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PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Dalam era transportasi yang semakin maju, mobiljadersalah satu pilihan
yang banyak diminati masyarakat. Semakin banyakmnydah penduduk pada suatu
negara, ikut mempengaruhi banyaknya permintaan p&arbelian mobil. Salah satu
masalah yang dapat dirasakan seiring dengan malirakmya mobil adalah
keterbatasan lahan parkir. Oleh karena itu pihaklpiyang membutuhkan lahan
parkir, mempunyai solusi dengan memakai sistemipdrkiap lantai dalam gedung
bertingkat. Tentunya permasalahan tidak berhemtipsa disana, banyak pengguna
parkir yang mengeluh karena kesulitan didalam p#mcatempat parkir kosong.
Beberapa metode telah ditawarkan dalam mengatasiagalahan ini, salah satunya
dengan memakai teknologi penginderaan jauh

Teknologi penginderaan jauh berbasis kamera saateérupakan salah satu
masukan penting dalam pengolahan citra digitalhQdarena itu analisis di dalam
pengolahan citra digital menjadi kebutuhan yangtgreating. Analisis digital tidak
hanya menawarkan waktu pengolahan data yang ceaatun juga menawarkan
analisis yang akurat seiring dengan berkembangriyetogi dan ilmu pengetahuan.

Salah satu analisis dalam pengolahan citra digadalah segmentasi.
Segmentasi dapat menjadi sebuah analisis awalgiadaebelum dilakukan analisis
lanjut. Segmentasi memiliki keunggulan dari padaliais yang berbasis piksel
tunggal. Segmentasi merupakan analisis yang dagbatrja pada sekelompok piksel
dengan berbasiskan kepada nilai dan ruang spesialny

Secara umum segmentasi dapat dibagi menjadi tigampek yaitu
segmentasi berdasar klasifikasi (classification edasegmentation), Segmentasi
berdasar tepi (edge based segmentation), dan stagné&erdasar daerah (region

based segmentation). Segmentasi berdasar klasifilatah proses segmentasi yang



dilakukan dengan cara mencari kesamaan dari ukigdentu pada nilai piksel,
Segmentasi berdasar tepi adalah proses segmeatagrdtujuan untuk mendapatkan
batas tepi antar obyek. Sementara itu segmentedads daerah adalah segmentasi

yang dilakukan guna mendapatkan daerah yang dsklggai obyek.

Pengolahan citrarfage processingdimana metode ini telah diaplikasikan di
semua bidang. Dari bidang kedokteran sampai bidarder. Pengolahan citra
digunakan untuk memproses citra atau gambar def@an memanipulasinya

menjadi data gambar yang diinginkan untuk mendapatkformasi tertentu..

Dalam pemrosesan citra, obyek yang dapat diguns&agat luas dan bebas
sesuai kebutuhannya. Dalam aplikasinya ,untuk mahg®byek untuk suatu
keperluan tertentu pada umumnya menggunakan swaterk untuk menangkap
Image obyek yang diolah . Obyek yang diambil dagaoyek akhir ini adalah mobil
yang di deteksi dari jarak jauh sehingga dapatikktdhui dari luar ada tidaknya
tempat kosong untuk parkir, dengan perwakilan bpardinjuk.

1.2. Rumusan Masalah

Masalah yang ditangani pada tugas akhir ini, memakagolahan citra
sebagai metode untuk sistem penuntun parkir. Dengausan sebagai berikut:

a. Mengambil gambar mobil yang dideteksi dengan mengkan web
kamera.

b. Membuat program pendeteksi parkir dengan menggunaletode
pengolahan citra digital.

c. Menginterpretasi ada nya mobil atau tidak pada &mang di-
jadikan acuan.

1.3. Batasan Masalah
Dalam perencanaan dan penyusunan skripsi ini diggnl batasan masalah

sebagai berikut:



a. Memakai 1 kamera dalam menangkap citra

g

Benda yang di ukur tidak terlalu jauh sehingga, loamya dapat
dengan jelas ditangkap oleh kamera web
c. Kamera statis (tidak bergerak).
d. Pengambilan contoh citra, dilakukan di dalam ru@ntup (indor)
e. Tidak memperhitungkan ketinggian kamera.
f. Intensitas cahaya tidak terlalu rendah.
1.4. Tujuan
Tujuan dari tugas akhir ini adalah mengembangkdiikesp pengolahan citra
digital untuk untuk alternatif baru di dalam sistpenuntun parkir.
15. Manfaat
Manfaatnya dari penulisan tugas akhir ini adalah:
a. Bagi penulis
Mengembangkan ilmu pengetahuan yang diperoleh dan
mempraktikkan untuk menyelesaikan permasalahan yamiul
dalam keadaan sebenarnya.
b. Bagi masyarakat
Memberikan kemudahan bagi masyarakat agaatdapengetahui
keadaan di dalam tempat parkir dalam suatu tengyaludr..
1.6. Sistematika Penulisan
Sistematika penulisan dalam penulisan skripsidaiah sebagai berikut:
BAB | Pendahuluan
Memuat latar belakang, rumusan masalah, batasanalahas tujuan,
metodologi pembahasan, dan sistematika penulisan.
BAB Il Dasar teori
Membahas teori-teori yang mendukung dalam peramcadgn pembuatan
aplikasi
BAB Il Metodologi
Berisi tentang metode penelitian yang digunakamrdgberancangan dan

pengujian sistem.



BAB IV Analisis kebutuhan dan Perancangan
Membahas tentang analisa kebutuhan dari sistenkelaodian merancang
hal-hal yang berhubungan dengan analisa tersebut.

BAB V Implementas
Bagian ini berisi penjelasan tentang implemetasigyaelah dilakukan
(Sistem operasi, perangkat keras dan bahasa peanmragryang digunakan)
dan batasan-batasan implementasi.

BAB VI Pengujian dan Analisis
Bagian ini berisi penjelasan tentang strategi pgagyunit, integrasi dan
validasi) dan teknik pengujian yang dilakukan. Rigkan juga seluruh
kasus uji beserta hasil pengujiannya.

BAB VIl Penutup
Bagian ini berisi kesimpulan dan saran. Kesimputidasarkan atas

pengujian dan analisis yang dilakukan di dalame¢sgeenelitian.



BAB Il
DASAR TEORI

21. Pengolahan Citra

Informasi adalah salah satu dari kebutuhan dasanusiea Dalam
perkembangannya, informasi bisa di kelompokkan awkrjermacam-macam jenis.
Salah satu dari jenis informasi adalah gambar. Ganmbemiliki keuntungan
dibanding bentuk informasi teks. Sebuah gambar tday@mjelaskan lebih banyak
daripada berlembar-lembar tulisan. Dalam perkemdwamgn, gambar bukan lagi
sekedar penyampai informasi, tetapi dapat juga awergenarik perhatian. Karena
penggunaan gambar membawa keuntungan dalam peniydpamasi, media- media
yang dahulu hanya menggunakan teks mulai menambajaabar.

Seperti layaknya bentuk informasi yang lain, gantbatadang perlu di olah
terlebuh dahulu sebelum disajikan. Saat ini medegim informasi, dalam bentuk
penyajian apapun, banyak menggunakan teknologitatligialam pengolahan
informasinya, termasuk didalamnya pengolahan gambar

Bidang-bidang yang menunjang pengolahan citra hdaaputer grafik dan
sistem visual. Komputer grafikelalui pemrograman grafik menghasilkan citra dari
bentuk geometri yang primitif seperti titik, galisus dan garis lengkung. lingkaran
dan bentuk-bentuk dasar geometri lainnya. Kompgtafik memainkan peranan
penting dalam visualisasi damwirtual-reality. Sedangkan sistem visual bekerja
sebaliknya, menduga bentuk geometri primitif dan Einnya yang merupakan
penyederhanaan dari citra asal yang sifatnya lkbihpleks. Jadi komputer grafik
memadukan unsur-unsur pembentuk citra untuk membkesiiau mensintesa citra
sedangkan sistem visual mengerjakan hal kebalilkamyajtu menganalisa citra dan
terkadang menguraikannya menjadi bentuk-bentuk Yelnih sederhana, agar dapat

dinilai secara kuantitatif



2.2. Geometri Citra

Untuk dapat mengerti dan melakukan operasi pengolaiira, pertama kali
harus dipahami dengan baik apa dan bagaimanasg#datitra itu sendiri. Ada dua
hal penting dan sangat mendasar pada proses perkbemitra yang harus dipahami
dan selanjutnya sangat perlu untuk terus diingatuy

« Geometri formasi citra yang menentukan lokasi suaitik dalam

pemandangan yang diproyeksikan pada bidang cara, d

» Fisik cahaya, yang menentukan kecerahan suatu p#idta bidang citra

sebagai fungsi pencahayaan pemandangan dan &fgpesimukaan.

