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This research proposes the use of Harris Corner Detector and Lucas-Kanade 

Tracker methods for the detection of 3D objects based on stereo image. This 

image is a result of camera capture from various objects such as tubes, balls, 

cubes, and 2-dimensional images. This research is the early step in the 

development of the ability of a computer vision to be able to mimic the 

performance of eye organs in humans for detecting an object. 

This research will detect three-dimensional objects, while for two-dimensional 

objects will be ignored and considered as part of the background. The method 

used in this research is Harris Corner and Lucas Kanade. The detection step in this 

system starts by determining feature point on image result from stereo camera use 

Harris Corner detector, and after the feature point of the two images obtained, 

then performed corresponding using Lucas Kanade whose results will be 

combined and determine the dimensions of the object being observed.  

The Effectiveness of the detection result of the proposed method is measured 

using the recall and precision parameter values obtained in the merged of the 

image. And in this research the average value of recall and precision on ball , 

cube, and tube objects above 50% from image result with distance between the 

cameras 10, and 20cm. While on the distance between the cameras 50cm in all 

objects produced the value of recall and precision below 50%. 

Keywords: Harris Corner, Lucas Kanade, Object Dimension, Image Detection, 

Stereo Image. 
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Penelitian yang dilakukan tentang pendeteksian dimensi obyek menggunakan 

metode Harris Corner dan Lucas Kanade berbasis citra stereo ini didapat dari hasil 

tangkapan kamera dengan berbagai obyek seperti tabung, bola, kubus, serta 

gambar 2 dimensi. Penelitian ini merupakan langkah awal dalam pengembangan 

kemampuan computer vision untuk meniru kinerja organ mata pada manusia 

dalam mendeteksi sebuah obyek secara otomatis.  

Sistem akan mendeteksi obyek berdimensi tiga, sedangkan untuk obyek yang 

berdimensi dua akan diabaikan dan dianggap sebagai bagian dari latar belakang. 

Langkah pendeteksian yang terdapat dalam sistem ini dimulai dengan menentukan 

titik point pada citra hasil stereo kamera dan dikorespondensikan menggunakan 

Lucas Kanade yang hasilnya nanti akan digabungkan dan menentukan dimensi 

obyek benda yang diamati. Hasil pendeteksian diukur tingkat ketepatan dan 

ketelitiannya menggunakan nilai recall dan precision.  

Dan pada penelitian ini hasil rata rata nilai recall dan precision pada obyek bola, 

kubus, dan tabung diatas 50% pada jarak antar kamera 10, dan 20cm, sedangkan 

pada jarak antar kamera 50cm disemua objek dihasilkan nilai recall dan precision 

dibawah 50%. 

Kata Kunci : Harris Corner, Lucas Kanade, Dimensi Obyek, Pendeteksian Citra, 

Citra Stereo. 
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MOTTO 
 
 

“Karena Sesungguhnya sesudah kesulitan itu ada kemudahan.Sesungguhnya 
sesudah kesulitan itu ada kemudahan.” 

( Al-Quran, Surat Al – Insyirah, 94 : 5 – 6 ) 
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“Jika kamu mengetahui tak banyak masalah yang dapat kamu atasi secara ahli, 
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jangan menyerah saat menghadapai kegagalan” 
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I. PENDAHULUAN 

 

 

 

 

1.1 Latar Belakang 

Kemajuan ilmu teknologi pengolahan citra digital (Digital Image Processing) 

yang semakin pesat diharapkan dapat mempermudah kehidupan manusia 

dalam berbagai bidang, mulai dari bidang militer, bidang kedokteran hingga 

pada bidang rumah tangga. Teknologi otomasi menerapkannya untuk 

menghilangkan peran manusia dalam pengambilan keputusan.  

Pengolahan citra adalah teknik mengolah citra yang mentransformasikan citra 

masukan agar keluarannya memiliki kualitas yang lebih baik dibandingkan 

kualitas citra masukan, dan bermanfaat dalam kehidupan kita seperti untuk 

meningkatkan kualitas citra, menghilangkan cacat pada citra, 

mengidentifikasi objek, dan penggabungan dengan bagian citra yang lain. 

Penelitian ini memanfaatkan teknologi tersebut, untuk menangkap suatu 

obyek yang ada di depan kamera dan mampu mengidentifikasi jenis dimensi 

dari objek tersebut.  

Penelitian ini menggunakan software pendukung openCV supaya 

memudahkan penggguna dalam identifikasi objek secara sederhana. 

