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Abstract

Image processing make system recognize colors and shapes an object. To know the distance
camera with the object that is ahead , is one of the results of a representation of processing image
for a particular purpose , for example guide robot , controlling equipment , monitor
manufacturing. To ease the distance to an object detection must have computer image processing
systems to identify colors and shapes object. This research focus on detection distance based on
covering color objec. Covering objects counted based on the contours of object detected .Covering
the contours of used as value reference in calculate the distance between the object with a camera.
Reckoning the distances with a camera using a line a polynomial equation of the value of broad
the contours of the object with the true distance. From the testing system can calculate the
distance between the object and the camera with a success rate 86 %.
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Abstrak

Proses pengolahan citra membuat sistem dapat mengenali warna dan bentuk suatu objek. Untuk
mengetahui jarak kamera dengan objek yang terdapat didepannya, adalah salah satu hasil
representasi dari proses pengolahan citra untuk tujuan tertentu, misalnya memandu robot,
mengontrol peralatan, memantau manufaktur. Untuk mempermudah pendeteksian jarak pada suatu
objek komputer harus memilki sistem pengolahan citra yang dapat mengenali warna dan bentuk
objek. Penelitian ini berfokus pada pendeteksian jarak berdasarkan luasan warna objek. Luasan
objek dihitung berdasarkan kontur objek yang terdeteksi. Luasan kontur dijadikan nilai acuan
dalam menghitung jarak antara objek dengan kamera. Perhitungan jarak dengan kamera
menggunakan persamaan garis polinomial dari nilai luas kontur objek yang dengan jarak
sebenarnya. Dari hasil pengujian sistem dapat menghitung jarak antra objek dan kamera dengan
tingkat keberhasilan 86%.

Kata Kunci: Pengolahan Citra, Warna, Jarak, Objek, Kamera.

PENDAHULUAN

Kamera salah satu perangkat keras yang memiliki fungsi untuk menangkap objek
dan mengubahnya ke bentuk citra. Hasil output camera berupa citra digital yang
dibentuk dari sinyal digital yang bersifat diskrit. (Prabowo, Abdullah and Manik, 2018).
Pengolahan citra digital memiliki tujuan untuk memperbaiki dan memodifikasi citra

agar dapat menghasil citra yang baik sehingga memudahkan untuk dikenali manusia
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maupun komputer (Utama and Riki, 2017). Proses pengolahan citra komputer dapat
mengenali warna dan bentuk suatu objek yang ada pada citra sehingga dapat membantu
pengambilan keputusan keputusan atau melakukan aksi (Wiyagi and Mustar, 2017).

Untuk mengetahui jarak kamera dengan objek yang terdapat didepannya, adalah
salah satu hasil representasi dari proses pengolahan citra untuk tujuan tertentu, misalnya
memandu robot, mengontrol peralatan, memantau manufaktur, maupun dalam
pembuatan kapal untuk Kontes Kapal Cepat Tak Berawak Nasional (KKCTBN). Kapal
ini merupakan kapal autonomous tanpa awak, yang dapat berjalan sesuai dengan
lintasan yang akan dilalui. (Pratama, Notowidjaja and Maydison, 2019). Untuk
mempermudah pendeteksian jarak pada suatu objek komputer harus memilki sistem
pengolahan citra yang dapat mengenali warna dan bentuk objek. Berdasarkan warna dan
bentuk sistem dapat menghitung luasan sebagai acuan untuk menghitung jarak. Sudah
banyak Implementasi dan pengembangan pendeteksian jarak berdasarkan luasan objek
namun dengan tujuan dan metode yang berbeda-beda.

Sistem pendeteksian jarak menggunakan fitur luasan sebagai acuan dalam
menghitung jarak. Sistem akan mencari objek dengan warna yang telat ditentukan
(hijau) dan memiliki bentuk lingkaran kemudian dihitung luas konturnya, dari nilai

luasan tersebut sistem akan mengetahui jarak objek dengan kamera.

