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Abstrak

Pesatnya perkembangan pe;};olahan 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 yideo. 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 rhelakukan tracking posisi sebuah objek, menganalisis ukuran dari objek
tersebut, dan menganalisis arah gerak dari objek’' tersebut secara realtime berbasiskan
mikrokontroller Raspberry Piftipe B .

Abstract

The rapid development of image processing has been applied in a variety of devices ranging from super
computers to the microcontroller . Image pracessing is also growing , no longer just analyze static image ,
but began to analyze the video . The method used to be vegy crucial in analyzmg the video . The higher
complexity of the algorlthm cHosen will affectthe response,speed of anaIyS|s 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‘gf 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 .
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1. Pendahuluan -~
Pesatnya perkembangan pengolahan C|tra .

telah diterapkan di erba_gal-pera gkat; mulai d;t. — Kamera Raspberry Pi

super komputer hirigga perangkat mikrgketitroll L

Pengolahan citra_pun semakin befkembang, tldlk_.

lagi hanya menganalisis citra statis, naniun mufai ’ '
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menganalisis _video. Pemilihan tentang metode
yang digunambangat kruisial' dalam M .

e — 2 . ! | enampilkan
menganalisis  video | karena——semakin  tinggi _— —_— — e
kompleksitas dari| algoritma .yang dipilih akan __" il = | -| Hasil Analisis
berpengaruh pada kecepatdn respon analisis. Rada .=~ 4
Tugas Akhir li | inii penulis-= melakukan = ™=, ambar 2.1 Diagram
pembatasan masalah, | yaitu melakukan tracking _— —=
posisi sebuah objek,! menganalisis ukuran dari__. % ° _-Berdasarkan diagram _Kerja sistem
objek, dan menganalisis arah gerak dari objek dlatas Raspberry Pi sebagai  kontroller
tersebut secara realtime. utama akan mengolah gambar yang telah
2. Perancangan Sistem diambil oleh kamera, dam melakukan

2.1 Diagram Blok Sistem pengolahan citra. Hasil dari pengolahan
tersebut selanjutnya akan ditampilkan

Secara umum jurnal ini akan merancang pada layar dan disimpan dalam sebuah file.

sebuah object tracker yang dapat Data hasil proses di karena fungsi

difungsikan secara real time dengan kecepatan proses yang ada akan sangat cepat

menggunakan teknologi pengolahan citra. 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
mempercepat respon.

Mengonversi menjadi
citra digital

l

Melakukan iterasi
pada citra

Tidak

Program
selesai?

dapat-..,
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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:

<z
¥y

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:

c D

Sum=D-B-C+A

Gambar 2.3 subset ABCD

. i

: Setelah seluruh nilai pada sum area table

diperoleh, untuk mencari nilai kumulatif subset
gambar Z.Sjlz_a_pat dilakukan dengan :

l Ya Ya
Melakukan algoritma " i
sumarea table Y. ifz,y)=1(D)+I(4) - I(B) - I(C).
l = - 0<rerl
Meyimpan e = = .?(?,'Sy]. == 5 Y
Dan menampilkan - N .:_ JEE |':
hasil " " | a |... -.__._
l —_ .:._ I__:_' p=—ii _.l
3. Pembahasan
Tidak 3.1 Performasi Pelacak Objek
selesai?
- — _Algoritma_pengolahan-citra=-yang cukup
l r sed'erhana.narwn ‘mampu-~menghasilkany informasi
- Vang dibutunkan merdpakan hal ter enting dalam
: K "Tugas Akhir [ini.| Sum |Ar a Ta € merupakan
b " -._algoritma yang dapat |gunak n untu ncari luas
Gambar 2.2 flowcllzzlrt_lsystem - Jd e w—  suatu wu.layah -atau neari'-bobot'-pada sebuah

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

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

Jumlah frame
969
278
230
929
927
415
959

Rata-rata frame per detik
8.2431

8.0647

8.1421

8.456

8.625

8376

851

Dari tabel

_diatas terlihat
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kecepatan rata-rata frame per detik yang-.

terendah adalah sekitar 8 frame perdetik.
Artinya dalam memproses, algortima
tersebut memakan waktu sekltar 0.125
sekon menggunakan r

Hasil dari skenario penguk'uran
kedua didapatkan hasil{sebagai berikut:

Tabel 3.2 Perhitungan performansi skenario dua

frame per detik frame per detik i
8.6 8.9 u,
8.7 7.9

8.12 9.01

8.69 8.14

78 8.66

8.6 8.5

912 8.1

- = = - n
Dari tabe;ﬁiata 'fg!lihat}]}ece;;atan fr
per detik yang tek alah 7.8/ dan yg'terce

adalah 9.12 frame per detik. Artinya dalam

memproses, W but memakan;-waktu
sekitar 0.109-hingga 0.12

sekon menggunakan
raspberry pi. pl——

3.2 Pengukunan Posisi Objek— il
"u

w

I pendeteksian
_proceg,_sj

="

e Berikut adé'lah “Fabel—

hasil pengukuran posisi:

untuk m_e_nghj_l,an__gkan salt noise.
o s . =

Tabel 4.3 Perhitungan ketelitian posisi

No Estimasi Manual Absolute error

x y x y x y
75 70 125
135 130 245
139 135 100
37 33 265
325 324 156
202 200 170
36 40 26

169 167 163
150 145 176
331 330 101
159 160 240
113 113 80

23 20

23 277
402 20

| oo | o vl & w| | =

—
5]

—
o

20
20
400

Now [w o |k [k o v s v e s s o o
[T [ FT T P - N RV I [CR =T P P [ 7O P )

Dari data di atas dapat dilihat bahwa untuk
koordinat x, perbedaaan yang paling besar antara
hasil .yang—diperolen dengan pengukuran nyata
adalah 5mm, sedangkan untuk Kkoordinat 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
koofdinat y.

- -l-. 1
4, Kesimpu'lan

ﬁ__;.-'computer seperti raspberry pi dapat
dimanfaatkan untuk melakukan video processing

Hasil kecepatan dalam melakukan

objek tunggal dengan image
memperoleh hasil, 8 fps. _Keakuratan
Eakup. tinggi hingt rata.-&%\ta aIS_squte error
-mencap%q,,? 8mm unt koord'ﬁ_j! X, dah-:i 133 untuk
koordifat’ y. Error yang terjadi* padé-'i)engukuran
posisi bisa terjadi karena dalam melakukan filtering
pada citra, salah satunya dilakukan dengan blurring

seder_hana.
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