Untuk lebih memahami syarat pembentukan suatu ditratas, bayangkanlah
bahwa anda mempunyai sejumlah batu kerikil yangvaera-warni. Bila anda
sebarkan begitu saja sejumlah batu kerikil tadamiakebidang tanah, tidak akan
terbentuk suatu citra yang bermakna. Tetapi bitltaanenyusunnya sedemikian rupa,
sehingga masing-masing kerikil mempunyai posidgeteu, mungkin akan terbentuk
suatu citra yang bermakna. Demikian pula bila sasoya diubah mengikuti pola
yang lain, mungkin akan terbentuk citra yang laitap Itulah pentingnya formasi

atau susunan titik-titik pembentuk citra dengarakikya masing-masing.

Model dasar untuk proyeksi suatu titik pada pemagda ke dalam bidang
citra diperlihatkan pada Gambar 2.1. Pada model pusat proyeksi sistem
pembentukan citra berpotongan dengan titik awalldardinat sistem tiga-dimensi,
yaitu x, y dan z. Posisi horizontal diwakili olehposisi vertikal oleh y dan jarak dari
kamera ke suatu titik obyek oleh z. Garis pemandandari suatu titik dalam
pemandangan adalah sebuah garis yang menyentkhetiebut dan titik pusat
proyeksi, sedangkan jarak dari titik ke kamera diakan dengan z, yang sejajar
dengan sumbu z. Dalam sistem optik pada kamera gasgngguhnya, citra hasil
pembentukan berada di belakang pusat proyeksi dgagak. Untuk memudahkan,
dalam ilustrasi ini diasumsikan bahwa bidang diteaada di depan pusat proyeksi

seperti diperlihatkan pada Gambar 2.2.
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Gambar 2.1 Diagram proyeksi pembentukan citra di belakang posayeksi
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Gambar 2.2 Diagram proyeksi pembentukan citra di depan pusatgksi

Jarak suatu titiKx,y,z)dalam pemandangan dari sumbu z dinyatakan dengan
r=V(x*+y?), sedangkan jarak titik hasil proyeksi pada cfi‘a’) dinyatakan dengan

r=V(x'*+y?). Selanjutnya terdapat hubungan:



Aty 2.2.1)
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Dengan demikian posisi suatu titik di dalam cititaedikan dengan persamaan
berikut:
W=ty (2.2.4)
2
_f
y'= S y (2.2.5)

Uraian di atas mengasumsikan bahwa pusat proyelsnpmnyai titik
pertemuan pada titik awal dari sumbu tiga-dimeDsilam operasi pengolahan citra
pada sistem visual titik awal bidang citra terlef@kda posisi kiri atas. Dengan
demikian koordinat pada bidang citra merupakan dioat absolut. Ini perlu diingat
dengan baik karena berbeda dengan koordinat ygrakali pada ilmu matematika
yang sudah dipahami dengan baik, yaitu titik awaks grafik berada pada sudut kiri

bawah.

2.3. Euclidean Distance

Jarak Euclidean dapat dianggap sebagai jarak yalmggmpendek antara dua
titik dan pada dasarnya sama halnya dengan peresafdhagoras ketika digunkan
didalam dua dimensi. Secara matematis dapat diadmididalam persamaan (1)
berikut

d!i;il = \/ %31 - Xj1|2 + X - szz T oaee Xy - Xjnz



Dimana d(i, j) = jarak antara 2 titik
Xin = koordinat titik pertama
Xin = koordinat titik kedua

Gambar 2.3 merupakan representasi dari jarak tatdieki dua titik :

Jarak terdekat

antara 2 titik

(fungsi phytagoras)

Gambar 2.3 Fungsi Euclidian

2.4.  Delphi

Borland Delphi atau disebut Delphi merupakan pétahg lunak
pengembangan aplikasi di lingkungan Windows. Péingnak ini dapat digunakan
untuk membuat aplikasi dari permainan basis datgda pembuatan citra digital.

Ide munculnya dhelphi sebenarnya berasal dari bapemrograman yang
cukup terkenal, yaitu Pascal. Bahasa Pascal seatih diciptakan pada tahun 1971
oleh ilmuwan dari swiss, yaitu niklaus wirth. Nanpascal diambil dari ahli
matematika dan filsafat dari Prancis, yaitu Bld&sscal (1623-1662).

Sejak itu muncul beberapa versi Pascal diantardnybo Pascal yang dirilis
oleh Borland Internasional tahun 1983. Turbo Pag@at) muncul pertama kali hanya
bisa dijalankan di sistem operasi DOS. Namun paglkembangan selanjutnya
Turbo Pascal juga bisa berjalan di Windows 3.xwaitrbo Pascal For Windows.

Karena pemrograman Windows dengan Turbo Pascasadicakup sulit,
akhirnya Borland internasional mengembangkan baRasaal yang bersifat visual.
Hasil dari pengembangan ini adalah di rilisnya ph&l Perkembangan delphi tidak
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berhenti sampai disitu dalam tahun-tahun berikutmydand merilis beberapa versi
pengembangan dhelphi. Sampai Delphi 7 dan DelplkiaBam pembuatan program
citra digital disini digunakan Delphi 7 sebagaita@fre pendukung.

2.5 Mobil

Benda yang dideteksi dalam aplikasi penuntun paihgan menggunakan
metode pengolahan citra digital ini adalah mobdnigak definisi yang berhubungan
dengan mobil, oleh sebab itu perlu diketahui bagasndefinisi kendaraan bermotor
secara umum dan mobil secara khusus.

Kendaraan bermotor adalah kendaraan yang digerakkanperalatan teknik
yang berada pada kendaraan itu. Dalam hal inialterdluas pengertian antara
kendaraan bermotor dan mobil yang dipakai sebagdi &asus dalam pengerjaan
tugas akhir iniMobil penumpang adalah setiap kendaraan bermotay gldengkapi
sebanyak-banyaknya 8 (delapan) tempat duduk tigaknasuk tempat duduk
pengemudi, baik dengan maupun tanpa perlengkapagapgkutan bagasi, sehingga
bisa dimungkinkan untuk memakai fasilitas parkirddiam gedung. Selain itu, ada
klasifikasi lain dari mobil yaitu mobil barang dama mobil barang adalah setiap
kendaraan bermotor selain dari yang termasuk dklasifikasi sepeda motor, mobil
penumpang maupun mobil bus. Kendaraan hhusus akiaftalaraan bermotor selain
daripada kendaraan bermotor untuk penumpang dadakssn bermotor untuk
barang, yang penggunaannya untuk keperluan khusws raengangkut barang-
barang khusus.

Penjelasan masalah spesifikasi minimum mobil urterkpat parkir akan
dijelaskan pada sub-bab berikutnya.

26  Tempat Parkir

Parkir adalah keadaan tidak bergerak suatu kenugeasy tidak bersifat
sementara. Berhenti adalah keadaan tidak bergeatit kendaraan untuk sementara
dengan pengemudi tidak meninggalkan kendaraanit&agarkir adalah lokasi yang
ditentukan sebagai tempat pemberhentian kendaraag tydak bersifat sementara

untuk melakukan kegiatan pada suatu kurun waktonpBe parkir di badan jalan, (on
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street parking) adalah fasilitas parkir yang memgdpan tepi jalan. Fasilitas parkir di
luar badan jalan (off street parking) adalah feslparkir kendaraan di luar tepi jalan
umum yang dibuat khusus atau penunjang kegiatag gapat berupa tempat parkir
dan/atau gedung parkir. Jalan adalah tempat jaag diperuntukan bagi lalu lintas
umum.

Satuan ruang parkir (SRP) adalah ukuran luas éfektiuk meletakkan
kendaraan (mobil penumpang, bus/truk, atau sepedarntermasuk ruang bebas
dan lebar buka pintu. Untuk hal-hal tertentu bdapa penjelasan, SRP adalah SRP
untuk mobil penumpang. Jalur sirkulasi adalah tdmpang digunakan untuk
pergerakan kendaraan yang masuk dan keluar dalitafsparkir. Jalur gang
merupakan jalur antara dua deretan ruang parkig yerdekatan. Kawasan parkir
adalah kawasan atau areal yang memanfaatkan baldnsebagai fasilitas parkir
dan terdapat pengendalian parkir melalui pintu kasu

Berdasar pedoman teknis penyelenggaraan fasili@dkirpyang telah
ditetapkan oleh departemen perhubungan Direkturdraénperhubungan darat,

terdapat beberapa ukuran kebutuhan ruang parkig gda pada tabel berikut.