METODE PENELITIAN

Sistem pendeteksi jarak meggunakan fitur luasan objek, dimana objek harus di
kenali terlebih dahulu oleh sistem. Proses pengenalan objek atau deteksi objek ada
beberapa tahapan yaitu dimulai dari akuisisi citra, pre-prosesing, segmentasi citra, dan

ektraksi fitur.

Ekstraksi Fitur

Segmentasl
Pro-Processing v

Akulsini Citra

Pengumbilan Cltra
Digitl
menggunakan
Kamaora

Gambar 1 Tahapan Deteksi Objek
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Akuisisi Citra
Akuisisi citra proses kamera Raspberry Pi menangkap citra dan mengubahnya

menjadi citra digital agar dapat dibaca dan diproses komputer atau Raspberry Pi.
Resolusi kamera Raspberry Pi yang digunakan untuk menangkap citra sebesar SMp.
Citra digital yang didapatkan oleh kamera kemudian di teruskan ke Raspberry Pi dan
diproses oleh sistem dengan menggunakan sistem pengolahan citra. Untuk berinteraksi
dengan rangkaian elektronika, Raspberry pi memiliki beberapa General Pin
Input/Output (GPIO) (Ginting, Patmasari and Aulia, 2019).
Pre-Processing

Citra yang telah didapatkan kemudian di pre-processing, pre-processing adalah
tahapan data citra digital bisa dan layak digunakan untuk tahapan berikutnya. Citra yang
dihasilkan kamera format warna RGB perlu di konversi ke warna HSV (Hue,
Saturation,Value). Dalam penelitian ini HSV dipilih karena ruang warna RGB akan
langsung mengarah pada ketiga parameter warna red, green, dan blue tanpa
memperhitungkan lagi faktor hitam putih warna. Dalam HSV, parameter Hue sangat
berperan penting untuk menentukan warna, saturation untuk derajat keabuannya, serta
value untuk intensitas kecerahannya. (Khamdi, Susantok and Leopard, 2017). Rumus
konversi RGB ke HSV:
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Segmentasi
Citra yang telah Segmentasi warna digunakan untuk memisahan antara warna
objek dengan latar belakangan pada citra. Segmentasi dengan menggunakan metode

Thresholding bertujuan untuk mengubah citra grayscale menjadi biner. (Utami,
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Suksmadana and Kanata, 2015). Citra yang telah dilakukan proses thresholding g(x,y)
dapat didefinisikan dengan persamaan sebagai berikut :
1, fike f':.-r, }’:I = Tinimum

0, fike f':.'r; }’:' = Tinimum
gl vyl =4
L jike flx,3) = Tooksinum

v 0, Jike flr ) < Tongksimum

Keterangan :
T minumum : Nilai Threshold Minumum
T maksimum : Nilai Threshold Maksimum

f(x,y) : Nilai intensitas piksel

Citra dengan nilai intensitas piksel dalam kisaran nilai threshold akan diubah
menjadi warna putih atau 1 dan nilai intensitas piksel tidak sama dengan threshold akan
diubah menjadi hitam atau 0. Sehingga dapat diketahui daerah mana yang termasuk
obyek dan background.

Tabel 1
Nilai Warna Objek
Warna Nilai RGB Nilai HSV
Red : 33 H:45
- Green : 103 S:173
Blue : 67 V :103

Untuk memperjelas objek yang telah dideteksi dilakukan operasi dilasi. Dilasi
adalah bentuk operasi morphology dengan menambahkan piksel pada batasan dari objek
dalam suatu citra. Sehingga membuat citra hasil dilasinya lebih besar ukurannya
dibandingkan dengan citra aslinya. Sehingga dapat dilakukan metode circle hough

untuk mendeteksi objek yang berbentuk lingkaran.

