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INTISARI 

 

DETEKSI KETERSEDIAAN LAHAN PARKIR MOBIL DENGAN MARKER 

DAN METODE K-NN DI UKDW 

 

Universitas Kristen Duta Wacana memiliki area parkir mobil yang sempit. 

Setiap hari kondisi parkir mobil selalu penuh. Untuk memecahkan permasalahan 

tersebut, dibutuhkan sebuah sistem yang dapat membantu para pengemudi mobil 

menemukan lahan parkir kosong dengan cepat. Sistem akan memberitahu letak dari 

lahan parkir yang kosong atau memberitahu bahwa area parkir sedang penuh jika tidak 

ada lahan parkir yang kosong. 

Sistem mencari lahan parkir kosong dengan mendeteksi marker yang terletak 

di area parkir telah dilakukan sebelumnya. Setiap marker memiliki simbol yang 

menandakan dari posisi slot parkir. Sistem mendeteksi marker menggunakan ROI 

dengan filter HSV. Setelah mendapatkan citra marker, sistem melakukan ROI kembali 

untuk mendapatkan simbol di dalam marker. Setelah mendapatkan citra simbol, sistem 

melakukan pre-processing dengan melakukan proses grayscaling dan binerisasi pada 

citra.  Sebelum dilakukan ekstraksi fitur menggunakan moment invariant, sistem 

melakukan pembersihan noise pada tepi-tepi citra menggunakan CCL. Setelah 

dilakukan pembersihan, sistem mengambil fitur berupa 7 nilai moment yang akan 

digunakan dalam proses klasifikasi menggunakan K-NN untuk mengenali simbol yang 

terdapat didalam marker agar dapat diketahui posisi slot parkir yang tersedia. 

Berdasarkan hasil pengujian dan analisis terhadap 3 jenis bentuk simbol 

marker, didapatkan jenis simbol yang memiliki persentase keberhasilan paling tinggi 

adalah bentuk simbol bangun datar dengan persentase keberhasilan sebesar 91,94% 

dengan nilai k=1. 

 

Kata Kunci : Computer Vision, Moment Invariant, K-NN, UKDW, Sistem Parkir. 
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INTISARI 

 

DETEKSI KETERSEDIAAN LAHAN PARKIR MOBIL DENGAN MARKER 

DAN METODE K-NN DI UKDW 

 

Universitas Kristen Duta Wacana memiliki area parkir mobil yang sempit. 

Setiap hari kondisi parkir mobil selalu penuh. Untuk memecahkan permasalahan 

tersebut, dibutuhkan sebuah sistem yang dapat membantu para pengemudi mobil 

menemukan lahan parkir kosong dengan cepat. Sistem akan memberitahu letak dari 

lahan parkir yang kosong atau memberitahu bahwa area parkir sedang penuh jika tidak 

ada lahan parkir yang kosong. 

Sistem mencari lahan parkir kosong dengan mendeteksi marker yang terletak 

di area parkir telah dilakukan sebelumnya. Setiap marker memiliki simbol yang 

menandakan dari posisi slot parkir. Sistem mendeteksi marker menggunakan ROI 

dengan filter HSV. Setelah mendapatkan citra marker, sistem melakukan ROI kembali 

untuk mendapatkan simbol di dalam marker. Setelah mendapatkan citra simbol, sistem 

melakukan pre-processing dengan melakukan proses grayscaling dan binerisasi pada 

citra.  Sebelum dilakukan ekstraksi fitur menggunakan moment invariant, sistem 

melakukan pembersihan noise pada tepi-tepi citra menggunakan CCL. Setelah 

dilakukan pembersihan, sistem mengambil fitur berupa 7 nilai moment yang akan 

digunakan dalam proses klasifikasi menggunakan K-NN untuk mengenali simbol yang 

terdapat didalam marker agar dapat diketahui posisi slot parkir yang tersedia. 

Berdasarkan hasil pengujian dan analisis terhadap 3 jenis bentuk simbol 

marker, didapatkan jenis simbol yang memiliki persentase keberhasilan paling tinggi 

adalah bentuk simbol bangun datar dengan persentase keberhasilan sebesar 91,94% 

dengan nilai k=1. 

 

Kata Kunci : Computer Vision, Moment Invariant, K-NN, UKDW, Sistem Parkir. 

