BAB 3
METODE PENELITAN
Metode yang digunakan dalam penelitian ini adalah metode kuantitatif yaitu
dengan metode contour yang dimana menghitung jumlah kendaraan secara
otomatis menggunakan Open CV. Pengujian sistem dan program dengan
percobaan menghitung kendaraan di jalan raya pada Open CV. Pada bab ini akan
dijelaskan secara lebih menyuruh mengenai tahapan dalam penelitian menghitung

jumlah kendaraan lalu lintas menggunakan metode contour berbasis Open CV .

3.1 Metode Pengumpulan Data
Pada penelitian ini penulis mengumpulkan data dan informasi yang
dapat menunjang proses dalam penelitian dimana proses pengumpulan data
nya sebagai berikut:
3.1.1. Studi Pustaka
Untuk mendapatkan referensi-referensi yang relevan
dengan objek yang diteliti, penulis melakukan pencarian melalui
perpustakaan, toko buku, e-journal, maupun e-book yang tersedia
secara online, penetiti juga menggunakan referensi dari situs terkait
dengan pokok bahasan penelitian. Informasi-informasi yang
didapatkan akan digunakan sebagai penyusunan landasan teori
serta pembuatan sistem pendeteksi objek yang akan dibangun.
Referensi-referensi yang digunakan oleh penulis dapat dilihat di
Daftar Pustaka.
3.1.2. Studi Penelitian Sejenis
Studi ini dilakukan dengan cara mempelajari jurnal-jurnal
hasil penelitian sebelumnya yang telah dibuat, untuk mengetahui
kelebihan dan kekurangan dari penelitian tersebut, agar bisa
dilakukan pengembangan aplikasi belajar yang lebih baik dari
penelitian sebelumnya. Adapun penelitian sejenis yang dijadikan
referansi oleh peneliti adalah sebagai berikut:
1. Penerapan Algoritma Background Substraction Untuk
Tracking dan Klasifikasi Kendaraan.
2. Metode Background subtraction untuk Deteksi Obyek



3.2

3.3

kendaraan pada lalu lintas.
3. Deteksi kendaraan Pada Basis Data Video
Menggunakan Background subtraction Dan Operasi
Morfologi
Alat dan Bahan

Dalam penelitian kali ini perangkat yang digunakan dalam pengembangan
sistem berupa perangkat keras dan perangkat lunak.
3.2.1 Perangkat Keras
Perangkat keras yang digunakan pada perancangan sistem untuk
mendeteksi kendaraan ini adalah laptop, berikut spesifikasi laptop yang
digunakan untuk mendukung perancangan sistem pada program.
a. Processor Intel(R) Core(TM) i5-8265U CPU @ 1.60GHz
(8CPUs) 1.80 GHz.
b. Ram4 GB
c. SSD512 MB
3.2.2 Perangkat Lunak
Perangkat lunak yang digunakan pada perancangan program adalah:
a. Sistem Operasi Windows 11 (64bit)
Web browser Brave
Jupyter Notebook
Python
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ALUR PENELITIAN
Alur penelitian merupakan suatu alur diagram yang menjelaskan proses
berjalannya sebuah penelitian. Dalam penelitian ini, penulis mengacu pada

kerangka penelitian sebagai berikut.
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331 Pengumpulan Data dan Rancangan Program
Tahap awal yang di lakukan peneliti dalam merancang program ini
adalah dengan mengumpulkan segala kebutuhan yang terkait dengan
mekanisme kerja system metode & algoritma pendekatan apa yang peneliti
gunakan. Kemudian peneliti mengumpulkan beberapa elemen pendukung
seperti perangkat lunak. Perangkat lunak yang digunakan adalah, Windows
10, Python, Open CV, Jupyter Notebook, serta dataset video yang
digunakan untuk melatih kemampuan program dalam menghitung objek
kendaraan.
3.3.2 Membangun Program
Dalam membangun program ini, peneliti membuatnya berdasarkan
kebutuhan yang di perlukan untuk membangun program menghitung
jumlah Kendaraan di lalu lintas, berikut tahapanya:
3. Pembuatan alur kerja sistem untuk menggambarkan proses
menghitung Objek Kendaraan.
4. Mengaplikasikan algortima Background subtraction
5. Menerapkan operasi Morphology setelah tahap background
subtraction, untuk mendapatkan hasil segmentasi citra yang
lebih baik, tahapan yang dilakukan yaitu Opening & Closing.
6. Menerapkan Fungsi width_min & height min untuk
pendeteksian objek kendaran, dan menjalakan tahap cv2.line
untuk mendeteksi objek kendaraan
7. Menghitung jumlah objek kendaraan yang terdeteksi.
3.3.3 Evaluasi Program
Setelah selesai tahap membangun program, peneliti melanjutkan ke
tahap evaluasi dari program yang telah di buat. Pada tahap ini akan di cari
apakah masih ada yang perlu di ubah atau jika program tidak berjalan
penelitian memeriksa algoritma membangun program. Jika tidak, maka
peneliti akan melanjutkan ke tahap selanjutnya yaitu mengubah bentuk

rancangan program tersebut ke dalam bentuk kode sumber.