Ekstraksi Fitur
Citra yang telah di segmentasi kemudian dilakukan proses ekstraksi fitur atau ciri
untuk mendapatkan detail informasi objek. Pendeteksian objek berbentuk lingkaran

menggunakan metode circle hough. Kelebihan circle hough adalah dapat mendeteksi
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sebuah tepian dengan celah pada batas fitur dan secara relatif tanpa dipengaruhi oleh
noise pada citra (Budianto, Maryono and Ariyuana, 2018). Dalam mendeteksi lingkaran
dikerjakan pada ruang dimensi yang kompleks, yaitu dalam parameter ruang 3D
(Xo,Y0,R). Di mana Xo dan Yo merupakan koordinat pusat lingkaran dan r adalah jari-
jari lingkaran seperti persamaan berikut :

(x—x) = (y—m)® = o

Ekstraksi fitur yang digunakan dalam penilitian ini adalah ektraksi fitur luasan
objek, dimana sistem akan menghitung luas objek berdasarkan kontur yang terdeteksi
(Sutarno, Abdullah and Passarella, 2017). Nilai luasan ini akan dijadikan acuan dalam

mencari nilai jarak antra objek dan kamera menggunakan persamaan garis polinomial.

Coding (Pengkodean)

Tahapan ini merupakan implementasi sistem yang akan dibuat kedalam kode
program yang menghasilkan sistem pendeteksi jarak menggunakan pengolahan citra
digital. Dalam pengembangan sistem pendeteksi jarak menggunakan bahasa
pemrograman python dibantu dengan library yang ada pada python seperti OpenCV
untuk mempermudah pengkodean (Sugianda and Thamrin, 2019).

HASIL DAN PEMBAHASAN

Percobaan dilakukan dengan memasang kamera secara tetap dan objek
berbentuk lingkaran digerakkan menjauhi kamera dengan jarak awal 10 cm Setiap
perpindahan objek dicatat luasan kontur yang terdeteksi oleh sistem dan jarak yang
sebenarnya. Hasil percobaan seperti gambar berikut :

Tabel 2

Luasan kontur objek terhadap jarak sebenarnya
Luas objek Jarak Sebenarnya

10 cm
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20cm

30cm

40cm

50cm

Data hasil percobaan digunakan untuk mendapatkan persamaan matematis antara
luasan kontur terhadap jarak dengan mengunkan persamaan garis pilinomial. Berikut

merupakan gambar grafik jarak objek secara manual terhadap luas kontur objek yang

terdeteksi :
Jarak Sebenarnya (cm)

60 - y = 7E-08x~- 0.0037x + 55.17

40 - —— jarak sebenarnya
{cm)

22 —— Poly. (jarak
sebenarnya (cmy))

0

0 10000 20000 30000 40000

Gambar 2. Grafik Luasan Kontur Objek terhadap Jarak
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Persamaan yang didapatkan kemudian ditambahkan kedalam sistem sehingga
sistem dapat menampilkan jarak antra kamera dengan objek yang terdeteksi pada

sistem. Data hasil pendeteksian jarak kamera dengan objek pada tabel dibawah ini:

Tabel 3

Hasil Pengujian
Luas jarak sebenarnya (cm) hasil (cm) error (cm) Error %
37060 10 14,31 4,31 43%
13102 20 18,7 1,3 7%
6382 30 33,79 3,79 13%
3820 40 42,05 2,05 5%
2519 50 48,26 1,74 3%

Rata-Rata Error 14%
Dowwcied Tl =N

Gambar 3. Tampilan sistem pendeteksi jarak

SIMPULAN

Berdasarkan percobaan diatas menggunkan pengolahan citra sistem dapat
menenali objek berwarna hijau dan objek berbentuk lingkaran menggunakan metode
circle hough. Perhitungan jarak antara objek dengan kamera pada sistem berdasarkan

luasan kontur pada objek didapatkan rata-rata error sebesar 14%.
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