Tabel 1.1 Ukuran Kebutuhan Tempat Parkir

Peruntukan Satuan Kebutuhan
(SRP untuk mobil penumpang)| Ruang Parkir

Pusat Perdagangan

- Pertokoan SRP / 100 m2 luas lantai efekti 35.75
- Pasar Swalayan SRP / 100 m2 luas lantai efekti

. Pasar SRP /100 m2 luas lantai efektif 5>+
Pusat Perkantoran SRP /100 m2 luas lantai 1,5-3,5

- Pelayanan bukan umum | SRP /100 m2 luas lantai
- Pelayanan umum

Sekolah SRP / mahasiswa 0,7-1,0
Tempat Penginapan SRP / kamar 02-1,0
Rumah Sakit SRP / tempat tidur 02-13

Bioskop SRP / tempat duduk 0,1-04
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Penentuan satuan ruang parkir atau SRP, yangdidddskan pada
penjelasan sebelumnya, mempunyai beberapa ketettegmtuan SRP untuk mobil

dijelaskan pada gambar berikut :

Gambar 2.4 Dimensi Kendaraan Standar untuk Mobil Penumpang

a = jarak gandar

h = tinggi total

b = depan tergantung

B = lebar total

¢ = belakang tergantung
L = panjang total

d = lebar

Ruang bebas kendaraan parkir diberikan pada aeerallaan longitudinal
kendaraan. Ruang bebas arah lateral ditetapkan geataposisi pintu kendaraan
dibuka, yang diukur dari ujung terluar pintu ke dadkendaraan parkir yang ada di
sampingnya. Ruang bebas ini diberikan agar tidajade benturan antara pintu
kendaraan dan kendaraan yang parkir di sampingaga paat penumpang turun dari
kendaraan.

Ruang bebas arah memanjang diberikan di depan akasnd untuk

menghindari benturan dengan dinding atau kendayaag lewat jalur gang (aisle).
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Jarak bebas arah lateral diambil sebesar 5 cm alak pebas arah longitudinal
sebesar 30 cm.

Ukuran lebar bukaan pintu merupakan fungsi kargttkeipemakai kendaraan
yang memanfaatkan fasilitas parkir. Sebagai conlgtar bukaan pintu kendaraan
karyawan kantor akan berbeda dengan lebar buka#n gendaraan pengunjung
pusat kegiatan perbelanjaan. Dalam hal ini, kareile pengguna kendaraan yang

memanfaatkan fasilitas parkir dipilih menjadi tggperti pada tabel berikut.

Tabedl 1.2 Lebar Bukaan Pintu Kendaraan

Jenis Bukaan Pintu Pengguna dan/atau Peruntukan Golongan
Fasilitas Parkir

Pintu depan/belakang terbuka Karyawan/pekerja kantor
tahap awal 55 cm. - Tamu/pengunjung pusat kegiatan
perkantoran,perdagangan,
pemerintahan

Pintu depan/belakang terbuk&engunjung tempat
penuh 75 cm olahraga, pusat hiburan/ Il
rekreasi, hotel, pusat perdagangan
eceran/swalayan,

rumabh sakit, bioskop

Pintu depan terbuka penuh
dan

ditambah untuk pergerakan| Orang cacat
Kursi
roda

Berdasarkan atas 2 tabel di atas penentuan SRR omibil penumpang
diklasifikasikan menjadi tiga golongan, seperti yahtunjukkan pada tabel berikut.



Tabel 1.3 Penentuan Satuan Ruang Parkir

Jenis Kendaraan Satuan Ruang Parkif)(m
1. a. Mobil penumpang untuk golongan | 2,30 x 5,00
b. Mobil penumpang untuk golongan Il 2,50 x 5,00
c. Mobil penumpang untuk golongan I 3,00 x 5,00
2. Bus/truk 3,40 x 12,50
3. Sepeda motor 0.75 x 2.00

Besar satuan ruang parkir untuk mobil seperti glitkkan pada gambar
sebagai berikut.

B =170 al= 10 By = 250
0 =65 L = 470 Ly = 500 SRP
R = 50 al= 20

Ta

T Am— A—

HE =2 L

I

J —_ —_
af
1
Gambar 2.5 Satuan Ruang Parkir (SRP) untuk Mobil Penumpaataa cm)
Keterangan :
B = lebar total kendaraan L = panjtotgl kendaraan

O = lebar bukaan pintu al, a2 = jarak belak longitudinal
R = jarak bebas arah lateral
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BAB Il
METODE PENELITIAN

Metodologi penelitian merupakan tahap-tahap peaelityang dilakukan
untuk memperoleh pemecahan masalah. Metodologi ydimggnakan dalam
penyusunan tugas akhir antara lain: studi litera@malisis dan perancangan,

implementasi, pengujian, dan pengambilan kesimpulan

3.1.  Studi Literatur
Melakukan studi literatur yaitu dengan pengumpudan pendalaman bahan
pustaka yang dibutuhkan dalam penyelesaian tudasiak Bahan pustaka tersebut
membahas tentang:
1. Dasar image processing.
2. Citra digital dengan menggunakan delphi.
3. Sistem deteksi obyek.

3.2. Penentuan Analisisdan Perancangan

Pada analisis dan perancangan terdiri dari dug tghidu analisis kebutuhan
perangkat lunak yang mencakup spesifikasi kebutudistem, serta tahap kedua
adalah perancangan perangkat lunak sistem penpatiit dengan pengolahan citra
digital dengan menggunakan Delphi.

Untuk merancang software citra digital ini, perlitedtukan spesifikasi
perangkat keras dan perangkat lunak yang digunéqaesifikasinya adalah sebagai
berikut:

Perangkat Keras:
* 1 unit PC dengan spesifikasi tertentu, yang diganakebagai pembuat
perangkat lunak citra digital.

» Kamera (kamera digital, kamera ponsel atau kamelg w

16
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e Scanner (dipakai untuk memasukkan data gambar &mdglc dalam
pengujian secara manual)
* Monitor (digunakan untuk menampilkan data hasilgudghan citra)
Perangkat Lunak:
* Dhelpi 7

3.3. Gambaran Umum Sistem
Perancangan sistem ini diperlukan untuk mengetastem yang digunakan

dalam tugas akhir ini dengan pengolahan citra aligian juga alat bantu yang

digunakan.
» Kamera : Alat yang digunakan untuk mengambil aiogek.
* Program : Perangkat lunak yang digunakan untuk mgrakasi citra di

dalam komputer
* Board : Alat atau monitor yang digunakan untuk amepilkan hasil

dari manipulasi citra digital

3.4. Block Diagram Sistem

Kamera Data citra Pengolahan Menampilkan

menangkap dikirim ke
citra kompute progran progran

\ 4

data hasil olahan

A 4

data citra oleh

\4

Gambar 3.1 Proses Kerja Sistem

3.5. Implementas
Pada proses implementasi, dilakukan pembuatan dimggn implementasi
untuk melakukan spesifikasi sistem. Kegiatan yatakdkan adalah menerjemahkan

dari bentuk perancangan yang ada dalam bentukgroBelphi.
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3.6. Pengujian

Pengujian dilakukan untuk menemukan kesalahan asgliang dibuat,
sehingga sebelum aplikasi yang dibuat digunakarh glengguna aplikasi ini
diharapkan dapat sedikit mungkin atau bahkan tiddl kesalahan pada saat
digunakan nantinya. Pengujian yang dilakukan padad&a, kemudian di ambil

gambarnya dan di uji dengan menggunakan softwaeedigital yang telah dibuat

3.7. Pengambilan Kesimpulan dan Saran

Berisi kesimpulan-kesimpulan yang diperoleh darisilhgperancangan,
implementasi, dan pengujian untuk menjawab perumusesalah yang telah
disebutkan pada bab pendahuluan serta saran yanguh@enulis sangat diperlukan

untuk pengembangan aplikasi ini pada masa yangadamg.



