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Abstrak

Untuk mengetahui keadaan lalu lintas sekitar biasanya pihak keamanan menggunakan video
CCTYV, akan tetapi pengawasan dengan menggunakan kamera CCTV tidak mungkin dilakukan sep-
anjang waktu. Oleh karena itu, pada penelitian ini digunakan metode Median Filter dan tresholding
yang bertujuan untuk mendeteksi kendaraan secara otomatis sehingga dapat membantu pihak kea-
manan untuk memantau lalu lintas. Data yang diambil merupakan video lalu lintas yang berasal dari
kamera CCTV di wilayah tol Bintara Bekasi. Video yang sudah diperoleh diubah menjadi kumpu-
lan frame-frame citra dan hitung selisih antara frame terbaru dengan sebelumnya. Tahapan kedua
adalah menggunakan metode Median Filter yang digunakan untuk menghilangkan noise pada citra
hasil selisih frame tersebut. Tahapan ketiga adalah melakukan tresholding untuk mendapatkan objek
bergerak (kendaraan) yang diinginkan yang disebut dengan citra foreground. Tahapan terakhir adalah
memuat bounding bor pada objek kendaraan yang telah terdeteksi. Dari hasil penelitian diperoleh
bahwa terdapat 34 kendaraan yang terdeteksi di kondisi real dan benar dinyatakan kendaraan pada
sistem, terdapat 5 kendaraan terdeteksi di kondisi real tetapi tidak dinyatakan kendaraan pada sistem
dan terdapat 4 kendaraan terdeteksi di sistem tetapi tidak terdeteksi dalam kondisi real. Berdasarkan
hasil tersebut diperoleh nilai presisi sebesar 87,1794%, recall sebesar 89,4736% dan tingkat akurasi

sebesar 79,0697%.
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Pendahuluan

Dalam melakukan pengawasan lalu lintas biasanya
dilakukan secara langsung oleh polisi lalu lintas.
Selain itu, pihak keamanan khususnya polisi lalu
lintas biasanya menggunakan kamera CCTV un-
tuk mengawasi lalu lintas seperti untuk menge-
tahui ada berapa banyak kendaraan yang melalui
area yang ingin diamati. Pengawasan menggunakan
CCTV secara langsung (manual) memiliki keku-
rangan seperti pengawasan harus dilakukan sehari
penuh sehingga memungkinkan polisi mengalami
kelelahan dalam mengawasi lalu lintas. Oleh karena
itu dibutuhkan sistem tambahan untuk membantu
polisi dalam mengawasi lalu lintas.

Pada penelitian ini digunakan kecerdasan bu-
atan seperti metode median filter yang bertujuan
untuk mendeteksi kendaraan yang terekam pada
kamera CCTV. Pada pendeteksian kendaraan, me-
dian filter digunakan untuk menghilangkan noise
dari hasil selisih antara frame yang baru dengan
frame yang sebelumnya (frame Background). Jika
noise sudah dihilangkan maka dilakukan tresholding
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untuk mendapatkan citra background dan citra
foreground.

Citra background adalah citra yang merupakan
citra latar belakang tanpa objek yang bergerak
sedangkan citra foreground merupakan citra dengan
objek bergerak. Tahapan berikutnya untuk menda-
patkan objek kendaraan, dibuat bounding box den-
gan menggunakan citra foreground.

Dalam bidang pendeteksian kendaraan, ter-
dapat penelitian-penelitian seperti Rad yang
melakukan pencarian citra background dan
foreground menggunakan metode mean filter [1],
akan tetapi memori yang digunakan dalam men-
cari citra background dan foreground sangat besar.
Pada penelitiannya diperoleh tingkat akurasi pen-
deteksian kendaraan menggunakan metode mean
filter sebesar 73,1333% [1].

Qing Tian melakukan ekstraksi background
dengan menggunakan Histograms of Oriented
Gradiens (HOG) dan Support Vector Machine
(SVM) [2]. Berdasarkan penelitiannya diperoleh
tingkat akurasi pendeteksian sebesar 97,07%, akan
tetapi pendeteksian kendaraan dilakukan saat kon-



Jurnal [Imiah KOMPUTASI, Volume 20 No : 1, Maret 2021, p-ISSN 1412-9434/e-ISSN 2549-7227

disi lalu lintas tidak padat [2].

Sundoro menggunakan Gausian Mizture Model
(GMM) untuk mendapatkan background dan
foreground dari video [3]. Berdasarkan hasil peneli-
tiannya diperoleh tingkat akurasi sebesar 75,69%
dan dilakukan saat arus lalu lintas tidak padat.

