan lima
gambar, didapatkan empat gambar memiliki error di bawah atau sama dengan 8% dan satu gambar memiliki error
di atas 8%. Berdasarkan hasil tersebut, didapatkan hasil akurasi pada sistem sebesar 80% dengan error terendah
sebesar 1.19% pada data uji keempat dan error terbesar sebesar 8.42% pada data uji kelima.
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C. Analisis Presisi

Pada hasil analisis performansi presisi, didapatkan presisi terendah sebesar 0.61% pada data uji kedua dan
presisi tertinggi sebesar 6.33% pada data uji ketiga. Secara keseluruhan, semua data uji memiliki presisi yang baik
karena kelima data uji memiliki presisi di bawah 8%, walaupun terdapat beberapa data uji yang memiliki nilai
presisi yang cukup tinggi, yaitu data uji ketiga dan data uji kelima. Hal ini menunjukkan bawah sistem dapat
memprediksi populasi tanaman teh tanpa terpengaruh posisi pengambilan gambar. Hasil analisis dapat dilihat pada
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D. Analisis Waktu Ru
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Jalan, mulai dari proses segmentasi
gambar kebun teh hingga proses load da ang telah dirancang menggunakan konsep
asynchronous dan sudah ter-install pada smartphone. Dari hasil analisis, resolusi gambar 4K memiliki waktu yang
lebih lama dari semua data uji dengan dimensi 512 G 320 yang telah di augmentasi dengan skema pemutaran 0, 90,
180, dan 270, serta dengan flip vertikal, horizontal, dan vertikal ditambah horizontal. Hal tersebut dipengaruhi oleh
semakin tinggi dimensi maka semakin tinggi waktu yang diperlukan, hal ini dikarenakan beban komputasi yang
lebih tinggi dan juga ukuran gambar yang semakin besar, hal tersebut mengakibatkan waktu upload yang semakin
lama dan membutuhkan data internet yang lebih banyak. Hasil analisis dapat dilihat pada Gambar 4.9.
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5. Kesimpulan

Dalam perancangan sistem segmentasi untuk kalkulasi luas tanaman teh menggunakan metode DeepLabV3+
penulis mela pbaamteshadap empat paramater performansi, yaitu step esisigdan waktu
running.
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