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IMPLEMENTASI ADVANCED DRIVER ASSISTANCE SYSTEM
MENGGUNAKAN RASPBERRY PI DENGAN METODE SHAPE
DETECTION DALAM MENGENALI RAMBU-RAMBU LALU LINTAS DI
INDONESIA

(IMPLEMENTATION ADVANCED DRIVER ASSISTANCE SYSTEM
USING RASPBERRY PI1 WITH SHAPE DETECTION METHOD FOR
RECOGNIZING TRAFFIC SIGN IN INDONESIA)

muh .ac.id?,

Abstrak

Pesatnya perkembangan tekn at semua kalangan berlomba-lomba
untuk membuat atau mengembangkan te i sesuai dengan kebutuhan mereka, salah
satunya adalah penelitian mengenai Deteksi Rambu Lalu lintas. Teknologi ini
diimplementasikan dalam Advanced Driver Assistance System (ADAS). deteksi merupakan
tahapan untuk menelusuri kemungkinan area rambu berada. Hasil deteksi berupa
gambaran yang ber|S| Regions of Interest (ROI) untuk menandai daerah objek. Daerah
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1. Pendahuluan

Perkembangan teknologi yang begitu pesat membuat semua pihak bersaing untuk membuat
atau mengembangkan teknologi sesuai kebutuhan meraka, sudah banyak alat yang diciptakan
manusia dengan bantuan teknologi yang dapat mempermudah masyarakat dalam menunjang
kehidupan sehari — hari. Seperti halnya teknologi Advanced Driver Assistance System (ADAS)
pada sebuah perangkat kendaraan. ADAS merupakan perangkat elektronik yang membantu
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pengemudi untuk dapat meningkatkan keselamatan berkendara di jalan raya, yang memiliki tujuan
dasar memberikan informasi pada pengendara untuk berhati — hati dan memperhatikan rambu
didepannya karena Sistem rambu lalu lintas adalah bagian terpenting dari ADAS terutama di
bagian sistem operasional [1].

Penelitian ini dirancang dengan teknologi Traffic Sign Recognition yang berguna pendetesian
rambu menggunakan poses citra [2] dengan metode shape detection. Sehingga penelitian yang
dibuat penulis ini dapat membantu pengendara dalam hal memberikan informasi tentang rambu-
rambu lalu lintas sebagaimana fungsinya.

Rambu lalu lintas merupakan bagian dari acuan jalan yang didirikan di samping
atau di atas jalan, berfungsi untuk memberikan informasi bagi pengendara maupun
pejalan kaki. [4]

1.2 Pengolahan Citra Digital
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4. Deteksi Tepi
Deteksi tepi canny
Marr dan hildreth. [10]

odern yang optimal temukan oleh

1.3 Segmentasi Warna

Rambu-rambu lalu lintas pada siang hari umumnya terjadi iluminasi, iluminasi
sangat mempengaruhi persepsi warna pada rambu-rambu lalu lintas, biasanya berbagai
macam iluminasi dapat berupa cahaya matahari, sinar matahari yang di pantulkan,
bayangan, bahkan berupa warna lain yang terletak di sekitar rambu-rambu tersebut [11],
oleh sebab itu maka perlu menggunakan algoritma segmentasi warna, segmentasi warna
adalah suatu fase pixel yang di seleksi sesuai dengan warna hsv yang telah di tentukan,
dan keluaran dari fase ini adalah Region Of Interest (ROI) [2], serta bertujuan
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mengidentifikasi tanda warna terlepas dari iluminasi.
Mencari nilai HSV jika nilai delta sama dengan 0 maka nilai H sama dengan 0
o ¢'-B'
(H =60°x (=
¢'-B'
A

+ 0),cmax =R

.H!H=60°><( +0), emax = G'[1]

lH = 60°x (Z2 +0) cmax = B
Jika nilai cmax sama dengan 0, maka nilai diri saturasi adalah 0 [1]
{ 0,cmax =0

5= cmax # 0

cmax’
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dari sebuah bangun datar dengan bantuar®ouding rectangle di sekeliling luas minimum
bangun datar. Untuk rambu yang berbentuk bulat memerlukan dua cara pengenalan bentuk,
yaitu dengan aspek rasio dan perbandingan luar kontur pada objek [2].

Cara kerja shape detection adalah dengan mendeteksi properti yang ada di sekitar objek
dalam suatu citra, contohnya luas dan pusat massa untuk mengenali bentuk rambu-rambu lalu
lintas. ion dilakukan setelah segmentasi
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dengan algoritma deteksi n yaitu segmentasi warna, shape
detection , hingga klasifikasi yang plementasikan pada Raspberry Pl dengan
library Open CV dan bahasa pemogramah python sebagai fondasi perancangan sistem.
Kendaraan yang telah di pasang alat pada penelitian ini akan mendeteksi rambu
-rambu yang ada di depannya dengan jarak lebih kurang 2-7 meter, dengan langkah awal,
sistem dengan data-data yang telah di input oleh peneliti berupa rincian dari rambu-rambu
in n.dihubungkan dengan alat berupa Raspberry.P i-lengkapi dengan
era akan menangkap video ¢ akan diolah
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Gambar 2 Flowchart Segmentasi Warna
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Gambar 3.2 merupakan flowchart segmentasi warna mulai dari input frame dari video.
Frame video akan di proses dengan mengonversi gambar RGB ke bentuk ruang warna HSV
untuk memisahkan warna-warna pada objek rambu. Setelah mengonversi dilanjutkan
menyeleksi warna berdasarkan hue, saturasi dan value dari warna kuning yang melambangkan
warna rambu peringatan, jika tidak sesuai sistem akan langsung selesai atau error, jika warna
sesuai sistem akan di lakukan pengolahan citra digital berupa thresholding, berfungsi
memisahkan warna objek dengan warna background, setelah proses thresholding, selanjutnya
pencarian warna kontur pada sistem sampai memperoleh warna kontur dari objek rambu yang
di teliti.

