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Abstrak 

Pesatnya perkembangan pengolahan citra telah diterapkan di berbagai perangkat mulai dari  super 

komputer hingga perangkat mikrokontroller. Pengolahan citra pun semakin berkembang, tidak lagi hanya 

menganalisa citra statis, namun mulai menganalisa video. Pemilihan tentang metode yang digunakan  

menjadi  sangat  kruisial  dalam  menganalisis  video.  Semakin  tinggi  kompleksitas  dari algoritma yang 

dipilih akan berpengaruh pada kecepatan respon analisis. Agar menghasilkan respon yang cepat, pada 

tugas akhir menggunakan algortima sum area table. Pada Tugas Akhir kali ini penulis melakukan 

pembatasan masalah, yaitu melakukan tracking posisi sebuah objek, menganalisis ukuran dari  objek  

tersebut,  dan  menganalisis arah  gerak  dari  objek  tersebut  secara  realtime  berbasiskan 

mikrokontroller Raspberry Pi tipe B . 
 

Abstract 
The rapid development of image processing has been applied in a variety of devices ranging from super 
computers to the microcontroller . Image processing is also growing , no longer just analyze static image , 
but began to analyze the video . The method used to be very crucial in analyzing the video . The higher 
complexity of the algorithm chosen will affect the response speed of analysis . In order to produce a quick 
response , the final task using algorithms sum table area . At final task the author restrict some problem , 
which are tracking the position of an object , analyzing the size of the object , and analyzing the direction 
of motion of the object in real-time based microcontroller type B Raspberry Pi . 

 

 
1.           Pendahuluan 

Pesatnya perkembangan pengolahan citra 

telah diterapkan di berbagai perangkat mulai dari 

super komputer hingga perangkat mikrokontroller. 

Pengolahan citra pun semakin berkembang, tidak 

lagi hanya menganalisis citra statis, namun mulai 

menganalisis  video.   Pemilihan  tentang   metode 

yang digunakan menjadi sangat kruisial dalam 

menganalisis video karena semakin tinggi 

kompleksitas dari algoritma yang dipilih akan 

berpengaruh pada kecepatan respon analisis. Pada 

Tugas  Akhir  kali  ini  penulis  melakukan 

pembatasan masalah, yaitu melakukan tracking 

posisi  sebuah  objek,  menganalisis  ukuran  dari 

objek, dan menganalisis arah gerak dari objek 

tersebut secara realtime. 

2.           Perancangan Sistem 

2.1  Diagram Blok Sistem 
 

Secara umum jurnal ini akan merancang 

sebuah object tracker     yang dapat 

difungsikan secara real time dengan 

menggunakan teknologi pengolahan citra. 

 

Kamera                            Raspberry Pi 
 

 
 
 
 
 

Menampilkan 
 

Hasil Analisis 
 

Gambar 2.1 Diagram Blok Sistem 

 
Berdasarkan diagram kerja sistem 

diatas,  Raspberry Pi  sebagai    kontroller 

utama akan mengolah gambar yang telah 

diambil oleh kamera, dam melakukan 

pengolahan citra. Hasil dari pengolahan 

tersebut   selanjutnya   akan   ditampilkan 

pada layar dan disimpan dalam sebuah file. 

Data hasil proses di    karena fungsi 

kecepatan proses yang ada akan sangat cepat 

dan   hasilnya tidak mampu dilihat.
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2.2         Flowchart Sistem 

 
Citra   yang   akan   diolah   akan   terlebih 

dahulu diubah menjadi citra digital sehingga citra 

akan dapat diproses dan dianalisis. Setelah diubah 

menjadi citra digital, akan dilakukan iterasi untuk 

mencari adanya nilai yang berbeda dengan warna 

latar. Jika ada perbedaan, maka baru dilakukan 

algoritma sum area table untuk mengetahui posisi, 

ukuran,  dan  arah  pergerakan objek.  Iterasi 

dilakukan terlebih dahulu agar proses analisis tidak 

terlalu membebani sistem, sehingga dapat 

mempercepat respon. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar 2.2 flow chart system 
 

 
2.3         Sum Area Table 

 
Teknologi            Sum  area  table  adalah 

sebuah struktur data dan algoritma untuk dengan 

cepat dan efisien menghasilkan jumlah dari 

beberapa nilai di dalam sebuah sebuah subset 

beberbentuk segi empat. Pada bidang pengolahan 

citra      biasa  disebut juga  dengan  nama  integral 

image.  Dalam  sejarahnya,  algoritma  ini  sudah 

sangat terkenal pada bidang multi-dimensional 

probability distribution function, komputasi 2D 

(atau   ND) kemungkinan (daerah dalam peluang 

distribusi) dari kumulatif fungsi ditribusi. 

