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INTISARI

Pengenalan Rambu Perintah Berbasis Bentuk dengan Metode Zernike

Moments

Rambu perintah adalah rambu yang menyatakan perintah yang wajib
dilakukan oleh pengguna jalan. Ciri-ciri rambu perintah adalah berbentuk bundar
dan berwarna biru. Masih banyak yang tidak mengetahui arti dari rambu-rambu
tersebut. Maka dari itu, pengenalan rambu lalu lintas perintah diperlukan untuk
membantu para pengguna kendaraan agar mengetahui- jenis-jenis rambu perintah yang
ada.

Peneliti menggunakan jarak tiga meter dan empat meter dalam pengambilan
citra uji rambu perintah. Metode ekstraksi fitur yang digunakan adalah zernike moments
dengan klasifikasi menggunakan k-Nearest Neighbor dan Euclidean Distance untuk
menghitung jarak terdekat antara citra uji-dengan citra latih. Variasi nilai k yang
digunakan pada klasifikasi adalah 1, 3, 5, 7 dan 9 dan menggunakan orde 4 untuk
zernike moments.

Pada penelitian. ini, tingkat akurasi yang berhasil dicapai dengan nilai k =1
adalah sebesar 47,72%, dengan nilai k = 3 adalah sebesar 38,63 % ,dengan nilai k
= 5 adalah sebesar 36,36 %, dengan nilai k = 7 adalah sebesar 38,63 % dan dengan
nilai k = 9 adalah sebesar 36,36 %. Dengan tingkat akurasi keberhasilan pengenalan
citra uji rambu perintah seperti diatas , menunjukkan bahwa penggunaan nilai k =
1 adalah yang paling baik untuk klasifikasi pengenalan rambu perintah pada

penelitian ini.

Kata Kunci :Zernike moments, k-Nearest Neighbor, Rambu lalu lintas Perintah.
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INTISARI

Pengenalan Rambu Perintah Berbasis Bentuk dengan Metode Zernike

Moments

Rambu perintah adalah rambu yang menyatakan perintah yang wajib
dilakukan oleh pengguna jalan. Ciri-ciri rambu perintah adalah berbentuk bundar
dan berwarna biru. Masih banyak yang tidak mengetahui arti dari rambu-rambu
tersebut. Maka dari itu, pengenalan rambu lalu lintas perintah diperlukan untuk
membantu para pengguna kendaraan agar mengetahui- jenis-jenis rambu perintah yang
ada.

Peneliti menggunakan jarak tiga meter dan empat meter dalam pengambilan
citra uji rambu perintah. Metode ekstraksi fitur yang digunakan adalah zernike moments
dengan klasifikasi menggunakan k-Nearest Neighbor dan Euclidean Distance untuk
menghitung jarak terdekat antara citra uji-dengan citra latih. Variasi nilai k yang
digunakan pada klasifikasi adalah 1, 3, 5, 7 dan 9 dan menggunakan orde 4 untuk
zernike moments.

Pada penelitian. ini, tingkat akurasi yang berhasil dicapai dengan nilai k =1
adalah sebesar 47,72%, dengan nilai k = 3 adalah sebesar 38,63 % ,dengan nilai k
= 5 adalah sebesar 36,36 %, dengan nilai k = 7 adalah sebesar 38,63 % dan dengan
nilai k = 9 adalah sebesar 36,36 %. Dengan tingkat akurasi keberhasilan pengenalan
citra uji rambu perintah seperti diatas , menunjukkan bahwa penggunaan nilai k =
1 adalah yang paling baik untuk klasifikasi pengenalan rambu perintah pada

penelitian ini.

Kata Kunci :Zernike moments, k-Nearest Neighbor, Rambu lalu lintas Perintah.