Kosasih melakukan pencarian background dan
foreground untuk mendeteksi kendaraan dengan
metode Principle Component Analysis (PCA) [4].
Pada penelitiannya dengan menggunakan PCA
diperoleh tingkat akurasi sebesar 95%, akan tetapi
penelitian dilakukan saat kondisi lalu lintas tidak
ramai [4].

substraction untuk mendapatkan citra background
dan foreground [5]. Metode running average
background substraction menggunakan perhitungan
yang kompleks sehingga pada penelitian ini digu-
nakan metode lain seperti median filter yang memi-
liki kelebihan perhitungan yang tidak kompleks.
Pada sistem ini dilakukan pendeteksian kendaraan
yang melalui area yang diamati saat kondisi lalu
lintas sedang ramai.

Metode Penelitian

Untuk mendeteksi kendaraan yang terekam melalui
CCTV dibutuhkan beberapa tahapan-tahapan
penelitian seperti pada Gambar 1.

Kosasih  juga menggunakan metode lain
seperti metode running average background
[ Diubah Menjadi Frame-Frame ]
Tiap Frame Diubah Menjadi Citra
Grayscale
Hitung Selisih Frame Terbaru
dengan Frame Sebelumnya
[ Gunakan Median Filter J
[ Melakukan Tresholding ]
[ Citra Background [ Citra Foreground ]
[ Membuat Bounding Box ]
Output
Pendeteksian
kendaraan
Gambar 1: Gambaran Umum Penelitian
Berdasarkan Gambar 1, tahapan pertama Median Filter

adalah melakukan pengambilan video lalu lin-
tas di wilayah tol Bintara Bekasi sehingga objek
kendaraan yang dideteksi hanya kendaraan roda 4.
Video tersebut diubah menjadi frame-frame dan di
convert menjadi citra grayscale dan dilakukan pen-
carian selisih antara frame terbaru dengan frame se-
belumnya (frame background) [6-7]. Tahapan selan-
jutnya adalah melakukan proses median filter untuk
menghilangkan noise pada citra hasil selisih frame.

Median filter adalah suatu metode yang digunakan
untuk mengurangi atau menghapus noise seperti
noise salt & pepper [8-10]. Tahapan pertama yang
dilakukan oleh median filter adalah membuat jen-
dela (window) yang memuat sejumlah piksel yang
berjumlah ganjil. Nilai median dihitung dengan
cara mengurutkan semua nilai piksel dari window,
lalu mengganti setiap nilai piksel di citra dengan
nilai tengah (median) dari piksel yang berdekatan
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[11-12]. Formula median filter dapat dilihat pada
persamaan (1).

f(-?CJY) = median E(s,t)Sx.y g(S! t) (l)

Dimana:

e f(z,y) merupakan citra hasil dari median fil-
ter

e g(s,t) adalah window yang akan dicari nilai
mediannya.

Window tersebut digeser tiap piksel pada selu-
ruh daerah citra. Pada setiap pergeseran dibuat
window baru dengan cara mengganti titik tengah
pada window denga nilai median pada window
tersebut [13-14]. Setelah proses median filter di-
lakukan, selanjutnya dilakukan proses tresholding
yang dapat dilihat pada persamaan (2).

1- |F[(ny) *Bi(x:LVN > A
0, Lainnya

Fgi(x,y) = { ()

Dimana:

e ['g;(x,y) merupakan citra foreground, F; (z,y)
adalah frame ke-i.

e B;(z,y) adalah frame sebelumnya (frame
background).

e A adalah nilai treshold yang diinginkan.

Proses tresholding dilakukan untuk mendapatkan
citra foreground dari frame seperti pada Gambar 2.
Tahapan terakhir adalah melakukan pendeteksian
kendaraan dengan membuat bounding box yang be-
rasal dari kontur citra foreground.

Gambar 2: Citra Foreground

Hasil Penelitian

Berdasarkan tahapan peneitian, data yang digu-
nakan merupakan video yang direkam di wilayah tol
Bintara Bekasi. Untuk mendeteksi kendaraan terse-
but, digunakan metode median filter. Median filter
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digunakan untuk menghilangkan noise pada citra
hasil selisih frame terbaru dengan frame sebelum-
nya. Tahapan kedua adalah melakukan treholding
untuk mendapatkan citra foreground. Tahapan ter-
akhir adalah melakukan bounding bor pada citra
foreground sehingga objek kendaraan yang bergerak
akan terdeteksi melalui bounding box tersebut yang
dapat dilihat pada Gambar 3.