BAB IV
PERANCANGAN

Perancangan perangkat lunak. dilakukan untuk measb&éngkah-langkah
yang dilakukan seperti analisis kebutuhan, peragaarkerja, prinsip kerja program
untuk dilanjutkan pada bab-bab berikutnya. Pada ibajuga membahas proses
deteksi obyek yang menjadi pokok utama, metode kuntendapatkan intensitas
warna, dan penulisan informasi intensitas warnamdgenulisan tugas akhir ini.

41  AnalisisKebutuhan

Dalam tahap ini, yang perlu dilakukan adalah meswfifikasi tiap kebutuhan
informasi yang diberikan pada para pemakai patiin @arang yang mengoperasikan
program ini. Dengan adanya analisis kebutuhan ilmrdpkan dapat menampilkan
hasil dari tempat parkir yang terisi atau kosomfirsgga para pemakai parkir dapat
memilih slot mana yang bisa digunakan untuk parkir.

Program ini dibentuk untuk memberikan informasi gemai pemakaian
ruang parkir yang kosong, sehingga bisa digunaRata yang digunakan adalah data
berdasarkan hasthpturekamera dan pengolahan intensitas warna.

4.1.1 Perancangan Sistem
Perancangan sistem merupakan tahap awal darigaergen perangkat
lunak. Perancangan ini dilakukan untuk mengetalplikasi sistem yang dibuat
secara umum. Perancangan sistem ini didahului depgadefinisian pelaku atau
user yang menggunakan progam penuntun parkir delegaik pengolahan citra dan
juga alat bantu yang digunakan, yaitu:
1. User : Pelaku yang mengambil citra dan juga menkan program dengan

tujuan untuk mengetahui dan mengecek tempat pgakig kosong
atau terisi oleh mobil

19
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2. Kamera : Alat yang digunakan user untuk mengamabihlgar dari tempat
parkir.

3. Program : Perangkat lunak yang digunakan untuk etahgi jumlah dan
posisi masing-masing mobil.

4. Media pendukung lain yang selanjutnya dijelaskataub-bab berikut.

Diagram konteks adalah sebuah diagram sederhara yp@mggambarkan
hubungan dengan entitas luar, masukan dan kelwmarsistem. Diagram konteks
aplikasi penuntun parkir dengan metode pengolaltea digital seperti ditunjukkan

pada gambar 4.1.

Klik Button Capture

Sistem Penuntun

User

Parkir

A

Informasi Parkiran

Diagram Konteks

4.1.3 CaraKerjaSistem
Cara kerja dari aplikasi penuntun parkir dengangpkrhan citra digital
seperti ditunjukkan adalah sebagai berikut:
1. User atau dalam hal ini adalah operator yanggomerasikan program,
menekan tombol capture pada form yang telah dikadia
2. Gambar yang telah diambil oleh kamera diguna&ragai masukan untuk
perangkat lunak yang telah disediakan seperti giklkian pada gambar 4.2
terhadap slot parkir yang ditunjukkan pada gambar Untuk slot parkir
pada aplikasi ini, dibatasi 6 slot dimana terdgpb&blom dan 3 baris slot
parkir. Keterangan lebih lanjut untuk slot parkini idibahas pada

penjelasan lebih lanjut.
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3. Keluaran program adalah informasi parkir, dimeardapat 2 kemungkinan
yaitu, slot parkir telah terisi atau slot parkir sitakosong. Tambahan pada
keluaran adalah besarnya intensitas warna padgatkir sehingga bisa

diketahui pula besar kecil nya obyek yang menengadti slot parkir.

' kamera

il

P

Proses Pengambilan Gambar dengan Menggunakan Kamera tampak

samping

Slot parkir yang menjadi simulasi pada aplikasi nypgun parkir dengan

metode pengolahan citra digital ini seperti ditkdkpn pada gambar berikut ini

4.2  DataFlow Diagram

Untuk menelusuri bagaimana masukan dan keluarantidp proses yang
menggunakan aplikasi penuntun parkir dengan pehgola citra digital,
menggunakan satu metode yalata Flow DiagranfDFD). DFD untuk aplikasi

penuntun parkir dengan pengolahan citra digitabgegitunjukkan pada gambar 4.3.
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Klik Button Capture

User

2
Perbandingan
Intensitas
Gambar

Informasi Parkiran Data Capture

Data Flow Diagram level 1 Aplikasi Penuntun Parkir dengan

pengolahan Citra Digital

Pada Data Flow Diagram Levell aplikasi penuntun parkir dengan

pengolahan citra digital ini terdiri dari dua presaitu:
1. Proses Capture yaitu proses pengambilan gambhr ppogram dengan

indikasi adanya klik tombol capture pada form y&eigh disediakan.

2. Proses Perbandingan Intensitas Gambar yaitueprpgengolahan data

capture yang pada akhirnya digunakan untuk memderitkformasi pada
user tentang keberadaan slot parkir. Proses inibatkhn pengecekan

intensitas 3 warna dasar yaRed, GreendanBlue.
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4.2.1 DataFlow Diagram level 2 Proses Perbandingan I ntensitas Gambar

Data Gambar

21
Proses Pengecekan
Piksel

Data Gambar

2.2
Proses Rata-rata
Intensitas RGB

Data Gambar

2.3
Proses Manipulasi
Intensitas RGB

Informasi Parkiran

Gambar 4.4 Data Flow Diagramlevel 2Proses Perbandingan Intensitas Gambar

PadaData Flow Diagram level Proses Perbandingan Intensitas Gambar ini
terdiri dari 3 proses yaitu :
1. Proses Pengecekan Piksel yaitu proses untuk et&mg intensitas per

piksel pada gambar.

2. Proses Rata-rata Intensitas RGB yaitu proseskumierata-ratakan nilai
masing-masing masing intensitRed GreendanBlue pada tiap-tiap slot
parkir.

3. Proses Manipulasi Intensitas RGB yaitu prosetikurmemanipulasi
perhitungan rata-rata intensitas yang telah didapasebelumnya. Proses
perhitungan ini yang pada akhirnya digunakan umekentukan keluaran

keseluruhan dari seluruh proses.
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4.3  Diagram Alir Sistem

Untuk mengetahui jalannya program secara detaland suatu proses di
dalam aplikasi penuntun parkir dengan pengolah#&a digital ini, menggunakan
satu metode yang umum dipakai dalam bentuk pemragraederhana maupun yang
rumit yaitu Diagram Alir sistem. Diagram Alir Sisteuntuk aplikasi penuntun parkir

dengan pengolahan citra digital ditunjukkan padalsab sub-bab berikut.

4.3.1 Diagram Alir untuk Proses Pengecekan Piksel

‘ Ambil file capture ‘

|

for height=height_min ; height<= height_max ; Salah
height++

l Benar

for width=width_min ; width<= Salah
width_max ; width++

Benar

A 4

RGB = image1.Canvas.Pixels
[height,width]

v

R =getRvalue(RGB);
G =getGvalue(RGB);
B =getBvalue(RGB);

v

totalR = average_R;
totalG = average_G;
totalB = average_B;

Cetak
totalR;
totalG;
totalB;

Gambar 4.5 Diagram Alir untuk Proses Pengecekan Piksel
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Algoritma untuk proses pengecekan piksel pada gadHda dijelaskan pada

point-point berikut:

1. Mengambil file hasil capture

2. Menentukan koordinaheight untuk 1 coverage area dengan batas
height_min dan height_max.

3. Menentukan koordinatidth dengan batas width_min dan width_max.

4. Nilai height dan width tersebut disimpan dalam satu variabel matriks
bernama RGB yang dikemas dalam fungsi yang telskddikan oleh
Delphi yaitu *.canvas

5. Proses selanjutnya adalah memisahkan nilai Rda®, B dalam suatu
variabel terpisah.

6. Mengambil nilai rata-rata R, G dan B pada sata.aMasing-masing
dimasukkan ke dalam variabel totalR, totalG daal Bt

7. Mencetak nilai totalR, totalG dan total B untolengetahui kesahihan

kebenaran data-nya.