3.34  Membangun Sistem

Tahap ini di lakukan ketika proses dari evaluasi bentuk program dari



penghitung jumlah kendaraan sudah sesuai dengan rencana. Dimana pada
tahap ini, hasil dari bentuk program yang akan di terjemahkan ke dalam
bentuk kode sumber di harapkan nantinya dapat menjalankan sistem.

Dalam tahap ini peneliti menggunakan Bahasa pemrograman Python,
untuk membangun sistem, dipadukan dengan library Open CV sebagai
sistem pendukung Contour.

3.35 Menguji Sistem

Pengujian terhadap program yang telah di buat untuk mengetahui
apakah semua fungsi yang diinginkan dapat bekerja dengan baik. Pengujian
di maksudkan untuk menemukan apakah masih ada kesalahan dan
memastikan bahwa sistem ini berjalan dengan baik dan sesuai nilai keluaran
nya dengan apa yang diharapkan.

Pengujian ini menggukanan metode Contour. Pengujian secara contour
yang dilakukan dalam sistem ini diantaranya berupa fungsi-fungsi yang
tidak benar, baik input maupun output, kesalahan dalam kode sumber atau
struktur data.

3.3.6 Evalusai Sistem

Setelah melakukan pengujian menyeluruh terhadap sistem, peneliti
akan melakukan evalusai dengan sistem. Jika ada kekurangan dalam sistem
atau tidak berjalan maka peneliti harus kembali mengulangi tahap
membangun sistem dan pengujian.

3.3.7 Operasi Sistem

Rancangan program dan evaluasi sistem dengan mengoprasikan semua
algoritma yang sesuai dengan benar maka sistem menghitung kendaraan
lau lintas dapat digunakan.

3.3.8  Hasil dan kesimpulan
Setelah menjalankan operasi sistem maka akan di dapatkan hasil dari

perhitungan dari jumlah kendaraan yang terdeteksi oleh program.
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3.5 Perancangan Logika Algoritma

Algoritma yang akan dipakai dalam sistem ini dibuat menggunakan bahasa

pemrograman Python. Bahasa Pemrograman Python memiliki banyak keunggulan

dibandingkan dengan bahasa pemrograman lain yaitu cocok digunakan untuk

membuat sebuah prototype, bahasa pemrograman ini juga cocok digunakan pada

embedded system sehingga dapat dilakukan pengembangan ke depannya.

Algoritma yang akan dibuat menggunakan fasilitas video processing dari Open

CV (Open Computer Vision). Video yang akan diolah oleh algoritma diambil dari

video-video pantauan lalu lintas secara real time.
a. Deteksi Objek

Proses Deteksi Objek ini terdiri atas 4 sub proses sebagai berikut:

Background Substraction

Metode Background Subtraction akan mengubah citra
gambar tiap frame. Tiap citra gambar akan diubah dari gambar
berwarna menjadi gambar hitam putih (grayscale). Perbedaan
warna hitam dan putih dari citra diambil dari indikator
bergerak atau tidaknya suatu objek tiap frame gambar pada
video. Jika objek bergerak tiap frame gambar pada video maka
objek tersebut akan berwarna putih, begitu pula sebaliknya jika

objek tidak bergerak maka objek akan berwarna hitam.

. Deteksi tepi objek

Setelah didapatkan pembeda antara objek yang bergerak
dengan objek yang tidak bergerak lewat Metode Background
Subtraction, akan lebih mudah menempatkan tanda (Region of
Interest atau ROI) pada objek tersebut. Penempatan tanda pada
objek yang bergerak dilakukan dengan metode deteksi tepi.
Metode deteksi tepi ini akan memberikan tanda titik-titik yang
membentuk garis pada sisi terluar objek.

Menggambar kotak atau persegi pada objek
Setelah diketahui nilai koordinat titik terluar objek, nilai

tinggi dan lebar pada objek. Langkah Proses selanjutnya



adalah menggambarkan tanda kotak atau persegi pada Region
of Interest berdasarkan ketiga nilai tersebut.
b. Tracking Objek
Setelah objek diberi tanda berupa kotak atau Region of Interest
(ROI), selanjutnya dapat diketahui nilai koordinat titik tengah persegi
tersebut. Nilai koordinat titik tengah tersebut didapatkan dari hasil
penambahan hasil bagi dua nilai tinggi dengan hasil bagi dua nilai lebar
objek. Setelah koordinat titik tengah diketahui, kemudian pada koordinat
titik tersebut digambar atau ditandai dengan lingkaran kecil yang
nantinya mewakili indikator tracking objek
c. Penghitung Kendaraan
Setelah indikator tracking objek didapat, akan lebih mudah
melakukan penghitugan tiap objek. Metode penghitungan objek
dilakukan dengan menggambar garis berupa koordinat (x1,yl) dan
(x2,y2) dengan nilai y1 sama dengan y2 . Garis tersebut harus melintang
dari sisi kanan jalan sampai sisi Kiri jalan. Pengitungan akan dilakukan
apabila indikator tracking objek (berupa titik atau lingkaran kecil)
memotong koordinat garis yang dibuat.

