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ABSTRAK

PERANCANGAN DAN IMPLEMENTASI
SISTEM PENGUKURAN JARAK TEMPUH PERGERAKAN OBJEK
MENGGUNAKAN KAMERA CMUCAM3

Oleh
Fonal Zainal
MNo.BP 04175003

Teknologi informasi telah memberikan kemudahan pada manusia terhadap
pengenalan suatu objek. Banyak informasi yang didapatkan dari sebuah objek, baik
berupa warna, ukuran maupun pergerakannya, Visual vang diperoleh kamera
scbenarnya sama dengan hasil visual mata manusia yang dalam prosesnya tentu
berbeda. Yang berbeda pada kamera adalah hasil rekaman objek tidak dapat
langsung diterjemahkan seperti mata manusia. Pada kamera, hasil pengamatannya
cerupa video yang tersusun dari beberapa frame yang berurutan. Melalui
pengamatan titik tengah objek secara berkala oleh CMUcam3, akan dapat dihitung
besar pergerakan jarak tempuh suatu objek yang bergerak Dengan jarak normal
wamera terhadap latar tempat pergerakan objek sebesar 100 ¢m dan dilakukan 10
macam pengukuran yaitu 10cm, 20 cm, 30 cm, 40 cm, 50 cm, 60 cm, 70 cm, 80
cm. 90 em dan 100 em dengan 20 kali pengukuran untuk tiap macam ukuran
Zidapatkan standard error pengukuran sebesar (,735.Kekurangan  sistem
pengukuran  jarak tempuh objek menggunakan kamera CMUcam3 ini
~tandingkan penggaris adalah standard error yang relatif’ lebih besar, namun
ceunggulannya vang tidak dimiliki pengparis adalah pengukuran yang dapat

= lzkukan secara real ime.

R=ta kunci : Video, frame, CMUcam3, standard error, real time.
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BAB1

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Kemajuan teknologi saat sekarang ini telah memberikan banyak andil
dalam kemudahan hidup manusia, Kemajuan teknologi dalam sisi informasi telah
memberikan kontribusi akan kemudahan pengenalan informasi pada suatu objek
oleh sebuah mesin. Misalnya, video sebagai salah satu media informasi lebih
banyak digunakan dalam pendeskripsian informasi dibandingkan sebuah image
karena rentetan video mengandung lebih banyak informasi, khususnya tentang
pengenalan suatu objek dan perubahan posisi objek tersebut setiap waktunya (Y.
Wang, R.E.Van Dyck dan J.F. Doherty 2000).

Salah satu teknologi pengenalan informasi tersebut adalah sistem wvisual
mesin (machine vision). Visual mesin merupakan salah satu fasilitas yang
diberikan pada mesin untuk dapat mengenali area di sekitarnya layaknya visual
manusia dan mempunyai persepsi vang sama dengan mata manusia dalam
mengamati sebuah objek. Teknologi visual mesin dapat dikembangkan seperti
memiliki kemampuan untuk dapat mengikuti objek bergerak (ebject tracking) atau
mengetahul posisi objek berdasarkan parameter-parameter tertentu (Nugroho
2007).

Telah cukup banyak penelitian dan tulisan tentang pengukuran kecepatan

=menggunakan kamera. Salah satunya adalah Erdhi Widyarto Nugroho dalam

—akalahnya pada Seminar Nasional Teknologi tahun 2007 vang berjudul




“Pemakaian Kamera CCTV Sebagai Sensor Posisi” yang membahas tentang
perhitungan jarak dan kecepatan perpindahan suatu benda.

Pengukuran jarak tempuh objek wyang bergerak secara manual
menggunakan alat ukur sederhana sebenamya dapat dilakukan namun hanya
sebatas perpindahan posisi objek dari posisi awal sebelum objek bergerak hingga
posisi akhir saat objek berhenti bergerak tanpa diketahui jarak tempuh melalui
lintasan pergerakan objek. Pengukuran jarak tempuh pergerakan objek yang
sebenarnya adalah pengukuran yang dilakukan saat objek sedang bergerak (real
rime) sehingga lintasan jarak tempuh sebenarnya akan terukur. Hal diatas membuat
penulis tertarik untuk melakukan penelitian menggunakan kamera CMUcam3
terhadap objek vang bergerak, khususnya dalam mengukur jarak tempuh objek

vang bergerak.

1.2 Perumusan Masalah

Pada penelitian ini proses awal adalah pengambilan video oleh kamera
vzmg terdiri dari frame-frame., Kamera memproses objek berupa pengenalan,
sezmentasi dan menguncinya. Kamera kemudian mengeluarkan data-data posisi
smek yvang kemudian diolah dengan perangkat lunak yang ditanam pada sistem
tomouter, Akhirmya perangkat lunak menghitung jarak tempuh dan mem-

sm=melssasi pergerakan objek.

L3 Tujuan

Adapun tujuan dari Tugas Akhir ini adalah :

- Mes=ncang perangkat lunak visualisasi objek yang sedang bergerak.




BAB V

PENUTUP

5.1 Kesimpulan

1.

12

Lad

Kamera CMUcam3 dapat diimplementasikan dalam sistem pengukuran jarak
tempuh pergerakan objek dan pergerakan objek dapat dideskripsikan melalui
visualisasi buatan dari perangkat lunak yvang digunakan.

Objek vang akan teridentifikasi oleh kamera adalah objek vang memiliki
format nilai warna RGB (Red Green, Blue) yang sesuai dengan rancangan
format milai RGB pada perangkat lunak.

Standar deviasi pengukuran berkisar antara 0.5903 hingga 21,35 dan srandard
error untuk seluruh pengukuran sebesar (,735.

Jarak real pada pengukuran manual menggunakan penggaris dengan toleransi
(.05 cm, sedangkan sistem pengukuran jarak tempuh menggunakan kamera

CMUcam3 dengan tingkat toleransi vang dihasilkan sebesar 0,735 cm.

Pengukuran menggunakan penggaris : S=S+(,05¢cm

Pengukuran sistem dengan kamera CMUcam3 : § i :E_ +0.735¢cm

Kekurangan dan  sistem  pengukuran jarak tempuh pergerakan objek
menggunakan kamera CMUcam3 dibandingkan pengukuran menggunakan
pengearis adalah standard error yang relatif lebih besar,

Kelebihan dam  sistem pengukuran jarak tempuh pergerakan objek
menggunakan kamera CMUcam3 dibandingkan pengukuran menggunakan

penggaris adalah kemampuan mengukur jarak tempuh pergerakan objek secara
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