Sesuai  dengan  namanya,  nilai  di  semua 

titik pada  sum area table merupakan penjumlahan 

dari  seluruh  titik  pixel  atas  dan  kiri  citra  asal. 

Setiap titik pada sum area table memenuhi 

persamaan: 
 

 
 
 
 
 

Dimana I(x, y) merupakan komponen dari 

sum area table, i(x, y) merupakan komponen dari 

citra asal, x dan y merupakan koordinat suatu nilai 

pada sum area table dan citra asli. Atau secara 

sederhana setiap komponen.  pada sum area table 

dapat diperoleh dengan: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Gambar 2.3 subset ABCD 

 
Setelah seluruh nilai pada sum area table 

diperoleh, untuk mencari nilai kumulatif subset 

gambar 2.3 dapat dilakukan dengan : 
 
 
 
 
 
 
 
 
3.           Pembahasan 

3.1   Performasi Pelacak Objek 

 
Algoritma  pengolahan citra    yang  cukup 

sederhana namun mampu menghasilkan informasi 

yang dibutuhkan merupakan hal terpenting dalam 

Tugas Akhir ini. Sum Area Table merupakan 

algoritma yang dapat digunakan untuk mencari luas 

suatu wilayah atau mencari bobot pada sebuah 

wilayah dengan kompleksitas O(mn), m merupakan 

jumlah piksel secara vertikal dan n merupakan 

jumlah piksel secara horizontal. Dengan algoritma 

ini dapat dengan cepat mencari posisi dan ukuran 

sebuah objek yang telah dibedakan dengan latarnya 

dengan   mencari   luas   bagian   pada   citra   yang 

berbeda dengan latar.
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Hasil dari skenario pengukuran 

pertama didapatkan hasil sebagai berikut: 
 

 
Tabel 3.1 Perhitungan performansi skenario satu 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Dari  tabel  diatas  terlihat 

kecepatan rata-rata frame per detik yang 

terendah adalah sekitar 8 frame perdetik. 

Artinya dalam memproses, algortima 

tersebut memakan waktu sekitar 0.125 

sekon menggunakan raspberry pi. 

 
Hasil dari skenario pengukuran 

kedua didapatkan hasil sebagai berikut: 

 
Tabel 3.2 Perhitungan performansi skenario dua 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Dari tabel diatas terlihat kecepatan frame 

per detik yang terendah adalah 7.8  dan yg tercepat 

adalah 9.12 frame per detik. Artinya dalam 

memproses, algortima tersebut memakan waktu 

sekitar 0.109 hingga 0.128 sekon menggunakan 

raspberry pi. 
 

 
3.2  Pengukuran Posisi Objek 

 
Metode   Berikut   adalah   Tabel 

hasil pengukuran posisi: 

 

 
Tabel 4.3 Perhitungan ketelitian posisi 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Dari data di atas dapat dilihat bahwa untuk 

koordinat x, perbedaaan yang paling besar antara 

hasil yang diperoleh dengan pengukuran nyata 

adalah 5mm, sedangkan untuk koordinat y 

perbedaaan yang paling besar antara hasil yang 

diperoleh dengan pengukuran nyata adalah sebesar 

6mm. Rata-rata error absolut dari data tersebut 

adalah 2.8 mm untuk x dan 2.133 mm untuk 

koordinat y. 

 
. 

 
4.           Kesimpulan 

 
Mini computer seperti raspberry pi dapat 

dimanfaatkan untuk  melakukan  video  processing 

sederhana. Hasil kecepatan dalam melakukan 

pendeteksian objek tunggal dengan image 

processing memperoleh hasil 8 fps. Keakuratan 

cukup tinggi hingga rata-rata absolute error 

mencapai 2.8mm untuk koordinat x, dan 2.133 untuk 

koordinat y. Error yang terjadi pada pengukuran 

posisi bisa terjadi karena dalam melakukan filtering 

pada citra, salah satunya dilakukan  dengan  blurring  

untuk  menghilangkan salt noise. 
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