2.3 Shape detection

—
Gambar 3 Flowchar Shape d
oses shape detection mula
engan fungsi apporoxim
ak dari objek dan pro
tuk kotak dengan tujuan ses terlalu
roses hasil dari boundin ja si
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dari objek
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menggunakan met pada penelitian ini, SVM
merupakan klasifikasi ter ang berguna sangat berguna untuk
pengujian data latih dan data uji.
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telah di ekstraksi, kemudi engaturan dari data latih dan data
uji, data latih mulai dari 50 % - 90 uji mulai dari 10 % - 50 %, lalu melakukan
pengujain klasifikasi SVM terhadap data'latih dan memperoleh model terbaik yang dapat
digunakan sebagai pencocokan pola antara data latih dan data real — time yang di tangkap
melalui kamera, dari proses klasifikasi diperoleh akurasi sebagai acuan untuk pengujian
dari penelitian ini
3. Penguji

ini adalah
data pada
asteur dan
stabilitas

yang pertama kali dilaku
da dataset yang bertujuan
ambu lalu lintas peringatal
To u sebagai data latih dan
baan ini, peneliti memilih d
Tabel 1 Data

Gambar Rambu Arti Contoh Data Latih Jumlah Data latih

g

Pertigaan serong “

Kiri 108

Belok kanan

Belok kiri 104

Tinggi maksimal 5

Meter A

Perireatanl(egas 118

Jalur dua arah

Objek sekitar 530

1144

Tabel 1 adalah gambaran dari data latih yang di gunakan, objek yang dideteksi
berupa rambu peringatan yang terdiri dari warna kuning dan hitam. Bentuk citra pada
data set, antara lain memiliki bentuk yang kabur, warna yang tidak merata, tertutup objek
lain dan pengambilan data pada video yang memiliki kontras berbeda
3.1Pengujian Data Latih
pengujian sistem Deteksi menggunakan metode Support Vector Machines (SVM) adalah
hal yang paling penting dari penelitian kali ini karena bertujuan untuk memastikan
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keakuratan dari hasil yang telah dideteksi serta mengukur performansi dari sistem deteksi
ini. Skenario yang dilakukan adalah dengan mengubah pembagian data latih dan data uji
dengan inputan sesuai skenario rambu lalu lintas peringatan yang ada di jalan tol Buah
Batu ke Pasteur dan begitu pun sebaliknya. Berikut tabel skenario pengujian sistem
deteksi menggunakan SVM

Tabel 2 Pengujian Data Latih

Training Testing C Gamma Akurasi

50% 50% 100 0,001 87%

90% 10% 0,001 94%

90% 10% 1000 0,001 96%
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Dengujian untuk mengetahu
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Tabel 3 merupakan hasil pengujian ketiga dengan dua nilai HSV yang
digabungkan pada video 1 dan 2 untuk rute 1 dengan akurasi masing masing
rambu serta total akurasi keseluruhan mencapai 70%.

2. Pengujian Rute 2
Tabel 4 Pengujian Rute 2

Rute 2 Jumlah
Rambu Video 2 Video 3
Lalu Tidzk Tidsk | Terdete | Tidsk | Total | akurasi

Terdete Terdets
Lintas - Terdeteks S | Terdetek | ksi | terdete
i N ksi . .

i si ksi
<f> 3 1 3 1 6 2 3 75%
@ 1 0 3 2 4 3 & 56.6%
<‘|> & 1 4 1 10 b 12 | 833
@ 11 0 2 4 13 4 17 | 76.47%
<D 1 2 3 2 4 4 8 | s0%
/\‘N/ 0 0 2 0 2 0 2 | 100%
Total
Keseluruh | 22 4 17 10 39 14 53 74%
an

Tabel 4 merupakan hasil pengujian ketiga dengan dua nilai HSV yang
digabungkan pada video 3 dan 4 untuk rute 1 dengan akurasi masing masing
rambu serta total akurasi keseluruhan mencapai 74%. Dari pengujian ketiga
2 nilai HSV yang digabungkan di berikut

Tabel 5 Total H
Pencui Rut= 1 Bute 2 Totd Alrasi
e Video 1dm2 | Video2dm3 =
Terdeteksi 36 39 75
Tidak Tedeteksi 16 14 30 71.5%
Totd 52 53 105
kezeluruhan

erupakan total pengujia
u yang terdeteksi seban
i 71,5% .Rumus untuk ses untuk
akurasi

Rambu Lalu
Lintas

Rambu Tidak
Terdeteksi

Rambu Terdeteksi

.
B
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Tabel 6 merupakan contoh rambu peringatan terdeteksi dan tidak terdeteksi, rambu
yang tidak dapat di deteksi atau susah dideteksi memiliki beberapa faktor sebagai
berikut:

1. Warna HSV tidak sesuai dengan warna rambu saat video real - time.

2. Kontras video yang tidak tetap, yang mengakibatkan warna dari rambu ber

ubah ubah

3. Jarak objek rambu dan alat penguiji terlalu jauh
idak j n banyaknya objek. lain.di

ekitar

gas akhir
dideteksi
tode SVM
6%.
a Shape detection menggunakan dua
nilai HSV dan klasifikasi SVM di pat video real - time yang di kelompokkan
menjadi 2 rute (bagian) Tol Pasteur — Bfiah Batu dan Buah Batu pasteur (video 1 dan 2)
serta (Video 3 dan 4) dengan total akurasi 71,5%.
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