Identifikasi pada obyek 3 dimensi dilakukan dari dua buah gambar 2 dimensi 

yang telah diekstrak dari format avi ke format bmp, proses pengambilan citra 

menggunanakan dua buah kamera ini lebih dikenal dengan istilah 



2 

 

stereovision. Kemudian gambar 2 dimensi hasil dari kamera kiri dan kanan 

diolah menggunakan metode Harris corner terlebih dahulu guna 

mendapatkan titik titik yang kita inginkan.  

Selanjutnya setelah mendapatkan citra dengan masing masing titiknya, citra 

diolah kembali menggunakan metode Lucas kanade, metode ini merupakan 

suatu metode yang menghubungkan kesamaan atau korelasi antara titik titik 

poin pada satu citra pada citra lainnya.  

Hasil dari sistem inilah yang nantinya akan dijadikan acuan dan kemudian 

divisualisasikan ke dalam bentuk template atau bounding box jenis dimensi 

objek yang sesuai dengan target objek yakni 2 dimensi atau 3 dimensi.  

Hasil dari tugas akhir ini bertujuan untuk membantu masyarakat dalam 

mendefinisikan objek disekitarnya menggunakan teknologi yang lebih 

modern, praktis, dan otomatis. 

Penelitian ini mengacu pada pengembangan hasil dari penelitian sebelumnya 

seperti pada tabel 1.1 yang dilakukan oleh (Rachmawati, Risanuri Hidayat, 

Sunu Wibirama.) yang telah membuat aplikasi komputer yang dapat 

merekonstruksi obyek tiga dimensi dari citra dua dimensi menggunakan 

epipolar geometry. 
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(Indian Institute of 
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2 

M. Y. Mashor, M. K. 

Osman, M. R. Arshad 

(Electronic & Biomedical 

Intelligent Sistems (EBItS) 

Research Group, Control 

and ELectronic Intelligent 

Sistems (CELIS) Research 

Group. ) 

2006 
3D Object Recognition Using 

Multiple Views and Neural Networks 

3 

Rachmawati, Risanuri 

Hidayat, Sunu Wibirama 

(Jurusan Teknik Elektro,  

Fakultas Teknik 

Universitas Gajah Mada) 

2012 

Rekonstruksi Obyek Tiga Dimensi 

Dari Citra Dua Dimensi 

Menggunakan Epipolar Geometry 

 

1.2 Tujuan Penelitian 

Tujuan dari penelitian ini antara lain : 

1. Membuat sistem pendeteksian pola dua dimensi serta tiga dimensi 

menggunakan metode Harris corner, Lucas kanade, dan Stereovision. 

2. Mengetahui apakah metode yang digunakan dapat dioperasikan 

menggunakan software OpenCV dan Visual Studio.  
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1.3 Manfaat Penelitian 

Manfaat dari penelitian ini yaitu : 

Didapatkan sebuah sistem pengolahan citra yang mampu mendeteksi dimensi 

dari obyek yang diamati, sehingga nantinya sistem ini dapat dikembangkan 

menjadi sebuah software pengawasan seperti CCTV yang dapat digunakan 

secara portable dan fleksibel, serta mampu melakukan  proses identifikasi 

secara otomatis. 

 

1.4 Rumusan Masalah 

Rumusan masalah dari penelitian ini adalah : 

 Bagaimana merancang sistem identifikasi dimensi obyek menggunakan 

metode stereovision ? 

 Bagaimana mengolah citra gambar masukan agar mampu dijadikan 

informasi guna mengidentifikasi dimensi obyek. 

 Bagaimana akurasi identifikasi sistem dengan penggabungan dua buah 

citra masukan menggunakan metode yang digunakan 

 Bagaimana hasil akurasi identifikasi untuk dimensi obyek 2 dimensi dan 3 

dimensi  
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1.5 Batasan Masalah 

Pada penelitian ini dibatasi pada hal-hal berikut : 

1. Bentuk obyek yang diamati meliputi variasi bentuk 3 dimensi sederhana 

seperti tabung, bola, dan kubus. Sedangkan untuk obek 2 dimensi adalah 

beberapa gambar 2 dimensi. 

2. Software yang digunakan untuk pengolahan citra adalah software OpenCV 

dan Visual Studio.  

3. Kamera yang digunakan untuk pengambilan data dalah jenis Car 

Dashboard Camera. 