©UKDW



1 
 
 

BAB 1 

PENDAHULUAN 

 

 

1.1 Latar Belakang 

 

Universitas Kristen Duta Wacana memiliki area parkir mobil yang sempit. Hal 

ini disebabkan karena universitas berada di tengah kota Jogja yang sudah padat. Setiap 

hari kondisi parkir mobil selalu penuh. Hampir setiap dosen membawa mobil ke 

kampus. Hal ini diperburuk dengan adanya beberapa mahasiswa yang membawa mobil 

ke kampus. 

Salah satu permasalahan yang muncul adalah para pengendara mobil sering 

mengalami kesulitan dalam menemukan lahan parkir yang kosong. Hal ini disebabkan 

karena sempitnya area parkir mobil dan struktur bangunan parkir yang hanya memiliki 

satu jalur untuk keluar dan masuk mobil. Setiap mobil yang akan masuk ke area parkir 

harus menunggu mobil yang akan keluar maupun mobil yang sedang memutar mencari 

parkir. Antrian mobil dapat berubah menjadi penumpukan pada jam-jam sibuk, 

sehingga menyebabkan masalah yaitu lamanya waktu untuk menemukan tempat parkir 

mobil. Solusi untuk membangun area parkir baru terkendala dengan sedikitnya lahan 

yang kosong dan membutuhkan waktu yang cukup lama. 

Untuk memecahkan permasalahan tersebut, dibutuhkan sebuah sistem yang 

dapat membantu para pengemudi mobil menemukan lahan parkir kosong dengan cepat. 

Para pengemudi mobil dapat mengetahui kondisi terbaru sebelum memasuki area 

parkir. Sistem akan memberitahu letak dari lahan parkir yang kosong atau memberitahu 

bahwa area parkir sedang penuh jika tidak ada lahan parkir yang kosong. 

Penelitian mencari lahan parkir kosong dengan mendeteksi marker yang 

terletak di area parkir telah dilakukan sebelumnya. Kamera akan dipasang di posisi 
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yang dapat menangkap beberapa slot parkir. Marker diletakkan di dalam area parkir. 

Proses deteksi marker dapat dilakukan dengan mengidentifikasi fitur dari marker. 

Pendekatan fitur dapat dilakukan dengan fitur moment invariants. Sedangkan untuk 

mengklasifikasi apakah citra termasuk dalam citra parkir terisi atau citra parkir kosong 

(marker terdeteksi), penulis menggunakan klasifikasi k-NN. 

 

1.2 Rumusan Masalah 

 

Rumusan masalah dalam penelitian ini adalah bagaimana implementasi dan 

tingkat keakuratan dalam mendeteksi marker yg terletak pada slot area parkir dengan 

metode k-NN dengan fitur ekstraksi moment invariants untuk mencari ketersediaan 

lahan parkir mobil di UKDW. 

 

1.3 Batasan Masalah 

 

1. Penelitian ini dilakukan di salah satu bagian dari lahan parkir mobil B1 gedung 

Agape, Universitas Kristen Duta Wacana. 

2. Penelitian dilakukan dalam rentang waktu pukul 07.30 – 18.00 WIB karena 

aktivitas dalam area parkir banyak terjadi dalam waktu tersebut. 

 

1.4 Tujuan Penelitian 

 

 Tujuan dari penelitian ini adalah membuat sistem pencari ketersediaan lahan 

parkir mobil untuk membantu pengemudi mobil yang ingin parkir di UKDW dengan 

mendeteksi marker yang terletak di area parkir menggunakan metode k-NN dan fitur 

ektraksi moment invariant. 
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1.5 Metodologi Penelitian 

 

Metode yang digunakan dalam penelitian ini antara lain sebagai berikut: 

1. Studi Literatur 

Studi Pustaka dilakukan dengan mempelajari teori-teori yang berkaitan 

dengan Pengolahan Citra Digital dan Computer Vision melalui beberapa buku, 

jurnal, artikel, dan bahan-bahan lain yang mendukung. 

2. Pengumpulan Data 

Pengumpulan data dilakukan dengan cara memasang kamera raspberry 

pi dan marker di beberapa slot parkir pada area parkir mobil B1 gedung Agape 

Universitas Kristen Duta Wacana.  

3. Penentuan Standar Struktur Data 

Menentukan standar struktur dan format data ketersediaan tempat 

parkir. Standar struktur dan format data tersebut akan diterapkan pada 

penelitian ini. 

4. Pembuatan Sistem 

Sistem yang dibuat merupakan prototype dan dibuat dengan bahasa 

pemrograman C++. 