3.5.1 Background Subtraction

Setelah langkah Pemrosesan awal yang membuka file video, selanjutnya
adalah proses pemisahan objek (foreground) dengan latar belakang objek
(background). Proses pemisahan objek dengan latar belakangnya disebut
Background Subtraction, Background Subtraction sendiri merupakan fitur yang
telah disediakan oleh Open CV. Program preprocessing image ditunjukan pada

listing program berikut dan hasil dari program

cap = cv2.VideoCapture('Videol.mp4d')
subtraction = cv2.createBackgroundSubtractorMOG2 ()

while True:

ret , framel = cap.read()
time = float(l/delay)
sleep(time)




Gambar 3.3 Hasil eksekusi program Background Subtraction.
3.5.2  Deteksi Objek Bergerak
Setelah didapat data koordinat terluar (x,y), koordinat nilai tinggi (ymax)
dan koordinat nilai lebar (xmax), maka Region of Interest (ROI) dapat digambar
secara otomatis di setiap tepi objek. Program untuk menempatkan Region of
Interest (ROI) ditunjukan pada listing program berikut dan hasil program.

Icv2.rectangle(framel,(x,y),(x+w,y+h),(O,255,0),2D

Gambar 3.4 Hasil eksekusi program menampilkan Region of Interest
(ROI)

3.5.3  Tracking Objek Bergerak

Tracking objek dapat dilakukan hanya dengan menempatkan Region of
Interest (ROI) sama seperti langkah sebelumnya. Namun, algoritma penghitungan
yang dipakai menggunakan konsep pemotongan suatu garis maka tracking
menggunakan Region of Interest (ROI) sebagai indikator akan memiliki banyak
kemungkinan yang dapat menurunkan tingkat akurasi sistem.

Oleh karena itu, tracking pada tugas akhir ini digunakan tanda titik sebagai
fungsi tracking. Konsep tanda titik sebagai indikator tracking ini menempatkan
tanda titik pada titik tengah kotak atau persegi yang telah digambar sebelumnya.
Data yang diperlukan untuk menggambar titik tersebut 30 adalah koordinat nilai



titik tengah (x,y) pada kotak atau persegi. Koordinat nilai titik tengah dapat
diperoleh dengan rumus berikut:

Rumus nilai tengah koordinat sumbu x:

x=X
2
(CHY)
Rumus nilai tengah koordinat sumbu y:
Y
=3
(3.2)

Program untuk menampilkan tracking berupa tanda titik pada objek
ditunjukan pada listing program berikut dan hasil dari program.

def pega centro(x, y, w, h):

x1l = int(w / 2)
yl = int(h / 2)
cx = x + x1
cy =y + vyl

return cx,cy

Gambar 3.5 Hasil eksekusi program tracking menggunakan tanda titik.

3.5.4  Penghitung Kendaraan

Algoritma yang dipakai untuk menghitung tiap kendaraan menggunakan
konsep titik yang memotong koordinat garis. Koordinat garis yang dipakai
menggunakan modul cv2.line pada Open CV kemudian koordinat titik

menggunakan koordinat tracking dari proses sebelumnya. Program untuk membuat




koordinat garis dan program penghitung kendaraan ditampilkan pada listing
program berikut serta hasil dari kedua program.

cv2.line(framel, (100, pos line), (350, pos_line), (255,127,0), 3)
for(i,c) in enumerate (contour):
(x,y,w,h) = cv2.boundingRect (c)
validate outline = (w >= width min) and (h >= height min)
if not validate outline:
continue
cv2.rectangle (framel, (x,vy), (x+w,y+h), (0,255,0),2)
center = pega centro(x, y, w, h)
detec.append(center)
cv2.circle(framel, center, 4, (0, 0,255), -1)
for (x,y) in detec:
if y<(pos line+offset) and y>(pos_line-offset):
car+=1

cv2.line(framel, (100, pos line), (350, pos_ line),
(0,127,255), 3)

detec.remove ((x,V))

print("car is detected : "+str(car))

cv2.putText (framel, "Kendaraan Lewat : "+str(car), (200, 50),
cv2.FONT HERSHEY SIMPLEX, 0.7, (0, 0, 255),2)

cv2.imshow ("Detector" ,expand)

cv2.imshow ("Video Original"™ , framel)