4. Citra yang menjadi masukan merupakan 2 citra yang memiliki objek sama 

tetapi memiliki sudut pandang yang berbeda dalam rentang waktu 

pengambilan yang sama. Referensi yang dipakai adalah citra kiri 

5. Jarak antar kamera yang digunakan yaitu : 10cm, 20cm, dan 50cm. 

 

1.6 Hipotesis 

Sistem yang dirancang diduga dapat melakukan pendeteksian terhadap jenis 

dimensi obyek yang diamati. Penggunaan software OpenCV dan Visual 

Studio juga diduga dapat digunakan dalam proses pendeteksian tersebut. 

Hasil pengolahan data diduga dapat mengelompokan dimensi suatu obyek 

secara otomatis. 
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1.7 Sistematika Penulisan  

Untuk memudahkan penulisan dan pemahaman mengenai materi tugas akhir 

ini, maka tulisan akan dibagi menjadi lima bab, yaitu: 

BAB I.   Pendahuluan  

Memuat latar belakang masalah, tujuan, rumusan masalah, 

batasan masalah, manfaat penelitian, hipotesis, dan sistematika 

penulisan.  

BAB II.   Tinjauan Pustaka  

Memuat landasan teori yang digunakan dalam penelitian dan 

membahas penelitian yang telah dan akan dilakukan berhubungan 

dengan penelitian. 

BAB III.  Metode Penelitian  

Memuat langkah-langkah penelitian yang dilakukan diantaranya 

waktu dan tempat penelitian, alat dan bahan, dan tahap-tahap 

perancangan.  

BAB IV.  Hasil dan Pembahasan  

Bab ini berisi hasil pengujian dan pembahasan terhadap kinerja 

alat atau sistem yang telah dirancang.  

BAB V.  Kesimpulan dan Saran  

Memuat kesimpulan dan saran tentang penelitian yang telah 

dilakukan. 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

II. TINJAUAN PUSTAKA 

 

 

 

 

2.1 Citra  

Citra merupakan fungsi kontinu dari intensitas cahaya pada suatu bidang. 

Sebagian dari berkas cahaya yang berasal dari sumber cahaya akan 

dipantulkan kembali, pantulan cahaya inilah yang ditangkap oleh alat optik, 

misalnya mata pada manusia, kamera, pemindai, dan sebagainya, sehingga 

bayangan objek yang disebut citra tersebut terekam (Hermawan, 2014).  Citra 

yang biasa dibicarakan merupakan contoh dari “citra diam” yaitu citra 

tunggal yang tidak bergerak. Sedangkan citra yang bergerak adalah rangkaian 

citra diam yang ditampilkan secara beruntun (sekuensial) sehingga memberi 

kesan pada mata sebagai gambar yang bergerak dan disebut frame. 

 

2.1.1 Definisi Pengolahan Citra 

Sebuah citra sudah pasti kaya informasi, namun seringkali citra yang 

diperoleh mengalami penurunan mutu. Citra semacam ini menjadi 

lebih sulit diinterpretasi karena informasi yang disampaikan oleh citra 

tersebut menjadi berkurang. Agar citra mudah diinterpretasi maka citra 

tersebut perlu dimanipulasi menjadi citra yang kualitasnya lebih baik. 

Terminologi lain yang berkaitan erat dengan pengolahan citra adalah 

computer vision. Pada hakikatnya, computer vision mencoba meniru 
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cara kerja sistem visual manusia (Hadwi, 2013). Manusia sendiri 

melihat objek dengan indera penglihatan, lalu citra objek diteruskan ke 

otak untuk diinterpretasi sehingga manusia mengerti objek apa yang 

tampak dalam pandangan matanya.  

Hasil interpretasi ini digunakan untuk pengambilan keputusan, 

misalnya digunakan untuk memberi perintah menghindar ketika 

melihat halangan saat sedang berjalan. Computer vision merupakan 

proses otomatis yang mengintegrasikan sejumlah besar proses untuk 

persepsi visual, seperti akuisisi citra, pengolahan citra, klasifikasi, 

pengenalan (recognition), dan membuat keputusan (Mulyawan, 2014).  

