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INTISARI 

 

SISTEM MONITOR KETERSEDIAAN JUMLAH PARKIR MOBIL 

MENGGUNAKAN RASPBERRY PI DI KAMPUS UKDW 

Tidak adanya sistem informasi yang memberikan informasi ketersediaan 

jumlah slot parkir di Universitas Kristen Duta Wacana menyebabkan pengendara 

mobil tidak tahu apakah slot parkir sudah penuh atau belum. Sistem informasi 

ketersediaan jumlah parkir dapat menjadikan pengguna mobil lebih bijaksana 

apakah akan menggunakan mobil atau tidak dengan mempertimbangkan jumlah 

slot parkir yang tersedia saat akan berangkat. 

Dengan perkembangan teknologi komputer untuk computer vision, maka 

metode Background Substraction dan Euclidean Distance dapat diterapkan untuk 

menyelesaikan permasalahan ini. Sistem akan memantau traffic kendaraan yang 

masuk atau keluar dari area Universitas untuk diketahui jumlah kendaraan yang 

masuk dan keluar. 

Penelitian ini akan membuat aplikasi untuk mengolah video dari keadaan 

pintu masuk dan pintu keluar Universitas Kristen Duta Wacana menggunakan 

metode Background Substraction dan Euclidean Distance untuk mendeteksi 

mobil yang masuk dan keluar sehingga didapatkan jumlah slot parkir yang masih 

tersedia. Berdasarkan pengujian dan analisis, sistem informasi ketersediaan parkir 

mobil dengan menggunakan 120 data video menghasilkan tingkat akurasi sebesar 

97,75%, tingkat precision sebesar 86,30% dan recall sebesar 96,69% di pintu 

masuk. Di pintu keluar sistem dapat menghitung mobil yang keluar dengan 

tingkat akurasi sebesar 93,28%, tingkat precision sebesar 73,75% dan recall 

sebesar 87,13%.. 

 

 

Kata Kunci: Background Substraction, Object Tracking, Euclidean 

Distance, Pengolahan Citra, Raspberry Pi, Computer Vision 
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BAB 1  

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang Masalah 

Semakin kurangnya lahan parkir yang ada di Yogyakarta dikarenakan 

semakin banyaknya sarana transportasi pribadi. Hal ini juga terjadi di Universitas 

Kristen Duta Wacana (UKDW) yang merupakan salah satu universitas yang 

terletak ditengah kota Yogyakarta. Semakin banyak pegawai dan mahasiswa 

Universitas Kristen Duta Wacana yang pergi ke kampus dengan menggunakan 

kendaraan roda 4 menyebabkan banyak pengguna mobil kesulitan untuk 

mendapatkan slot parkir dikarenakan sudah penuh. Seringkali pegawai maupun 

mahasiswa UKDW yang menggunakan mobil tidak mendapatkan tempat parkir, 

sehingga harus parkir di luar kampus UKDW.  

Menurut Choudekar (2011) Tempat parkir mobil adalah objek penting bagi 

pengendara dan lalu lintas. Dengan masalah kemacetan lalu lintas kota dan 

semakin berkurangnya tempat, tempat parkir perlu dilengkapi dengan informasi 

parkir otomatis dan sistem panduan parkir. Dewasa ini sistem informasi parkir 

sudah banyak digunakan di berbagai tempat, misalnya mall, rumah sakit, dan 

kampus. Beberapa sistem parkir tersebut antara lain menggunakan sistem palang 

pintu dan memisahkan antara mobil dan motor pada palang yang berbeda, 

kemudian menggunakan sistem karcis otomatis maupun manual. Tidak semua 

sistem parkir dapat digunakan di UKDW, misalnya untuk sistem penghitung 

jumlah mobil yang menggunakan palang. Sistem ini tidak bisa di implementasikan 

karena area parkir mobil tersebar dan tidak terpusat pada area tertentu saja. Sistem 

pencacah mobil keluar dan masuk dengan menggunakan sensor juga tidak dapat 

digunakan karena pintu masuk antara mobil dan motor sama. Hal ini 

mengakibatkan motor yang lewat akan ikut di hitung. Oleh karena itu untuk 

memonitor jumlah ketersediaan tempat parkir mobil di UKDW membutuhkan 
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sistem yang dapat melakukan kalkulasi mobil yang masuk dan keluar secara 

visual. Penghitungan hanya mengenali objek mobil tanpa mengikutsertakan 

penghitungan objek motor. 

Saat ini sedang berkembang teknologi Internet of Things (IoT) yang 

berguna untuk mengontrol atau berinteraksi dengan peralatan elektronik dari jarak 

jauh menggunakan internet. Sehingga dapat diketahui bahwa IoT pada dasarnya 

menghubungkan Embedded System ke Internet (Sulistyanto, 2015). Salah satu 

Embedded System yang dapat diaplikasikan untuk IoT adalah Raspberry Pi, yang 

merupakan sebuah komputer mini yang dapat ditambahkan berbagai modul dan 

dapat terkoneksi ke internet sebagai sebuah IoT. 