5. Metode Pengujian 

Pengujian terhadap sistem dilakukan dengan menguji data-data citra 

dari pengumpulan data. Hasil output dari sistem kemudian dirata-rata untuk 

mengetahui tingkat keberhasilan pendeteksian. Penelitian dianggap berhasil 

jika rata-rata hasil pendeteksian sudah tepat. 

 

1.6 Sistematika Penulisan 

 

Pada Bab 1 berisi latar belakang masalah, rumusan masalah, batasan masalah, 

tujuan penelitian, metode penelitian dan sistematika penulisan. Sub-bab pertama dari 

Bab 1 membahas mengenai latar belakang masalah ketersediaan parkir mobil di 
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UKDW, kemudian pada Sub-bab kedua akan dirumuskan poin-poin masalah yang akan 

diselesaikan. Batasan-batasan sistem yang dibuat akan dijelaskan pada Sub-bab ketiga 

dan dilanjutkan dengan tujuan serta metode yang akan dilakukan dalam penelitian. 

Pada Bab 2 berisi tinjauan pustaka dan landasan dari perancangan sistem. Bab 

ini juga menjelaskan  tentang hal-hal yang mendukung pembuatan sistem deteksi 

ketersediaan lahan parkir mobil di UKDW, termasuk didalamnya terdapat penjelasan 

tentang algoritma pengolahan citra, dan computer vision. 

Pada Bab 3 berisi perancangan sistem, dimulai dari daftar kebutuhan sistem 

yang akan dibuat, struktur atau cara kerja sistem yang dijelaskan dengan flow diagram, 

kebutuhan sistem akan perangkat hardware maupun software, dan perancangan 

pengujian sistem. 

Pada Bab 4 berisi capture dari hasil implementasi pada sistem yang telah 

dibuat. Hasil yang capture akan disertai dengan penjelasan tentang kegunaan, alur, dan 

hasil analisa mengenai seberapa optimal metode yang dipilih untuk memecahkan 

permasalahan yang ada. 

Pada Bab 5 berisi kesimpulan dari apa yang telah dibahas pada bab-bab 

sebelumnya dan sekaligus menjawab apa yang menjadi permasalahan terutama pada 

Bab 1. Sub-bab yang kedua yaitu tentang perumusan masalah yang dihadapi dalam 

pembuatan sistem. Jika penulis memiliki ide untuk penelitian lanjutan, maka penulis 

dapat mencantumkan Sub-bab baru tentang saran, yang berisi tentang rujukan 

penelitian lanjutan atau pengembangan sistem dari sistem yang telah dibuat. 
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BAB 5 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

 

5.1 Kesimpulan 

 

 Berdasarkan hasil pengujian dan analisis sistem yang telah dilakukan, maka 

dapat disimpulkan bahwa: 

1. Sistem berhasil dalam mengimplementasikan metode Moment Invariant dan K-

NN untuk mendeteksi slot parkir yang tersedia. Implementasi dilakukan dengan 

mendeteksi marker yang terletak pada slot parkir dengan simbol berbeda yang 

merepresentasikan posisi dari slot parkir. Dari hasil pengujian, didapatkan nilai 

k yang paling optimal adalah k sebesar 1, dan jenis bentuk simbol marker yang 

paling baik dikenali adalah bentuk bangun datar dengan presentase 

keberhasilan 91,94%. 

2. Sistem masih memiliki beberapa kelemahan yaitu adanya beberapa salah 

klasifikasi bentuk simbol yang menyebabkan letak slot parkir yang tersedia 

tidak tepat, marker tidak terdeteksi jika ada cahaya yang terlalu terang, dan 

simbol marker harus terdiri dari garis yang tebal.  
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5.2 Saran 

 

 Sistem deteksi lahan parkir yang tersedia di UKDW ini masih bisa 

dikembangkan lebih lanjut lagi. Penulis memberikan saran sebagai berikut: 

1. Penambahan pre-processing untuk menormalisasi cahaya serta warna marker 

pada citra untuk mengatasi cahaya yang terlalu terang pada citra. 

2. Menggunakan metode untuk mencari nilai threshold yang paling tepat untuk  

simbol yang terdeteksi sehingga nilai threshold tidak statis. 

3. Mengembangkan sistem agar mampu meminimalisir kesalahan jika ada sebuah 

objek yang menutupi marker sementara sehingga marker tetap dapat terdeteksi.  
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