Operasi-operasi yang dilakukan di dalam pengolahan citra banyak. 

ragamnya. Namun, secara umum, operasi pengolahan citra dapat 

diklasifikasikan dalam beberapa jenis sebagai berikut  : 

a) Perbaikan Kualitas Citra (Image Enhancement) 

b) Pemugaran citra (image restoration). 

c) Pemampatan citra (image compression).  

d) Segmentasi citra (image segmentation). 

e) Analisa citra (image analysis)  

f) Rekonstruksi citra (image reconstruction) 
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2.2 Format File Citra 

Citra digital memiliki beberapa jenis format file yang dapat digunakan serta 

memiliki karakteristik dan manfaat yang berbeda dari tiap format file citra 

digital yang digunakan. Format file citra digital dapat berupa .bmp, .bmp, 

.png, .tiff, .gif, .pgm, dan lain-lain. Sedangkan untuk format video ada 

beberapa macam jenis antara lain ASF, AVI, DV, mpg, vob, mov, mp4, wmf, 

dan 3gp. Dalam tugas akhir ini digunakan format file citra digital bmp, serta 

format file video avi. 

 

2.2.1 Citra Bitmap (bmp) 

Bitmap merupakan representasi citra grafis yang terdiri dari susunan 

titik titik yang tersimpan di memori komputer. Dikembangkan oleh 

Microsoft, nilai dari setiap titik pada format bmp diawali oleh satu bit 

data untuk gambar hitam putih, atau lebih dari satu bit saat gambar 

memiliki warna lainnya. Ukuran sebenarnya untuk n-bit (2
n
 warna) 

bitmap dalam byte dapat dihitung :  

 

Kerapatan titik-titik tersebut dinamakan resolusi, yang menunjukkan 

seberapa tajam gambar ini ditampilkan, ditunjukkan dengan jumlah 

baris dan kolom, contohnya 1024x768. Beberapa format file bitmap 

yang populer adalah BMP, PCX dan TIFF. 
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2.2.2 AVI  (Audio Video Interleaved) 

Audio Video Interleaved adalah format standar file video untuk 

Microsoft Windows. Format video ini mampu menghasilkan 

pergerakan 15 fps dengan kualitas suara mencapai 11,025Hz. Hampir 

semua kamera video, khususnya yang analog, menghasilkan format 

file berekstensi “avi” saat ditransfer ke PC.  

 

2.3 Dimensi Obyek 

Secara umum pengertian dimensi adalah parameter atau pengukuran yang 

dibutuhkan untuk mendefinisikan sifat-sifat suatu objek yaitu panjang, lebar 

dan tinggi atau ukuran dan bentuk. Dalam matematika dan fisika, dimensi 

adalah parameter yang dibutuhkan untuk menggambarkan posisi dan sifat-

sifat objek dalam suatu ruang. Dua dimensi adalah bentuk dari benda yang 

memiliki panjang dan lebar, sedangkan 3 dimensi adalah bentuk dari benda 

yang memiliki panjang, lebar, dan tinggi. Benda-benda dimensi tiga sering 

juga disebut dengan istilah bangun ruang (Pujiyanta, 2009). Pada penelitian 

ini penulis membatasi dimensi obyek yang akan diamati antara lain benda 

dengan dimensi dua dan tiga saja. 

 

Gambar 2.1. Contoh Dimensi Benda 
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2.4 Streovision 

Stereovision merupakan suatu usaha untuk mendapatkan citra stereo dari 

suatu objek dari dua posisi yang berbeda. Citra stereo didapatkan dengan cara 

meletakkan dua kamera dibidang yang sama dengan jarak tertentu. Jarak antar 

kamera bergantung dari jarak objek terdekat yang diamati dan juga dari 

tingkat citra stereo yang diinginkan (Hadwi, 2013). Terdapat dua metode 

dalam peletakan kamera :  

 Peletakan kamera dimana fokus dari kedua kamera berada pada titik 

api (focal) yang sama terhadap objek yang diamati. Dalam metode ini 

lebar dari daerah yang diamati pada titik apinya (focal) tidak sama.  

 Peletakan kamera dengan lebar dari daerah yang diamati sama, 

dimana fokus dari masing-masing kamera tidak berada pada pusat 

focal yang sama tetapi masih dalam satu garis focal yang sama. 

Sehingga lebar daerah yang diamati sama besar pada titik apinya 

(focal). 