4.3.2 Diagram Alir untuk Proses Manipulas Intensitas RGB

‘ Ambil hasil piksel ‘

if totalR<totalG -3

A 4

totalRG := totalG/totalR; totalRG :=totalR/totalG;
isi;='ada1"; isi:='ada2';

if ((totalRG > 0.7) and Salah
(totalRG < 1.3))

totalRG :=totalG/totalR;
isi:='ada3";

if ((isi = 'ada1") or (isi = 'ada2')and (isi = Salah

'‘ada3d’) and ((totalR > 150) or (totalR < 60)))

Benar

A 4

LoadFromFile('terisi.omp"); ‘ ‘LoadFromFiIe('kosong.bmp');

Y
A

Selesai

Gambar 4.6 Diagram Alir untuk Proses Manipulasi IntensitasBRG
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Algoritma untuk proses Manipulasi Intensitas RGBdgagambar 4.5,

dijelaskan pada point-point berikut:

1
2

3.

. Mengambil file hasil pengecekan piksel

. Membandingkan antara nilai dari totalR dan tGtal

Jika nilai totalR kurang dari totalG, maka vhghtotalRG adalah totalR

dibagi totalG. Indikasi dari keadaan ini dimasukkandalam variabel isi

dan mempunyai nilai ‘adal’.

. Pada keadaan nilai totalR lebih besar dari @tahaka variabel totalRG
adalah totalG dibagi totalR. Indikasi dari keadaamimasukkan ke dalam
variabel isi dan mempunyai nilai ‘ada2’.

. Variabel totalRG mempunyai nilai ambang, yangerdukan dengan
mengambil nilai sedikit dibawah 1 dan sedikit ds&ath Dalam hal ini
ditentukan untuk nilai ambangnya adalah 0,7 sarh3ai

. Jika keadaan ini bernilai benar, maka nilailB®@ langsung diisi dengan
totalG dibagi totalR. Indikasi dari keadaan ini dsukkan ke dalam
variabel isi dan mempunyai nilai ‘ada3’.

. Jika kondisi memenuhi nilai isi salah satu dadal’ atau ‘ada2’ dan nilai
isi adalah ‘ada3’ dan nilai totalR adalah lebih dvedari 150 atau nilai
totalR adalah kurang dari 60, maka ditampilkan keaderisi. Jika kondisi
tersebut tidak terpenuhi, maka ditampilkan keadamsong.



BAB V

IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN

Bab ini membahas mengenai implementasi dan pemgpgangkat lunak
untuk penuntun parkir dengan teknik pengolaham digital. Berdasarkan hasil yang
telah didapatkan dari proses perancangan perangkatk yang telah dibuat.
Implementasi merupakan proses transformasi hasdngangan perangkat lunak ke
dalam kode (coding) sesuai dengan sintaks dari bahasa pemrograman yang
digunakan. Pembahasan terdiri dari penjelasan ngnliagkungan implementasi,
pengambilan gambar, algoritma implementasi dan rapbe kendala dalam
implementasi. Pengujian adalah suatu metode unérigetahui bagaimana sistem ini

berjalan dan juga untuk mengetahui kelemahannya

51 Lingkungan Implementasi

Sistem dibuat dengan menggunakan aplikasi pemragraBorland Delphi.
Sistem diimplementasikan dengan menggunakan sgesiBebagai berikut:
1. Perangkat Keras :

1.1. Komputer

Spesifikasi :
* Processor : AMD Atlhon™ 64 processor 3000+, MMX8 GHz
*  Memory : 1024 MB RAM
« VGA : ATI RADEON HD 4650 480K piksel kamera

1.2. Kamera

Spesifikasi :
e Model : PC Web Camera Sturdy
e Resolusi : 4000 x 3000 piksel
e DataFormat :RGB 24
e Port :2.0

28
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e lluminasi Min : 2.5 LUX
e Lensa : F 2.2/f6.85
* Rasio S/N :>48 db
« Sudut Pandang : 38,622
e Jarak Fokus : 30 mm — tak terhingga
2. Perangkat Lunak :
2.1. Sistem operasi : Microsoft Windows XP SP3
2.2.Bahasa pemrograman: Borland Delphi 7
2.3.Perangkat lunak pendukung :
2.3.1 Microsoft Visio 2003
2.3.2 Microsoft Paint 5.1

5.2  Proses Pengambilan Gambar

Proses pengambilan gambar menggunakan kameraldilakada media abu-
abu yang telah diberi garis-garis pembatas dengaak jtertentu dengan cara
meletakkan posisi kamera tepat diatasnya. Kaméraddpkan kepada titik tengah
dari media, lalu kamera menyimpan keadaan bidapgure Setelah selesai proses
capture gambar, selanjutnya data disimpan di PG paldler yang sama dengan
program aplikasi ini PC memproses data sehingdapdikan hasil untuk sistem

penuntun parkir tersebut. Cara pengambilan gampgantarkan seperti gambar 5.1.

' kamera

rnobil

=-R

Gambar 5.1 Pengambilan Gambar dengan Menggunakan Kamera tasapgikng
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53  Tampilan

Agar para pengguna program dapat mengerti interdiaceperangkat lunak
untuk penuntun parkir dengan teknik pengolahara dtgital maka disertakan pula
beberapa tampilan dasar dan tampilan pada saalarerya program. Tampilan ini
juga digunakan untuk mendukung
53.1 Tampilan awal

Aplikasi ini mempunyai beberapa tampilan panel t&npilan awal memo
yang kosong. Tombol yang ada adalah tombol untukjatenkan program dan

tombol untuk keluar dari program.

Capture dan Deteksi Exit

dlz.

Gambar 5.2 Tampilan awal aplikasi

Sumber : Implementasi dan Pengujian
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5.3.2 Tampilan Pand 1
Pada tampilan ini, dapat mengetahui obyek atawmegang dicapture. Pada

saat program berjalan, panel ini menampilkan apg ytangkap olelweb-camera

Panel 1

Idle,

Gambar 5.3 Tampilan Panel 1

Sumber : Implementasi dan Pengujian

5.3.3 Tampilan Panel 2

Tampilan ini menampilkan hasil setelah programjabem dan menangkap
gambar obyek. Setelah program dijalankan, di dapemel ini terdapat 2 kotak
berwarna hijau dan merah, dimana kotak hijau mdiveéadaan kosong parkir dan

kotak merah mewakili keadaan parkir yang terisi
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/

Panel 2

Gambar 5.4 Tampilan Panel 2

Sumber : Implementasi dan Pengujian

5.3.4 Tampilan Memo
Pada fitur ini, ditampilkan hasil untuk perhitungata-rata Red, Green, Blue,
serta ditampilkan pula hasil perbandingan RGB umhghgetahui hasil perhitungan

final nya setelah program dijalankan.
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Memo
Capture dan Deteksi Exit

Idle.

Gambar 5.5 Tampilan Memo

Sumber : Implementasi dan Pengujian

5.3.5 Tampilan Tombol Capture dan Deteksi
Tombol ini digunakan untuk mergppture gambar sekaligus untuk

mengeksekusi program secara keseluruhan.
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Capture F2 || Tombol untuk

eksekusi pro: ﬁ
s — prog Capture dan Deteksi Eit

Gambar 5.6 Tampilan Tombol Capture dan Deteksi

Sumber : Implementasi dan Pengujian

5.3.6 Tampilan Saat Program berjalan
Setelah program berjalan, dan semua hasil pedaturdimasukkan, maka

didapatkan tampilan sebagai berikut.
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B BEE

Caplure dan Deteksi

T259EFAIW A
66,0798072190561
63,9073562284155
0,337531 32046379
ada
sl
76,8593353992755
75,7046362320391
70,0575529633033
0,3995011 71E501196
a3

- shotd
73,5099362 2398925
735997764681778
68, 3357654094553
0,33575366330873

Ll
12.1010211339156
19.9180044706351
44,3438833570416
1.64597716591129
adal

- gfQtB e
45,1754378662833
19,4036781142028
16.080547652915
2,32819250043233
ada?

<vomeem e Sl
21,6235013208681
25, BET1EE2263755
20,95887522861
1.18700324454579
adad

Gambar 5.7 Tampilan Akhir Aplikasi

Sumber : Implementasi dan Pengujian

54  Pengujian

Sub-bab ini membahas proses pengujian terhadakasplpenuntun parkir
dengan teknik pengolahan citra digital yang telabamgun. Pengujian yang
dilakukan meliputi pengujianwWhite-Box Testingdan Black-Box Testingserta
pengujian intensitas cahayRroses ini perlu dilakukan untuk mengetahui kenerj

sistem apakah telah memenuhi kebutuhan yang ada.

