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INTISARI 

 

Rambu lalu lintas merupakan bagian perlengkapan jalan yang berupa lambang, huruf, 

angka, kalimat, dan/atau perpaduan mengenai peraturan dalam berlalu lintas yang mudah dilihat 

ketika pengguna jalan sedang berkendara. Rambu lalu lintas peringatan digunakan untuk memberi 

peringatan kemungkinan ada bahaya di jalan atau tempat berbahaya pada jalan dan 

menginformasikan sifat bahaya. Namun seringkali pengguna jalan tidak memperhatikan bahkan 

belum mengetahui arti dan maksud lambang dari rambu lalu lintas peringatan tersebut. Maka dari 

itu diperlukan sebuah sistem yang mampu mendeteksi letak rambu dan mengenali jenis rambu lalu 

lintas peringatan di sebuah jalan.   

 Pada Penelitian ini akan dibahas mengenai sistem pengenalan rambu lalu lintas peringatan. 

Sistem ini menggunakan algoritma Histogram of Oriented Gradients atau yang dikenal dengan 

descriptor HOG. Deskriptor HOG telah mampu untuk melakukan pendeteksian terhadap pejalan 

kaki, kendaraan dan pengenalan wajah, namun belum pernah diterapkan untuk mengenali sebuah 

rambu berbentuk belah ketupat. Dalam penelitian ini algoritma HOG digunakan untuk melakukan 

pengenalan pola terhadap suatu rambu lalu lintas peringatan. 

 Sistem yang dibangun mampu untuk mendapatkan nilai vektor dari derajat 

keabuan sebuah citra rambu lalu lintas peringatan untuk mendeteksi letak rambu lalu 

lintas peringatan dalam sebuah citra dan mampu untuk mengenali jenis rambu apa yang 

terdapat dalam citra tersebut. 

 

  

Kata Kunci : Rambu Lalu Lintas, Pengolahan Citra Digital, Pengenalan Pola, Histogram 

of Oriented Gradients, Eucledian distance 
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INTISARI 

 

Rambu lalu lintas merupakan bagian perlengkapan jalan yang berupa lambang, huruf, 

angka, kalimat, dan/atau perpaduan mengenai peraturan dalam berlalu lintas yang mudah dilihat 

ketika pengguna jalan sedang berkendara. Rambu lalu lintas peringatan digunakan untuk memberi 

peringatan kemungkinan ada bahaya di jalan atau tempat berbahaya pada jalan dan 

menginformasikan sifat bahaya. Namun seringkali pengguna jalan tidak memperhatikan bahkan 

belum mengetahui arti dan maksud lambang dari rambu lalu lintas peringatan tersebut. Maka dari 

itu diperlukan sebuah sistem yang mampu mendeteksi letak rambu dan mengenali jenis rambu lalu 

lintas peringatan di sebuah jalan.   

 Pada Penelitian ini akan dibahas mengenai sistem pengenalan rambu lalu lintas peringatan. 

Sistem ini menggunakan algoritma Histogram of Oriented Gradients atau yang dikenal dengan 

descriptor HOG. Deskriptor HOG telah mampu untuk melakukan pendeteksian terhadap pejalan 

kaki, kendaraan dan pengenalan wajah, namun belum pernah diterapkan untuk mengenali sebuah 

rambu berbentuk belah ketupat. Dalam penelitian ini algoritma HOG digunakan untuk melakukan 

pengenalan pola terhadap suatu rambu lalu lintas peringatan. 

 Sistem yang dibangun mampu untuk mendapatkan nilai vektor dari derajat 

keabuan sebuah citra rambu lalu lintas peringatan untuk mendeteksi letak rambu lalu 

lintas peringatan dalam sebuah citra dan mampu untuk mengenali jenis rambu apa yang 

terdapat dalam citra tersebut. 

 

  

Kata Kunci : Rambu Lalu Lintas, Pengolahan Citra Digital, Pengenalan Pola, Histogram 

of Oriented Gradients, Eucledian distance 
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 BAB 1 

PENDAHULUAN 

 

1.1. Latar Belakang Masalah 

  Sistem modifikasi dalam  bidang  informasi dan  teknologi adalah  hal yang sedang 

berkembang. Saat ini sistem yang sedang dikembangkan salah satunya adalah teknologi 

dalam menyajikan informasi mengenai metode pengenalan citra digital. Metode citra 

digital sendiri merupakan proses untuk memanipulasi dan menginterprestasikan hasil 

digital dengan bantuan software maupun perangkat komputer. 

 Perkembangan teknologi pengolahan citra mempermudah kinerja manusia dalam 

segala bidang. Metode ini memiliki keunggulan seperti melakukan pemilihan citra ciri 

(feature images)  secara optimal dan ditujukan untuk proses analisis. Salah satu 

pengolahan citra digital yang sedang berkembang adalah  metode pengenalan pola pada 

citra digital. Metode yang akan dipelajari dalam penelitian kali ini adalah metode 

Histogram of Oriented Gradients (HOG) deskriptor  berupa rambu-rambu  lalu lintas 

sebagai subjek pembelajaran. HOG Descriptor merupakan salah satu dari sekian banyak 

Shape Descriptor yang biasa digunakan untuk mendeteksi  bentuk dari beberapa subjek 

diantaranya bentuk  rambu-rambu  pejalan kaki, atau  rambu bagi kendaraan yang akan 

dideteteksi. Cara untuk mendeteksi adalah dengan pengambilan gambar, kemudian 

dilakukan analisis menggunakan software untuk kemudian dididapatkan arti dari bentuk 

yang terdeteksi tersebut. 