 

Gambar 2.2. Stereovision 
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2.5 Harris Corner Detection 

Harris Corner detector adalah detektor titik (sudut) yang populer karena 

mampu menghasilkan nilai yang konsisten walau dengan adanya rotasi, skala, 

variasi pencahayaan maupun noise pada gambar (Sany, 2015). Detektor sudut 

Harris didasarkan pada fungsi autokorelasi sinyal lokal di mana fungsi 

autokorelasi lokal akan menghitung perubahan lokal dari sinyal. Titik sudut 

tidak akan bisa didefinisikan pada piksel tunggal, karena disana hanya ada 

satu gradien per titik (Solihin,2013). Perilaku gradien ini jika kita cuplik 

dalam sebuah jendela kecil dapat dikategorikan bedasarkan statistiknya 

sebagai berikut : Konstan: Jika hanya sedikit atau tidak ada perubahan 

kecerahan, sisi/tepi/garis : Jika terjadi perubahan kecerahan yang kuat pada 

satu arah, Flow : garis Paralel, Pojok (corner) : Jika terjadi perubahan 

kecerahan yang kuat dalam arah orthogonal 

 

Gambar 2.3. Contoh Metode Harris corner Detection 
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2.6 Lucas kanade 

Dalam computer vision, metode Lucas kanade adalah metode differensial 

yang banyak digunakan untuk melakukan estimasi optical flow. 

Dikembangkan oleh Bruce D. Lucas dan Takeo Kanade. Metode ini 

mengasumsikan bahwa aliran/flow pada dasarnya konstan di lingkungan lokal 

dari piksel yang dipertimbangkan dan memecahkan persamaan aliran dasar 

optik di semua lingkungan tersebut dengan kriteria kuadrat terkecil (Arinto, 

2014). Metode Lucas kanade mengasumsikan bahwa perpindahan objek dari 

dua frame yang kecil dan konstan dalam lingkungan titik p yang menjadi 

pertimbangan. Jadi persamaan optik dapat dianggap berlaku untuk semua 

piksel dalam window yang berpusat di titik p. Yakni kecepatan vektor (Vx, 

Vy) harus memenuhi persamaan :  

Ix(q1)Vx+ Iy(q1)Vy= - It(q) 

Ix(q2)Vx+ Iy(q2)Vy= - It(q1) 

Ix(qn)Vx+ Iy(qn)Vy= - It(q2n) 

Dimana q1, q2, …….qn adalah piksel dalam window, dan Ix Ix)(qi), Iy(qi), 

It(qi ) adalah derivatif parsial dari gambar yang berhubungan dengan posisi x, 

y, dan waktu t, yang dievaluasi pada titik qi dan pada waktu saat ini. 

Persamaan ini dapat ditulis dalam bentuk matriks Av = b, dimana : 
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2.7 Dashboard car camera (Dash Cam) 

Dash Cam atau kamera dashboard adalah kamera yang biasanya ditempatkan 

di kaca spion tengah untuk secara terus-menerus merekam apa yang terjadi di 

hadapan kendaraan maupun didalam kendaraan. Kegunaan Dash Cam ini 

antara lain : 

 Menjadi “kotak hitam” apabila terjadi kecelakaan di jalan raya. 

 Menjadi bukti apabila terjadi tindak kejahatan atau penyimpangan 

yang melanggar kesopanan yang dilakukan oleh penumpang. 

Untuk bekerja secara otomatis, perangkat ini menggunakan sumber listrik 

dari mobil, dengan cara mengambil listrik dari pemantik api yang biasanya 

terdapat pada dashboard mobil dan mengaktifkan proses merekam ketika 

mesin mobil dinyalakan, dan perangkat akan berhenti beroperasi ketika mesin 

mobil dimatikan. Sekarang ini, semua produk car camera menggunakan 

memory card sebagai media penyimpanan video perjalanan. Ketika memory 

card telah terisi penuh, maka car camera akan menulis ulang file yang 

berumur paling lama pada memory card. Metode ini disebut loop recording. 

Semakin besar kapasitas memory card yang dipergunakan, semakin banyak 

pula video yang dapat disimpan. 

 

Gambar 2.4. Car Dashboard Camera HD DVR 



 

 

 

 

 

 

III. METODE PENELITIAN 

 

 

 

 

3.1 Waktu dan Tempat Penelitian 

Penelitian ini mulai dilaksanakan pada bulan Mei 2016 di Laboratorium 

Teknik Elektronika, Jurusan Teknik Elektro, Universitas Lampung. 

 

3.2 Alat dan Bahan 

Alat dan bahan yang digunakan dalam pembuatan tugas akhir ini adalah 

sebagai berikut : 

1. Dashboard car camera  

2. Stop Kontak 

3. Multiport USB Charger  

4. Perangkat lunak OpenCV 2.4.13 

5. Perangkat lunak Visual Studio Express 2010 

6. Kabel USB Tipe mini-B (2.0) 

7. Laptop HP 1000 
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3.3 Spesifikasi Alat 

Spesifikasi alat adalah sebagai berikut : 

1. Alat ini menggunakan sumber energi yang berasal dari listrik PLN, 

yang kemudian diubah menjadi DC 5 Volt menggunakan Multiport 

USB Charger. 