5.4.1 White-Box Testing

Pengujian white-box berfokus pada struktur kontrol program. Test case
dilakukan untuk memastikan bahwa semua statemea jpadjram telah dieksekusi
paling tidak satu kali selama pengujian dan bahaaus kondisi logis telah diuiji.
Pengujian basic path, tehnik pengujian white-boxenggunakan grafik (matriks
grafiks) untuk melakukan serangkaian pengujian yadgpendensecara linear yang
memastikan cakupan. Kesalahan logika dan asumg tidak benar kebanyakan

dilakukan ketika coding untuk “kasus tertentu”. Ohkan kepastian bahwa
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eksekusi jalur ini telah dites. Asumsi bahwa adakgmungkinan terhadap eksekusi
jalur yang tidak benar. Dengamhite boxtesting dapat ditemukan kesalahan ini.
Kesalahan penulisan yang acak. Seperti berada pgatla logika yang

membingungkan pada jalur normal.

5.4.2 Black-Box Testing

Pada pengujiaBlack-Box Testingtidak perlu tahu apa yang sesungguhnya
terjadi pada sistem atau perangkat lunak. Yangi dagalah masukan dan
keluarannya. Artinya, dengan berbagai masukan giveyikan, apakah sistem atau
perangkat lunak memberikan keluaran seperti yangrdpkan? Dalam pengujian ini,
menggunakan skenario yang dikembangkan saat anakbiagai panduan. Apakah
keluaran sesuai dengan harapan serta kebutuhagyreng

Sistem atau perangkat lunak penuntun parkir detgjank pengolahan citra
digital ini dibuat dengan gambar sebagai input deéiem tersebut. Gambar yang
digunakan sebagai input program adalah gambar gemgnipulasi sedemikian rupa
sehingga dapat menampilkan slot kosong pada tepgy&ir. Pengambilan gambar
dilakukan secara manual oleh user dengan bantuaerkadengan posisi kamera

sejajar dengan bidang parkir.

5.4.3 Pengujian pada Pengecekan Piksel

Pengujian ini dilakukan untuk mendapatkan resolyang tepat pada
penggunaan kamera. Aplikasi tidak berjalan apal@enera yang digunakan,
mempunyai resolusi yang terlalu besar atau teiekil. Pengujian pada proses ini

menggunakan pengujidiack-box.

5.4.4 Pengujian intensitas warna pada obyek
Pengujian ini dilakukan dengan cara menjalankankagl dan
mengambil sampledari obyek untuk di-cek intensitas warnanya. $elai dilakukan

juga perbandingan secara manual pada intensi@asatat RGB pada obyek yang di-
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capture . Pengujian yang dilakukan pada proses manipulagngiias warna
dilakukan untuk memeriksa apakah semua jalur iedéen yang ada pada algoritma

proses manipulasi intensitas warna terlewati semua.
procedure TForm1.Button1Click(Sender: TObject);
var gambar: TBitmap;
O,P,Q,Z : TextFile ;
FlleGwl,FlleGw2,FlleGwa,isi : string ;
i,,R,G,B :integer;
RGB : Tcolor;
TotalR,totalG,totalB,totalRG : real ;
begin
R :=getRvalue(RGB);
G :=getGvalue(RGB);
B :=getBvalue(RGB);
totalR := totalR + (R/39368);
totalG := totalG + (G/39368);
totalB := totalB + (B/39368);
if totalR < totalG then
begin
totalRG := totalG/totalR;
isi:='adal’;

end

else

begin
totalRG :=totalR/totalG;
isi:='ada2";

end;
if ((totalRG > 0.7) and (totalRG < 1.3)) the
begin
totalRG :=totalG/totalR;
isi:='ada3";

U

Oc'0l00 ¢

©

end;
if ((isi = 'adal’) or (isi = 'ada2")

or ((isi = 'ada3")
and ((totalR > 150) or (totalR < 60)))) t

begin

|

i¢

>
D
]




mage2.Picture.LoadFromFile('’kosor
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L .=
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Gambar 5.8 Pemodelan algoritma prosedur manipulasi inten8iaB ke dalanflow graph

p1-e-qn-A1031s0daJ VAVIIMYYSE (@
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Pemodelan ke dalam flow graph yang telah dilakuteshadap fungsi
labelling menghasilkan jumlah kompleksitas siklosé&tyclomatic complexity) atau
V(G) melalui beberapa persamaan diantaranya :

V(G) = Jumlah Region
V(G)=E-N+2
VG)=P+1
dimana: - E merupakan sisi (garis penghubumaraode (Edge)
- N merupakan jumlah simp(@Node)
- P merupakan simpul yang memiliki cabafggdicate Node)
Berdasarkan persamaan di atas diperoleh perhitungan
V(G) = Jumlah Region = (R1,R2,R3) = 3
V(G)=E-N+2=15-14+2=3
VG =P+1=2+1=3

Dari nilai cyclomatic complexityang telah dihasilkan dari perhitungan yaitu
tiga, ditentukan tiga buah basis set dari jaluepghden yaitu:

Jalur 1 : 1-2-3-6-7-8-9-10-11-14

Jalur 2 : 1-2-4-5-6-7-8-9-10-11-14

Jalur 3 : 1-2-3-6-7-8-9-10-12-13-14

Jalur 4 : 1-2-4-5-6-7-8-9-10-12-13-14

Penentuan kasus yjest caseuntuk masing-masing jalur dan hasil eksekusi

untuk masing-masing kasus uji adalah dijelaskama gadbel 5.1.
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Tabel 5.1 Test caseintuk pengujian fungsi manipulasi intensitas RGB

Jalur Kasus Uji Hasil yang diharapkan Hasil yang didapatkan

Gambar mobil
1 dengan warna Indikasi adal dan Terisi Indikasi adal dan Terisi

dominan merah

Gambar mobil
2 dengan warna Indikasi ada2 dan Terisi Indikasi ada2 dan Terisi

dominan biru

Gambar mobil
3 dengan warna Indikasi ada3 dan terisi Indikasi ada3 dan terisi

dominan hijau

Gambar

diindikasikan
4 i Indikasi ada3 dan kosong Indikasi ada3 dan kosong
tidak ada

kendaraan

5.4.5 Pengujian Intensitas Cahaya
Pengujian ini adalah untuk menentukan hasil keluatari program secara
keseluruhan dengan menambahkan parameter intenaliaga. Pengujian intensitas

cahaya menggunakan 3 macam intensitas yaitu : iesddang dan tinggi.

5.4.5.1 Pengujian intensitas cahaya sedang

Langkah-langkah yang dilakukan pada pengujian bhalah, meletakkan
obyek mobil dalam media abu-abu, pengecekan akisispkamera yang diletakkan
tepat diatas media percobaan, mempersiapkan lamgengan daya sekitar 10 watt
lalu di letakkan di sebelah kamera dengan jaraknar, proses capture dan deteksi
dimulai. Cara pengambilan gambar obyek dan peletdmpu dapat dilihat pada
gambar 5.9.
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' Lampu &
kamera

il

oo

Gambar 5.9 Proses pengambilan gambar pada intensitas sedang

5.4.5.2 Pengujian intensitas cahaya tinggi

Langkah-langkah yang dilakukan pada pengujian ibhalah, meletakkan
obyek mobil dalam media abu-abu, pengecekan akisispkamera yang diletakkan
tepat diatas media percobaan, mempersiapkan lamganAlampu B dengan daya
masing-masing sekitar 10 watt lalu di letakkan dbedah kamera dengan jarak

tertentu, proses capture dan deteksi dimulai. @arggambilan gambar obyek dan
peletakan lampu dapat dilihat pada gambar 5.10.

Lampu B ' kamera

B Lampu &

il

>

Gambar 5.10 Proses pengambilan gambar pada intensitas tinggi
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5.4.5.3 Pengujian I ntensitas cahaya rendah

Langkah-langkah yang dilakukan pada pengujian ihalah, meletakkan
obyek mobil dalam media abu-abu, pengecekan akisispkamera yang diletakkan
tepat diatas media percobaan, mempersiapkan lamgen@an daya sekitar 5 watt
lalu di letakkan di sebelah kamera dengan jarakenar, proses capture dan deteksi

dimulai. Cara pengambilan gambar obyek dan peletd&apu dapat dilihat pada

' kamera Larmpu C

gambar 5.11

il

>

Gambar 5.11 Proses pengambilan gambar pada intensitas rendah

54.6 AnalisaHasl Pengujian
Setelah dilakukan serangkaian pengujian pada barbagpleobyek, maka

dapat ditentukan beberapa kondisi yang memungkirdgar aplikasi ini berjalan.
Pada pengujian awal, resolusi kamera yang diperkate pada aplikasi ini adalah
640 x 480. Intensitas cahaya tidak boleh terlatang ataupun terlalu gelap. Pada
intensitas cahaya yang terlalu terang, nilai rata-rintensitas RGB secara
keseluruhan dapat melebihi 200, sehingga melani@eas yang diperbolehkan pada
aplikasi. Pada Intensitas cahaya yang terlalu gedppkasi cenderung mengenali
obyek sebagai warna hitam, sehingga terdapat keoa@mgn tempat parkir terlihat
terisi. Kesesuaian antara jumlah dan posisi mashadap intensitas cahaya dapat
dilihat pada tabel 5.2 dan tabel 5.3 , sedangkaedamian antara kondisi asli dan

kondisi yang ditampilkan oleh program dapat dilipatla tabel 5.4 .