Dengan kondisi area parkir UKDW yang terbatas, kebutuhan monitoring 

kendaraan secara visual serta trend Internet of Things maka dibutuhkan sebuah 

embedded system yang dapat mengakomodasi kebutuhan sistem tersebut. 

Raspberry Pi dapat mengakomodasi kebutuhan sistem yang ditentukan di atas. 

Selain bersifat portable dan ringkas, Raspberry pi juga berdaya rendah. Raspberry 

pi dapat digabungkan dengan modul kamera Pi Camera sehingga dapat digunakan 

untuk sistem monitor parkir secara realtime, dengan melakukan tracking terhadap 

objek mobil. Hal tersebut dapat dilakukan dengan menggunakan teknologi 

computer vision. Salah satu teknologi computer vision yang dapat digunakan 

untuk mendeteksi objek bergerak adalah metode background substraction, yaitu 

dengan menggunakan perbandingan gambar background yang statis dan frame 

gambar terkini, untuk mengetahui adanya sebuah objek yang ada pada area 

tersebut. Setelah itu, dilakukan penghilangan objek kecil, sehingga hanya mobil 

yang terdeteksi. 

Selain teknologi IoT, dewasa ini penggunaan website semakin popular 

untuk masyarakat. Penggunaan website hanya memerlukan sebuah web browser 

untuk mengaksesnya menjadikannya mudah untuk digunakan dan dapat diakses 

dari perangkat apapun yang memiliki web browser. Sehingga dengan 

menggabungkan Embedded System dengan website dapat menjadi sebuah 

teknologi IoT yang mudah untuk digunakan oleh pengguna. 
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Pada tugas akhir ini akan menggunakan Raspberry Pi untuk membuat 

sistem yang dapat memonitor jumlah ketersediaan tempat parkir mobil di UKDW 

dengan menggunakan metode Background Substraction, dan menggunakan 

website sebagai media interaksi dengan pengguna, sehingga pengguna nantinya 

dapat memperoleh informasi secara up to date melalui halaman website tentang 

ketersediaan parkir mobil di UKDW.  

1.2 Rumusan Masalah 

Rumusan masalah pada penelitian ini adalah bagaimana implementasi sistem 

informasi ketersediaan jumlah parkir dengan menggunakan metode Background 

Substraction dan tingkat Akurasi, Precision dan Recall sistem untuk menghitung 

jumlah parkir yang tersedia di Universitas Kristen Duta Wacana.  

1.3 Batasan Masalah 

Batasan masalah dalam penelitian ini adalah: 

1. Pintu masuk dan pintu keluar terpisah. 

2.  Algoritma yang digunakan untuk pendeteksian dan tracking adalah 

Background Substraction dan Euclidean Distance. 

3. Device diletakkan di pintu masuk dan pintu keluar. 

4.  Sistem tidak melakukan klasifikasi jenis mobil dalam kalkulasi dan tidak 

mendeteksi objek selain mobil. 

5.  Penelitian ini dibatasi pada implementasi algoritma penghitungan mobil 

masuk dan keluar dengan menggunakan file video yang diambil dengan 

menggunakan Raspberry Pi dan Pi Camera. 

1.4 Tujuan Penelitian 

Tujuan yang ingin dicapai dari penelitian tugas akhir ini adalah: 

©UKDW



 

4 

 

1. Menghasilkan sistem untuk monitoring jumlah ketersediaan tempat parkir 

mobil di UKDW menggunakan metode Background Substraction pada 

sebuah Embedded System Raspberry pi. 

2. Melakukan Uji Akurasi, Precision dan Recall Algoritma Pendeteksian dan 

Penghitungan mobil yang diterapkan. 

1.5 Metode Penelitian 

Metode penelitian yang digunakan untuk membantu penelitian tugas akhir ini 

sehingga mendapat hasil sistematis dan terarah adalah sebagai berikut: 

1. Identifikasi Masalah 

Masalah pada penelitian ini ditemukan dan diidentifikasi dengan diskusi 

bersama salah satu dosen. 

2. Studi Literatur 

Studi Literatur dilakukan untuk mencari referensi teori tentang Pengolahan 

Citra Digital dan Computer Vision. Referensi didapat dari buku, jurnal, 

artikel laporan penelitian, dan website. 

3. Pengumpulan Data 

Pengumpulan data dilakukan dengan cara memasang Raspberry Pi di pintu 

masuk dan keluar pada tempat yang telah ditentukan. Raspberry Pi akan 

mengambil video pintu masuk dan pintu keluar yang akan digunakan 

untuk penelitian ini. 

4. Perancangan dan Implementasi Sistem 

Tahap ini dilakukan perancangan sistem untuk memenuhi kebutuhan 

sistem dari hasil pengumpulan data yang sudah dilakukan sebelumnya. 