2. Dashboard car camera  digunakan sebagai pengindra, yang bertugas 

mengambil citra objek yang ada didepannya. Dashboard car camera  

ini menggunakan masukan DC 5V, menggunakan kabel usb 2.0, 

dan menghasilkan keluaran berupa video dengan format file AVI. 

3. Hasil keluaran dari Dashboard car camera  akan secara otomatis 

disimpan pada SD Card, pada penelitian ini saya menggunakan 

SD Card dengan kapasitas 16gb. 

4. File video dengan format AVI pada SD Card akan dijadikan 

sebagai masukan pada pengolahan citra yang akan dilakukan. 

5. Pengolahan citra pada penelitian kali ini menggunakan perangkat 

lunak OpenCV 2.4.10 dan Visual Studio Express 2010 pada 

Laptop HP 1000 sebagai media pemrograman. 
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3.4 Spesifikasi Sistem 

Spesifikasi sistem adalah sebagai berikut : 

 Mampu mengambil video dari objek di depan dengan devais pengindra 

Dashboard car camera, selanjutnya keluarannya yang berupa file 

video akan menjadi masukan sistem. Sistem yang akan dibangun 

menggunakan perangkat lunak OpenCV dan Visual Studio sebagai 

media pemrogramannya. Selanjutnya sistem diharapkan mampu 

melakukan pendeteksian pola pada dimensi objek yang diamati. Jenis 

dimensi yang akan diamati adalah dimensi dua dan tiga saja. 

 

3.5 Metode Penelitian 

Pada penelitian dan perancangan tugas akhir ini, langkah-langkah kerja 

yang dilakukan adalah sebagai berikut : 

 

3.5.1. Diagram Alir Penelitian 

Diagram alir penelitian ini dibuat untuk memperjelas langkah-langkah 

kerja yang akan dilakukan dalam penelitian, diperlihatkan pada 

Gambar 3.1. dibawah ini : 
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Gambar 3.1. Diagram Alir Penelitian 
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3.5.2. Perancangan Perangkat Keras 

Secara umum perangkat keras yang akan digunakan telah dijadikan 

satu kesatuan yang meliputi, Dashboard car camera , Stop kontak, 

Kabel USB 2.0. Rancangan perangkat keras ini secara keseluruhan 

dapat dilihat pada Gambar 3.2.  

 
(a) 

 
(b) 

 
(c) 

 
(d) 

 

Gambar 3.2. (a) Rancang Bangun Alat Tampak Samping, (b) Detail Rancang 

Bangun Beserta Ukurannya, (c) Rancang Bangun Sistem dan Obyek 3 Dimensi, 

(d) Rancang Bangun Sistem dan Obyek 2 Dimensi 

 

3.5.3. Perancangan Program  

Perangkat lunak yang digunakan pada penelitian ini yaitu OpenCV 

2.4.13. Perangkat lunak ini berfungsi untuk membuat program pada 

Visual Studio 2010. Sistem kerja dari Visual Studio 2010 yakni 

mengoperasikan komponen komponen yang terdapat pada OpenCV 

2.4.13 agar mampu dioperasikan dan diatur sepenuhnya untuk 

menciptakan sistem yang diinginkan. 
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3.5.4. Perancangan Model Sistem 

Secara keseluruhan sistem dapat dilihat pada Gambar 3.3  

 

 

Gambar 3.3. Diagram Blok Keseluruhan Sistem 

Dari blok diagram terlihat bahwa  masukan yang berupa citra berasal 

dari dashboard car camera  yang mempunyai keluaran format file 

video, selanjutnya file tersebut diekstrak untuk dapat dianalisa 

dimensi objeknya, proses ekstraksi menghasilkan beberapa buah file 

format bmp pada setiap framenya. Setelah proses ekstraksi file 

dengan format bmp hasil keluaran dari Dash-Cam tadi diproses 

menggunakan metode Harris corner Detection, metode ini digunakan 

untuk mendapat titik titik yang kita inginkan pada sebuah citra, 

kemudian kedua citra yang telah didapat titiknya akan dikorelasikan 

hingga titik titik pada kedua citra tersebut saling terhubung 

menggunakan metode Lucas kanade.  
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Selanjutnya setelah dikorelasikan, kedua citra tersebut disatukan 

kembali guna mengetahui jenis dimensi objek yang diamati apakah 

objek tersebut 3 dimensi atau 2 dimensi.  