Tabel 5.2 Pengujian pada kesesuaian posisi mobil dan jumizibil
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No Intensitas cahaya Jumlah mobi Jumlah mobilKesesuaian posisi dal
output program jumlah mobil

1 Sedang 3 3 Sesuai

2 Sedang 3 3 Sesuai

3 Sedang 2 2 Sesuai

4 Sedang 2 2 Sesuai

5 Sedang 2 2 Sesuai

6 Sedang 2 2 Sesuai

7 Sedang 2 4 Tidak Sesuai

8 Sedang 2 2 Sesuai

9 Sedang 1 1 Sesuai

10 Sedang 4 4 Sesuai

11 Sedang 4 5 Tidak Sesuai

12 Sedang 4 5 Tidak Sesuai

13 Sedang 4 4 Sesuai

14 Sedang 4 4 Sesuai

15 Sedang 3 4 Tidak Sesuai

16 Sedang 3 3 Sesuai

Prosentase kesalahan = 25%



Tabel 5.3 Pengujian pada kesesuaian posisi mobil dan jumiaiiil dengan

intensitas cahaya berbeda
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No Intensitas cahaya Jumlah mobi Jumlah mobilKesesuaian posisi dal
output program jumlah mobil

1 Rendah 3 6 Tidak Sesuai (jumlal

2 Sedang 3 3 Sesuai

3 Tinggi 3 3 Tidak Sesuai (posisi

4 Rendah 1 6 Tidak Sesuai (jumlal

5 Sedang 1 1 Sesuai

6 Tinggi 1 1 Sesuai

7 Rendah 2 6 Tidak Sesuai (jumlal

8 Sedang Sesuai

9 Tinggi 2 2 Tidak Sesuai (posisi

10 Rendah 1 6 Tidak Sesuai (jumlal

11 Sedang 1 6 Sesuai

12 Tinggi 1 6 Sesuai

Prosentase kesalahan = 50%



Tabel 5.4 Rerata nilai RGB dengan nilai ambang dan hasiirakh

Percobaan | Slot TotalR TotalG TotalB Nilai Ambang Hasll

1 72.5928 68.0798 63.8073 0.9378 Kosong
2 76.8598 75.7846 70.0675 0.9860 Kosong

1 3 73.6893 73.5997 68.9357 0.9987 Kosong
4 12.1010 19.9180 44.3438 1.6459 Terisi
5 45.1754 19.4036 16.0805 2.3281 Terisi
6 21.6235 25.6671 20.9588 1.1870 Terisi
1 8.3121 20.4933 38.5385 2.4654 Terisi
2 11.1776 26.7097 18.7095 2.3895 Terisi
3 23.2813 19.9340 14.9466 0.8562 Terisi

2 4 62.2188 77.5564 62.0987 1.2465 Kosong
5 65.2986 83.6304 66.6811 1.2807 Kosong
6 24.5550 21.3727 16.3965 0.8703 Terisi
1 8.1409 20.3902 37.9210 2.5046 Terisi
2 10.9511 26.7476 18.3632 2.4424 Terisi
3 23.2855 20.2461 15.2153 0.8694 Terisi

3 4 60.5684 75.5377 60.5312 1.2471 Kosong
5 26.5522 20.0022 14.1540 1.3274 Terisi
6 62.0221 81.1231 65.8747 1.3079 Terisi
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Tabel 5.5 Perbandingan antara kondisi real dengan kelugi#itaai yang disertai error

Percobaan | Slot Kondis Sot Kondisi Slot di Error (%)
Sebenarnya Software

1 Kosong Kosong
2 Kosong Kosong
3 Kosong Kosong

1 0
4 Terisi Terisi
5 Terisi Terisi
6 Terisi Terisi
1 Terisi Terisi
2 Terisi Terisi
3 Terisi Terisi

2 0
4 Kosong Kosong
5 Kosong Kosong
6 Terisi Terisi
1 Terisi Terisi
2 Terisi Terisi
3 Terisi Terisi

3 16,66
4 Kosong Kosong
5 Terisi Terisi
6 Kosong Terisi




BAB Vi
KESIMPULAN DAN SARAN

6.1 Kesimpulan

Teknik capture yang digunakan, yang jauh lebihedsha dan lebih
menghemat biaya dalam pembuatan sistem. Dengatuses@amera 640 x 480,
aplikasi ini dapat membedakan antara slot parkirgykosong atau terisi. Program
pendeteksi parkir dibuat dengan cara membandingkansitas rata-rata antara nilai

Red, GreengdanBlue pada suatu obyek tempat parkir yang disorot oéeheka.

6.2 Saran

Aplikasi ini mempunyai keunggulan dibanding dengaretode-metode
sebelumnya, namun diantara keunggulan tersebut,goiskelemahan yang dimiliki
oleh sistem. Intensitas cahaya yang dinamis memapi#tasi ini tidak berjalan,
karena nilai dari perbandingan ant&ad, Green, Blugiga berganti ganti, sehingga
dibutuhkan satu tetapan intensitas ydixgagar aplikasi ini berjalan.

Hal lain yang patut pula menjadi perhatian adatabinggian kamera. Dengan
sudut pandang dan resolusi kamera yang terbataka rtidak dimungkinkan
pemasangan kamera pada ketinggian maksimal yangardikan pada suatu
bangunan.

Untuk mengatasi beberapa masalah ini, disarankaar atjlakukan
penyempurnaan pada program sehingga bisa dipakia densitas cahaya yang
dinamis. Selain itu, diperlukan juga penggunaan&@ndengan resolusi dan sudut
pandang yang lebih besar, sehingga dapat menurukétamggian kamera untuk

suatu bangunan.
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LAMPIRAN

Lampiran 1 Gambar Simulasi dan Cara Pengambilan Data

Gambar Cara Pengambilan Rekaman Tampak Depan

Gambar Cara Pengambilan Rekaman Tampak Atas



Lampiran 2 Source Cod®rogram

unit FilmStrip;
interface
uses
Windows, Messages, SysUtils, Variants, Classespliics, Controls, Forms,
Dialogs, ExtCtrls, StdCtrls, Menus, IdBaseCompunklComponent,
ShellAPI, VFW, INIFiles, IdIPWatch, Clipbrd;
const
WM_ICONTRAY = WM_USER + 1;
ENTER = Chr(13) + Chr(10);
type
TfrmMain = class(TForm)
pnlVideo: TPanel;
MainMenul: TMainMenu;
mnuPopUp: TPopupMenu;
mnuShow: TMenultem;
N1: TMenultem;
tmrUpdateTray: TTimer;
N3: TMenultem;
stbStatus: TPanel;
dlgSave: TSaveDialog;
mnuCapture: TMenultem;
mnuSave: TMenultem:;
mnuCapture2: TMenultem;
tmrResetStatus: TTimer;
tmrCapture: TTimer;
Panell: TPanel;
Memo5: TMemo;
Buttonl: TButton;
Exitl: TMenultem;
Image2: Timage;
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Image3: Timage,;
Image4: Timage;
Image5: Timage;
Image6: Timage;
Image7: Timage;
Imagel: Timage;
Editl: TEdit;
Labell: TLabel;
procedure FormClose(Sender: TObject; var Acfia@loseAction);
procedure FormCreate(Sender: TObject);
procedure WMSizing(var Message: TMessage); atggs8VM_SIZING;
procedure Status(const NewStatus: string);
procedure mnuShowClick(Sender: TObject);
procedure mnuQuitClick(Sender: TObject);
procedure PrepareTray;
procedure AppMinimize(Sender: TObject);
procedure tmrUpdateTrayTimer(Sender: TObject);
procedure mnuSaveClick(Sender: TObject);
procedure mnuCapture2Click(Sender: TObject);
procedure tmrResetStatusTimer(Sender: TObject);
procedure tmrCaptureTimer(Sender: TObject);
procedure Button1Click(Sender: TObject);
procedure Button2Click(Sender: TObject);
procedure ExitlClick(Sender: TObject);
procedure Button3Click(Sender: TObject);

private
{ Private declarations }

a:NOTIFYICONDATA;

public
{ Public declarations }

procedure TrayMessage(var Msg: TMessage); mes§ajd CONTRAY;

end;
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var

frmMain: TfrmMain;