BAB |
PENDAHULUAN

1.1  Latar Belakang

Indonesia merupakan Negara berkembang dengan banyak tata tertib yang
mengaturnya. Di manapun berada pasti ada aturan yang mengatur semua kegiatan
selama berada di suatu wilayah. Misalnya saat berkendara di jalan raya, ada aturan
yang harus di patuhi seperti lampu lalu lintas dan rambu lalu lintas. Meskipun sudah
terdapat aturan di jalan raya, masih ada pengguna jalan raya yang melanggar aturan
tersebut. Akibat dari melanggar aturan di_jalan raya adalah ditindak langsung dan
diberi surat bukti pelanggaran (tilang) oleh Polisi Lalu Lintas atau bisa juga
berakibat kecelakaan lalu lintas.

Menurut Kasubdit <Mitra Dikmas Lantas Mabes Polri, AKBP Djuwito
Purnomo,”’Indonesia menempati peringkat ke lima di dunia sebagai Negara dengan
tingkat kecelakaan lalu lintas tertinggi.” Ada tiga faktor yang berpengaruh terhadap
terjadinya kecelakaan lalu lintas yaitu faktor manusia, faktor kendaraan dan faktor
lingkungan (jalan raya).

Faktor manusia adalah pengguna jalan raya yang baik sengaja melanggar
aturan yang ada maupun tidak sengaja melanggarnya karena kurangnya
pemahaman terhadap aturan-aturan yang ada di jalan raya seperti tidak tahu arti dari
rambu-rambu lalu lintas yang ada.

Untuk mengatasi permasalahan pengguna jalan raya yang tidak tahu arti dari
rambu lalu lintas yang ada, maka melalui penelitian ini diharapkan dapat memberi
sebuah solusi yang dapat membantu menyelesaikan masalah tersebut. Solusinya
adalah dengan membuat sebuah sistem di komputer yang dapat mengenali rambu
lalu lintas.

Sistem pengenalan rambu yang akan dibuat kali ini adalah sistem
pengenalan untuk rambu berjenis perintah. Sistem ini akan dibuat menggunakan

metode ekstraksi fitur yaitu Zernike Moments. Zernike moments dikenal sangat



efisien pada penggunaannya untuk pengenalan pola. Sedangkan untuk bagian

klasifikasi akan digunakan metode klasifikasi k Nearest Neighbor.

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan pembahasan pada latar belakang di atas maka didapat

rumusan masalah pada penelitian ini, secara garis besar yaitu :

a.

Apakah metode Zernike Momentsdapat digunakan sebagai metode
ekstraksi fitur untuk sistem pengenalan rambu lalu lintas berjenis
perintah?

Berapa tingkat akurasi sistem dalam mengenali rambu lalu lintas
berjenis perintah dengan menggunakan metode klasifikasi k Nearest

Neighbor.

1.3 Batasan Sistem

Dalam penelitian ini ditentukan beberapa batasan sistem yaitu :

a.

Rambu lalu lintas yang digunakan adalah rambu lalu lintas berjenis
perintahberbentuk bundar yang berada di wilayah Kota Yogyakarta dan
sekitarnya.

Sistem yang dibuat adalah sistem off-line atau tidak real time.

Foto rambu perintah diambil dengan jarak sekitar 3 meter.

Citra rambu untuk data latih dan data uji harus jelas tanpa terhalang
benda lain.

Didalam satu citra data latih dan data uji hanya terdapat satu buah rambu
perintah.

Citra uji diambil menggunakan kamera Samsung Galaxy Grand Prime
dengan resolusi 8 megapixel (3264 x 2448).

Orde yang digunakan pada zernike moments adalah 4.



1.4 Tujuan Penelitian

Tujuan dari penelitian ini adalah sebagai berikut :
a. Membuat sebuah sistem yang mampu mengekstraksi fitur dari rambu
perintah menggunakan metode zernike moments.
b. Mengetahui tingkat keakuratan sistem dalam mengenali rambu perintah

dengan menggunakan metode klasifikasi k Nearest Neighbor.