 

3.6. Pengujian Sistem 

Uji coba sistem ini dilakukan untuk mengetahui tingkat keberhasilan dari alat 

yang telah dibuat. Pada tahap uji coba ini keseluruhan perangkat pada yang 

meliputi perangkat keras seperti rangka penyangga, Dashboard car camera , 

Stop Kontak, akan dicoba untuk dijalankan sesuai dengan prosedur yang telah 

dibuat, apakah sesuai dengan prosedur atau tidak. Hal ini dilakukan untuk 

dapat mengetahui sistem secara keseluruhan dapat bekerja dengan baik atau 

tidak. Pengujian dilakukan dengan menjalankan kamera sebagaimana 

mestinya, dimana kamera akan mengambil citra obyek didepannya, 

selanjutnya citra hasil akan diolah pada sistem agar dapat mendeteksi obyek 

dengan dimensi dua atau tiga dimensi. Pengujian dapat dikatakan berhasil 

apabila sistem dapat melakukan pendeteksian dimensi obyek sesuai dengan 

dimensi obyek asli yang diamati dan setelah melewati sistem sesuai dengan 

keinginan. 

 



 

 

 

 

 

 

V. KESIMPULAN DAN SARAN 

 

 

 

 

5.1. Kesimpulan 

Setelah mendapatkan hasil dari metode yang telah diujikan didapatkan 

kesimpulan sebagai berikut :  

1) Telah terealisasi program pendeteksian dimensi obyek menggunakan 

metode harris corner dan lucas kanade berbasis citra stereo dengan 

menggunakan obyek bola, kubus, tabung, dan gambar dua dimensi, 

dengan variasi jarak antar kamera adalah 10,20, dan 50cm serta jarak 

antar obyek dan titik tengah kamera adalah 1,5m. 

2) Metode yang diusulkan yakni harris corner dan lucas kanade 

mampu mendeteksi obyek berdimensi tiga pada obyek bola, kubus, 

dan tabung dengan jarak antar kamera 10, dan 20cm dengan tingkat 

presisi rata rata diatas 50%, sedangkan untuk jarak antar kamera 

50cm hasil buruk yang didapat pada keseluruhan obyek pengamatan 

dengan hasil dari nilai presisi rata rata dibawah 20% 
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5.2. Saran 

Adapun saran dari penelitian ini adalah: 

1) Untuk pengembangan alat ini selanjutnya perlu diperhatikan 

komponen pengindra yang benar benar identik agar hasil data yang 

didapat lebih baik dan presisi. 

2) Dari hasil penelitian yang dilakukan, jarak yang disarankan untuk 

program mampu mendeteksi obyek yang diinginkan antara 10 

hingga 20cm dengan komponen pengindra Dash-Cam dan 

dikembangkan pada keadaan sebenarnya, sehingga sistem dapat 

secara langsung diterapkan pada kehidupan sehari hari. 

3) Pada penelitian selanjutnya dapat dikembangkan dengan 

menggunakan live streaming, agar obyek yang diamati dapat secara 

langsung dideteksi. 
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Evaluasi Metode Menggunakan Recall Dan Precision Pada Obyek Bola 

 

Jarak Antar Kamera 
Bola 

Frame Ke Recall Precision 

10cm 

82 100% 52.6% 

86 100% 60.06% 

91 100% 58.90% 

93 100% 59.10% 

 
Frame Ke Recall Precision 

20cm 

3 100% 56.00% 

25 100% 55.60% 

48 100% 59.32% 

65 100% 62.80% 

 
Frame Ke Recall Precision 

50cm 

15 66% 51,70% 

19 0% 0% 

23 100% 7.7% 

52 100% 10.08% 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Evaluasi Metode Menggunakan Recall Dan Precision Pada Obyek Kubus 

 

Jarak Antar Kamera 
Kubus 

Frame Ke Recall Precision 

10cm 

3 100% 53,70% 

6 100% 56,40% 

17 100% 61,30% 

93 100% 57,3% 

 
Frame Ke Recall Precision 

20cm 

4 100% 51,90% 

5 100% 54,60% 

6 100% 50,10% 

13 100% 50,70% 

 
Frame Ke Recall Precision 

50cm 

11 41,2% 32,90% 

15 100% 10,50% 

20 100% 7,17% 

25 100% 6,90% 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Evaluasi Metode Menggunakan Recall Dan Precision Pada Obyek Tabung 