 Rancangan sistem  pengolahan citra dengan  menggunakan Shape Descriptor 

Histogram of Oriented Gradien diharapkan mampu diaplikasikan dengan cara 

mengambil gambar, mentransformasi citra ke dalam  modifikasi bentuk bahasa 

pemograman (Algoritma) kemudian dengan perantara software serta kamera diggital 

dapat membaca arti rambu-rambu lalu lintas tersebut.  
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1.2. Rumusan Masalah 

a) Bagaimana merancang sebuah sistem pengolahan citra digital untuk deteksi 

rambu lalu lintas peringatan pada foto menggunakan algoritma histogram of 

oriented gradients? 

b) Apakah algoritma histogram of oriented gradientsyang biasa digunakan 

untuk mendeteksi manusia / pejalan kaki dapat melakukan pendeteksian 

rambu lalu lintas peringatan pada foto dengan akurat? 

c) Bagaimana melakukan pendeteksian rambu lalu lintas peringatan secara 

otomatis pada sebuah citra? 

d) Bagaimana mengkolaborasikan algoritma Euclidean metric dengan algoritma 

HOG descriptor? 

1.3. Batasan Sistem 

a) Citra berisi foto yang memiliki konten rambu lalu lintas peringatan yang 

cukup jelas untuk dibaca sistem. 

b) Format citra yang digunakan adalah jpg. 

c) Pengambilan gambar rambu lalu lintas peringatan dengan sudut 90 derajat 

atau tegak lurus dengan objek. 

d) Menggunakan algoritma histogram of oriented gradients untuk mengetahui 

jenis rambu lalu lintas peringatan pada sebuah citra. 

e) Menggunakan algoritma Euclidean distance untuk mengetahui mengetahui 

similarity rambu lalu lintas peringatan pada foto dengan database. 

1.4. Tujuan Penelitian 

Penelitian ini bertujuan untuk menguji seberapa baik kinerja histogram of oriented 

gradients yang merupakan bagian dari metode pengenalan pola yang belum pernah 

diujikan untuk mengenal pola rambu peringatan dan seberapa akurat penghitungan 

similarity hasil penggabungan algoritma histogram of oriented gradient dengan 

Euclidean distance. 
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1.5. Metodologi Penelitian 

a) Melakukan pengumpulan data berupa informasi tentang jenis-jenis rambu 

lalu lintas peringatan dalam format jpg. 

b) Menerapkan Histogram of Oriented Gradien descriptor sebagai proses 

pengambilan nilai dari arah gradien dalam setiap blok cell untuk melakukan 

proses pencocokan dengan nilai gradien dalam basis data. 

c) Melakukan pengujian dengan cara memasukkan file yang memiliki rambu 

peringatan di dalamnya dengan berbagai pencahayaan yang nantinya akan 

diproses dengan algoritma Histogram of Oriented Gradient. 

 

1.6. Sistematika Penulisan 

 BAB I Pendahuluan, berisi penjelasan mengenai latar belakang masalah, rumusan 

masalah, tujuan penelitian, batasan masalah, metode penelitian, serta sistematika 

penulisan laporan. 

 BAB II Tinjauan Pustaka dan Landasan Teori, berisi tinjauan pustaka yang 

menguraikan teori yang diperoleh dari berbagai sumber pustaka yang digunakan untuk 

penelitian ini, dan landasan teori yang memuat penjelasan tentang konsep dan prinsip 

utama yang diperlukan untuk memecahkan masalah. 

 BAB III Analisis dan Perancangan Penelitian, berisi tentang analisis teori-teori 

yang digunakan dan bagaimana menerjemahkan ke dalam suatu sistem yang akan dibuat 

 BAB IV Implementasi dan Analisis Sistem, berisi hasil penelitian, pembahasan dan 

analisis dari penelitian yang telah dilakukan. 

 BAB V Kesimpulan dan Saran, berisi kesimpulan dari penelitian dan saran-saran 

untuk penyempurnaan penelitian lebih banyak. 
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 BAB 5 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

5.1. Kesimpulan 

Berdasarkan hasil implementasi dan analisis sistem, didapat beberapa kesimpulan 

sebagai berikut : 

1. Algoritma Histogram of Oriented Gradients yang biasa digunakan untuk 

melakukan deteksi pejalan kaki ternyata juga mampu digunakan pada deteksi 

rambu lalu lintas. 

2. Dari 4 ukuran blok sel yang diujikan yaitu blok 3 x 3, blok 4 x 4, blok 6 x 6 

dan blok 8 x 8 didapatkan hasil dengan tingkat akurasi paling tinggi dengan 

tingkat  kemiringan sebesar 20 derajat ( 9 bins). 

3. Dari 100 data uji yang digunakan, didapatkan 3 jenis rambu antara lain rambu 

tikungan ke kanan, orang bersepeda dan menyeberang jalan, tanjakan curam 

yang memiliki tingkat akurasi mencapai 100%. 

 

5.2. Saran 

Untuk pengembangan sistem ke depannya, penulis memberikan beberapa saran 

sebagai berikut: 

1. Menggunakan perpaduan algoritma HOG dalam penelitian pendeteksian 

pejalan kaki dan pendeteksian rambu lalulintas ini. 

2. Mengimplementasikan perpaduan penelitian di atas dengan aplikasi mobile 

phone dan kamera. 

3. Menggunakan perpaduan dari penelitian di atas juga dapat 

diimplementasikan dengan kamera yang dipasang di depan dashboard mobil 

untuk membantu memberitahukan rambu-rambu kepada driver.  
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