1.5  Metodologi Penelitian

Metode yang digunakan untuk penyelesaian tugas akhir ini adalah
sebagai berikut:
e Studi pustaka dan literatur
Studi pustaka dilakukan untuk mempelajari sumber-sumber pustaka
yang berkaitan dengan Pengenalan Pola, Pengenalan Rambu, Metode
Zernike Moments, dan Metode K Nearest Neighbor serta sumber online
dari internet yang dapat dipercaya.
e Pengumpulan Data
Dalam penelitian ini terdapat dua jenis data yaitu data latih dan data
uji. Data latih berjumlah 55 buah citra rambu perintah yang diambil dari
buku_elektronik Peraturan Menteri Perhubungan Republik Indonesia
Nomor PM 13 Tahun 2014 Tentang Rambu Lalu Lintas dan juga dari
hasil foto menggunakan kamera smartphone. Data uji berjumlah 44buah
citra rambu perintah yang diambil menggunakan kamera smartphone.
e Perancangan Sistem
Perancangan sistem meliputi spesifikasi sistem, use case diagram
system, flowchart dan rancangan antarmuka sistem.
e Implementasi Sistem.
Iplementasi sistem meliputi pembuatan aplikasi pengenalan rambu

sesuai dengan perancangan sistem.
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e Analisis Sistem
Ekstraksi fitur dengan metode Zernike Momentsdan pengenalan
dengan metode klasifikasi K Nearest Neighbor.

Sistematika Penulisan

BAB 1 PENDAHULUAN vyang berisi latar belakng, rumusan
masalah, batasan sistem, tujuan penelitian, metodologi penelitian dan
sistematika penulisan.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA yang berisi landasan teori dan
tinjauan pustaka. Tinjauan pustaka berisi tentang teori-teori tentang metode-
metode yang akan dipakai dalam membuat sistem. Pada landasan teori akan
dijelaskan  tentang tahapprapemrosesan, ekstraksi  fitur  dengan
metodezernike moments dan klasifikasi dengan metodek nearest neighbor.

BAB Il ANALISIS DAN PERANCANGAN SISTEM vyang berisi
perancangan sistem yang akanmemberikan gambaran sistem seperti
kebutuhan dari sistem, usecase diagram, flowchart sistem dan rancangan
antarmuka sistem.

BAB IV IMPLEMENTASI DAN ANALISIS SISTEM vyang berisi
implementasi dari hasil perancangan system, pengujian terhadap sistem
yang telah dibuat dan analisis sistem yang telah dibuat.

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN yang berisi kesimpulan atas
sistem yang telah dibuat dan saran dalam pengembangan dari penelitian ini
agar dapat dikembangkan kembali.



5.1

BAB V
KESIMPULAN DAN SARAN

Kesimpulan

Dari hasil analisis terhadap penelitian yang dilakukan oleh penulis,

diperoleh beberapa kesimpulan :

5.2

1. Metode Zernike Moments dapat digunakan sebagai metode ekstraksi fitur

untuk pengenalan rambu lalu lintas berjenis perintah.

. Pada penelitian ini, tingkat akurasi pengenalan citra rambu perintah dengan

nilai k = 1 adalah sebesar 47,72%, dengan nilai k = 3 adalah sebesar 38,63
% ,dengan nilai k = 5 adalah sebesar 36,36 %, dengan nilai k = 7 adalah
sebesar 38,63 % dan dengan nilal k = 9 adalah sebesar 36,36 %. Dengan
tingkat akurasi keberhasilan pengenalan citra uji rambu perintah seperti
diatas , menunjukkan bahwa penggunaan nilai k = 1 adalah yang paling baik

untuk klasifikasi pengenalan rambu perintah pada penelitian ini.

. Jarak pengambilan foto citra rambu perintah yang kurang dari atau lebih dari

tiga meter akan mempengaruhi proses crop citra, dan akan berpengaruh juga
ke proses threshold citra sehingga mempengaruhi hasil ekstraksi fitur citra

tersebut.

Saran

Penelitian ini masih memiliki beberapa kekurangan yang menyebabkan sistem

belum bekerja dengan baik dalam mengenali rambu-rambu perintah. Beberapa

saran yang diberikan untuk beberapa penelitian yang berkaitan ke depan adalah

sebagai berikut :
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a. Pengembangan atau pemilihan deteksi objek yang tidak terpaku pada jarak
pengambilan foto.

b. Variasi data latih yang lebih banyak.
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