Gambar 3: Citra Hasil Bounding Box

Hasil Evaluasi

Dalam penelitian ini, evaluasi hasil pendeteksian
kendaraan dilakukan dengan menghitung presisi,
recall and akurasi dengan menggunakan persamaan
(3), (4) dan (5) [4][15][16].

TP

presisi = Tprrp 100% (3)
recall = —— x 100 (4)
TP+FN
akurasi = —— % % 100 (5)
TP+TN+FP+FN
Dimana:

e TruePositive (TP) merupakan kondisi ketika
sebuah kendaraan terdeteksi di keadaan sebe-
narnya dan terdeteksi juga pada sistem.

e False Positive (FP) merupakan kondisi ketika
tidak ada kendaraan terdeteksi dalam
keadaan sebenarnya akan tetapi dinyatakan
kendaraan pada sistem.

e FalseNegative (FN) merupakan kondisi ketika
kendaraan terdeteksi pada keadaan sebe-
narnya tetapi tidak dinyatakan pada sistem.

e TrueNegative (TN) merupakan keadaan
ketika tidak ada kendaraan terdeteksi dalam
keadaan sebenarnya dan tidak dinyatakan
pada sistem.

Berdasarkan pengujian diperoleh bahwa terdapat
34 kendaraan yang terdeteksi di kondisi sebenarnya
dan dinyatakan kendaraan di sistem (TP) seperti
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pada Gambar 4. Terdapat 5 kendaraan yang terde-
teksi di keadaan sebenarnya tetapi tidak dinyatakan
di sistem (FN) seperti pada Gambar 5. Terdapat
4 citra ketika tidak ada kendaraan yang terdeteksi
dalam keadaan sebenarnya tetapi dinyatakan di sis-
tem (FP) seperti pada Gambar 6.

Dengan menggunakan persamaan (3), (4) dan
(5), dilakukan evaluasi untuk mendapatkan presisi,
recall dan akurasi seperti pada Tabel 1.

Tabel 1: Hasil Evaluasi dari Metode Median Filter
dan Metode GMM (Metode Terdahulu)

Indikator Median Filter GMM
(Terdahulu)
TP 34 109
N [0} 0
FP 5 17
FN 4 18
Akurasi 79,0697% 75,69%
0, 0,
Gambar 4: Contoh Citra True Positive ( 17 dari 34 gfeiﬂ ggj‘;gjﬂj: 8865”5802769&

Citra)

Pada Tabel 1, nilai presisi, recall dan akurasi da-
pat dihitung menggunakan persamaan (3), (4) dan
(5) yaitu:

TP
Presisi = m x 100%

34
= m x 100%
34
= 39 x100%
Gambar 5: Contoh Citra False Negative (FN) = 87,1794%
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Recall = x 100%

T
(TP + FN)

- " 9
Gita x 100%

o34 100%
= 35 X 0

=89,4736%

(TN + TP)
(TN + TP + FN + FP)

B (0 +34)
- (043445+4)

_ 3 100%
=13 % o

= 79,0697%

Akurasi = x 100%

x 100%

Dapat dilihat bahwa nilai presisi sebesar
87,1794%, nilai recall sebesar 89,4736% dan ni-
lai akurasi sebesar 79,0697%. Jika dibandingkan
dengan metode sebelumnya yaitu dengan metode
Gaussian Mizture Model (GMM), nilai presisi,
recall dan akurasi dengan menggunakan metode
median filter lebih besar dibanding dengan metode
GMM. Selain itu metode median filter memiliki per-
hitungan yang tidak kompleks dibandingkan den-
gan metode GMM.

Penutup

Pada penelitian ini dilakukan pendeteksian
kendaraan di wilayah tol Bintara Bekasi den-
gan menggunakan metode median filter dan
tresholding. Penelitian ini dilakukan untuk mem-
bantu pihak keamanan dalam mengawasi lalu
lintas.  Berdasarkan hasil penelitian diperoleh
kendaraan terdeteksi di keadaan sebenarnya dan
dinyatakan sebagai kendaraan di sistem sebanyak
34 kendaraan, kendaraan terdeteksi di keadaan
sebenarnya tetapi tidak dinyatakan pada sistem
diperoleh sebanyak 5 dan tidak ada kendaraan
terdeteksi dalam keadaan sebenarnya tetapi diny-
atakan kendaraan di sistem diperoleh sebanyak 4.
Berdasarkan hasil tersebut diperoleh nilai presisi
sebesar 87,1794%, recall sebesar 89,4736% dan
tingkat akurasi sebesar 79,0697%.

Untuk penelitian yang akan datang ditam-
bahkan fitur penghitung kecepatan kendaraan yang
melalui tol Bintara dan ditambahkan juga fitur
klasifikasi jenis kendaraan.
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