Video : TVideo;

tmpFile: String;

Port : Integer;

AppPath : String;

INIFile : TINIFile;

INIFileName : String;

SaveFileName : String;

picCount : Integer;

CaptureTime : Integer;

Interval : Integer;

function ReadFromINI(const Section : String; dodgy : String; const Default : String)
:String; overload;

function ReadFromINI(const Section : String; dokey : String; const Default : Longint)
:Longint; overload;

function WriteTolINI(const Section : String; conkey : String; const Value : String)
:Boolean; overload;

function WriteTolNI(const Section : String; corksey : String; const Value : Longint)
:Boolean; overload,;
implementation
/luses About, Log;
{$R *.dfm}
{$R click.res}
function ReadFromINI(const Section : String; coKgly : String; const Default : String)
:String;
var
ReadINI: TIniFile;
begin
try

ReadFromINI := ReadINIl.ReadString(Secti¢ay, Default);
finally
ReadINI.Free;
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end;

end;

function ReadFromINI(const Section : String; colsty : String; const Default : Longint)
:Longint;

var

ReadINI: TIniFile;

begin
try
ReadINI := TIniFile.Create(INIFileName);
finally
ReadINI.Free;
end;
end;

function WriteTolNI(const Section : String; consteX : String; const Value : String)
:Boolean;
var
WriteINI: TIniFile;
begin
try
WriteINI.WriteString(Section, Key, Value);
WriteTolINI := True;
finally
WriteINI.Free;
end;
end;
function WriteTolNI(const Section : String; conske¥X : String; const Value : Longint)
:Boolean;
var
WriteINI: TIniFile;
begin
try
WriteINI.Writelnteger(Section, Key, Value);
WriteTolINI := True;
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finally
WriteINI.Free;
end;
end;
procedure TfrmMain.PrepareTray;
begin
Application.OnMinimize := AppMinimize;
a.cbSize := sizeof(a);
a.wnd := Handle;
a.hlcon := Application.lcon.Handle;
a.uFlags := NIF_ICON + NIF_MESSAGE + NIF_TIP;
end;
procedure TfrmMain.TrayMessage(var Msg: TMessage);
var
curPos : TPoint;
begin
case Msg.IParam of
WM_RBUTTONUP:
begin
if (Self.Visible) then mnuShow.Caption'&Hide' else mnuShow.Caption := '&Show’;
end;
WM_LBUTTONDBLCLK:
begin
Self.Show;
Application.BringToFront;
end;
end;
end;
procedure TfrmMain.AppMinimize(Sender: TObject);
begin
Self.Hide;
end;
procedure TfrmMain.tmrUpdateTrayTimer(Sender: T@je
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begin
Shell_Notifylcon(NIM_ADD, @a);
end;
procedure TfrmMain.FormCreate(Sender: TObject);
begin
if (Pos(/T', UpperCase(CMDLine)) > 0) or (Pos(/MpperCase(CMDLine)) > 0) then begin
Self.WindState := wsMinimized;
Self.Hide;
end;
if (Pos('/?', UpperCase(CMDLine)) > 0) or (Pos(/MpperCase(CMDLine)) > 0) or (Pos(-
H', UpperCase(CMDLine)) > 0) or (Pos(-?', Uppeg@MDLine)) > 0) then begin
Applicatidierminate;
exit;
end;
AppPath := ExtractFilePath(Application.ExeName);
INIFileName := AppPath + 'WebCam.INI';

PrepareTray;
Video := TVideo.Create(pnlVideo);
end;

procedure TfrmMain.FormClose(Sender: TObject; vetigh: TCloseAction);
begin
FreeAndNil(Video);
end;
procedure TfrmMain.WMSizing(var Message: TMessage);
var
Iprc: PRect;
TitleBarHeight: Integer;
begin
TitleBarHeight := Height - ClientHeight;
lprch.Bottom := Iprc”.Top + Round(ClientWidth * .7b6) + TitlebarHeight +
stbStatus.Height;
end;
procedure TfrmMain.Status(const NewStatus: string);



var
strTime : String;
TheTime : TDateTime;

begin

TheTime := Time;

stbStatus.Caption := 'Request sedang diproses";

stbStatus.Refresh;

tmrResetStatus.Enabled := True;

end;

procedure TfrmMain.mnuShowClick(Sender: TObject);

begin

if (Self.Visible) then Self.Hide else Self.Show;

end;

procedure TfrmMain.mnuQuitClick(Sender: TObject);

begin

FreeAndNil(Video);

Application. Terminate;

end;

procedure TfrmMain.mnuSaveClick(Sender: TObject);

begin

if (Length(SaveFileName) = 0) then begin
PicCount := PicCount;+
SaveFileName := AppPathic' + IntToStr(PicCount);
end;

if DirectoryExists(SaveFileName) then SaveFileNam8aveFileName + ‘pic';

if (FileExists(SaveFileName + IntToStr(picCount).jg")) then begin
picCount := picCount + 1;
exit;

end;

if not Video.TakePicture(SaveFileName + IntToSt(@bunt) + '.jpg") then begin
Status('Error!");
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end
else begin
Status('Captured ' +
IntToStr(picCount) + .jpg.";
end;
end:;
procedure TfrmMain.mnuCapture2Click(Sender: TObject
begin
mnuSave.Click;
end;
procedure TfrmMain.tmrResetStatusTimer(Sender: €Cilyj
begin
stbStatus.Caption :='ldle.";
stbStatus.Refresh;
end;
procedure TfrmMain.Button1Click(Sender: TObject);
var Pertama, Terakhir : TDateTime;
gambar: TBitmap;
O,P,Q,Z : TextFile ;
FlleGwl,FlleGw2,FlleGwa3,isi : string ;
i,,R,G,B :integer;
RGB : Tcolor;
TotalR,totalG, totalB,totalRG : real ;
begin
if (Length(SaveFileName) = 0) then begin
PicCount := PicCount;+
SaveFileName := AppPathic' + IntToStr(PicCount);
mnuSave.Click;
Imagel.Picture.BitmagadFromFile('pic.bmp");
memo5.Clear;

end;

SaveFaleN

if DirectoryExists(SaveFileName) then SaveFileNam8aveFileName + 'pic’;
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if (FileExists(SaveFileName + IntToStr(picCount).jpg")) then begin
picCount := picCount + 1;
mnuSave.Click;
Imagel.Picture.BitmagadFromFile('pic.bmp");
memo5.Clear;
Pertama:=now;
fori:=17 to 312 do
begin
RGB := imagel.Canvas.Pixels [i,j];
R :=getRvalue(RGB);
G :=getGvalue(RGB);
B :=getBvalue(RGB);
totalR := totalR + (R/20894);
totalG := totalG + (G/20894);
totalB := totalB + (B/20894);
end;
if totalR < totalG then
begin totalRG := totalG/totalR;
isi:='adal’;
end
else
begin
totalRG :=totalR/totalG;
isi:;='ada2";
end;
if totalRG > 0.7 then
begin totalRG :=totalG/totalR;
isi:='ada3";
end;
if ((totalR > 150) or (totalR < 60))then
begin
image2.Picture.LoadFromFile('terisi.omp";

end
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else
begin
image2.Picture.LoadFromFile('kosong.bmp")
end;
memob5.Lines.Add('-------------=========--- ;

memob.Lines.Add(floattostr(totalR));
memob.Lines.Add(floattostr(totalG));
memob.Lines.Add(floattostr(totalB));
memob.Lines.Add(floattostr(totalRG));
memob.Lines.Add(isi);

Terakhir := now;

Editl. Text:= FormatDateTime("'Respon: " ss.ZEetakhir-Pertama);

exit;
end;
end;
procedure TfrmMain.Exit1Click(Sender: TObject);
begin
Close;
end;

procedure TfrmMain.Button3Click(Sender: TObject);
begin

memo5.Clear;

end;

end.
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