Pembuatan sistem akan dikerjakan dengan menggunakan bahasa 

pemrograman python dan php. Program akan dimplementasikan pada 

Raspberry Pi dan pada Web Server.  

5. Analisis Sistem dan Pembuatan Laporan  
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Program yang sudah jadi diujicoba dengan menggunakan video yang 

diambil dengan menggunakan Raspberry Pi pada lokasi yang sudah 

ditentukan, kemudian di analisis dan dilakukan penarikan kesimpulan dari 

penelitian ini. Saran untuk penelitian selanjutnya juga diberikan 

berdasarkan hasil analisis keseluruhan penelitian dari awal sampai akhir 

dan juga berdasarkan hasil evaluasi sistem. 

1.6 Sistematika Penulisan 

BAB 1 PENDAHULUAN membahas tentang latar belakang, rumusan 

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

penulisan penelitian ini. 

BAB 2 LANDASAN TEORI. Membahas tinjauan pustaka yang berisi 

referensi mengenai object tracking dan landasan teori yang menjadi dasar 

penelitian ini. Pada bab ini dijelaskan secara detail seluruh informasi dan studi 

pustaka yang diperoleh oleh peneliti berkaitan dengan object tracking. Bab ini 

akan menjadi acuan peneliti untuk melakukan tahapan penelitian. 

BAB 3 PERANCANGAN SISTEM. Berisi rancangan sistem monitoring 

ketersediaan jumlah parkir mobil, alur kerja sistem, hardware dan software yang 

dibutuhkan untuk mendukung penelitian, dan metode pengujian untuk penelitian 

ini. 

BAB 4 IMPLEMENTASI SISTEM DAN ANALISIS SISTEM. Berisi uraian 

detail implementasi sistem dan uraian detail hasil analisis sistem yang didapatkan 

dari hasil uji coba yang dilakukan. 

BAB 5 KESIMPULAN DAN SARAN. Berisi kesimpulan dari hasil analisis 

yang didapat, saran dan rekomendasi yang dapat dilakukan untuk penelitian lebih 

lanjut. 
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BAB 5  

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

5.1 Kesimpulan 

  Kesimpulan dari hasil pengujian dan analisis sistem dalam penelitian ini 

adalah sebagai berikut: 

1. Sistem berhasil mengimplementasikan Adaptive Background Substraction 

dengan metode Running Average dan Euclidean Distance untuk 

penghitungan jumlah mobil yang masuk dan keluar area Universitas 

Kristen Duta Wacana. Nilai alpha untuk metode running average yang 

digunakan adalah 0,01 pada pintu masuk dan 0,001 pada pintu keluar.  

2. Sistem dapat menghitung mobil yang masuk dengan tingkat akurasi 

sebesar 97,75%, tingkat precision sebesar 86,30% dan recall sebesar 

96,69% di pintu masuk. Di pintu keluar sistem dapat menghitung mobil 

yang keluar dengan tingkat akurasi sebesar 93,28%, tingkat precision 

sebesar 73,75% dan recall sebesar 87,13%.  

3. Metode tracking objek dengan menggunakan metode Euclidean Distance 

berhasil diimplementasikan dengan baik karena dapat melakukan tracking 

dengan akurasi yang baik dengan kondisi objek berhasil dideteksi dengan 

baik oleh sistem.  

4. Metode pengenalan objek mobil dengan menggunakan ambang batas 

luasan pixel memiliki kelemahan, yaitu harus mengetahui luasan pixel dari 

objek mobil yang masuk ke frame, luasan maksimal dari objek saat berada 

didalam frame. Oleh sebab itu, metode ini kurang bisa adaptif jika 

digunakan pada beberapa kondisi pemasangan kamera berbeda. Selain itu, 

dengan metode ini sistem tidak dapat mengenali apakah objek dengan 

ambang batas tertentu adalah mobil atau benda yang lain. 
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5.2 Saran 

 Sistem monitor slot parkir ini masih dapat dilakukan pengembangan lebih 

lanjut dengan saran sebagai berikut: 

1. Penyempurnaan metode preprocessing untuk normalisasi foreground pada 

kondisi banyak noise dan bayangan objek bukan mobil, seperti halnya 

bayangan pohon pada saat siang hari. 

2. Penyempurnaan metode deteksi objek mobil dengan menggunakan metode 

selain menggunakan luasan objek, sehingga deteksi mobil menjadi lebih 

bagus serta bus dapat terdeteksi oleh sistem. 

3. Penambahan metode tracking dengan menggunakan perbandingan vector 

arah jalur mobil, sehingga tracking mobil dapat lebih bagus misalnya ada 

mobil keluar dari pintu masuk tetap akan terhitung sebagai mobil keluar. 

4.  Penambahan metode multiple object tracking sehingga ketika ada 

beberapa objek yang masuk secara bersamaan dapat dilakukan tracking 

dengan lebih baik. 
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