 

Jarak Antar Kamera 
Tabung 

Frame Ke Recall Precision 

10cm 

10 100% 63,80% 

12 100% 66,70% 

15 100% 63,50% 

64 100% 55,90% 

 
Frame Ke Recall Precision 

20cm 

27 100% 58,70% 

30 100% 57,80% 

36 100% 56,70% 

46 100% 58,80% 

 
Frame Ke Recall Precision 

50cm 

2 100% 11,0% 

4 100% 10,7% 

6 100% 12,4% 

8 78% 19,2% 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Data Hasil Pendeteksian Sistem 

 

Frame 

T 
Citra Result Citra Morfologi Penentuan Obyek Bola 

82 

   

 

 

Frame 

T 
Citra Result Citra Morfologi Penentuan Obyek Kubus 

4 

   

 

Frame 

T 
Citra Result Citra Morfologi Penentuan Obyek Tabung 

10 

   

 

 

 

 



“Gambar Awal, dan Format Gray” 

 
#include <opencv\cv.h> 
#include <opencv\cxcore.h> 
#include <opencv\highgui.h> 
 
using namespace cv; 
using namespace std; 
 
String inttostr(int input) 
{ 
stringstream ss; 
ss << input; 
return ss.str(); 
} 
int photocount = 0; 
int photocount2 = 0; 
int photocount3 = 0; 
String imagename; 
String imagename2; 
String imagename3; 
 
int main() 
{ 
int key = 0; 
 
CvCapture* capture = cvCaptureFromAVI ( "D:/hasil/video 
sumber/kotak/50cm/kiri.avi" ); 
CvCapture* capture2 = cvCaptureFromAVI( "D:/hasil/video 
sumber/kotak/50cm/kanan.avi" ); 
IplImage* frame = cvQueryFrame( capture ); 
 
 
IplImage* frame2 = cvQueryFrame( capture2 ); 
 
 
while ((key = waitKey(30)) != 27) 
{ 
 
 
photocount++; 
photocount2++; 
photocount3++; 
 
 
frame = cvQueryFrame( capture ); 
IplImage* gray = cvCreateImage(cvGetSize(frame), 8, 1); 
cvCvtColor(frame, gray, CV_BGR2GRAY); 
Mat img(frame); 
imagename = "D:/hasil/tampilan video awal/kotak/50cm (640x480)/kanan/kanan" 
+ inttostr(photocount) + ".bmp"; 
imwrite(imagename,img); 
 
 
frame2 = cvQueryFrame( capture2 ); 
IplImage* gray2 = cvCreateImage(cvGetSize(frame2), 8, 1 ); 
cvCvtColor(frame2, gray2, CV_BGR2GRAY); 
Mat img2(frame2); 



imagename2 = "D:/hasil/tampilan video awal/kotak/50cm (640x480)/kiri/kiri " 
+ inttostr(photocount2) + ".bmp"; 
imwrite(imagename2,img2); 
 
CvSize img_sz = cvGetSize(gray); 
IplImage* imgC = cvCreateImage( cvSize( frame->width+frame2->width, frame-
>height), IPL_DEPTH_8U, 3 ); 
cvZero( imgC ); 
cvSetImageROI( imgC, cvRect( 0, 0, frame->width, frame->height ) ); 
cvCopy(frame, imgC); 
cvResetImageROI(imgC); 
cvSetImageROI( imgC, cvRect(frame2->width, 0, frame2->width+frame->width, 
frame2->height) ); 
cvCopy(frame2, imgC); 
cvResetImageROI(imgC); 
 
Mat img3(imgC); 
imagename3 = "D:/hasil/tampilan video awal/kotak/50cm 
(640x480)/digabung/imgC " + inttostr(photocount3) + ".bmp"; 
imwrite(imagename3,img3); 
 
 
cvShowImage("windowname", imgC); 
 
} 
 
} 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



“Gambar Korespondensi, dan Corner” 

 
#include <opencv\cv.h> 
#include <opencv\cxcore.h> 
#include <opencv\highgui.h> 
#include <stdio.h> 
#include <iostream> 
#include <opencv2\highgui\highgui.hpp> 
#include <opencv2\imgproc\imgproc.hpp> 
 
using namespace cv; 
using namespace std; 
 
 
int main( int argc, char** argv ) 
{ 
 
const int MAX_CORNERS = 100; 
int corner_count=MAX_CORNERS; 
int win_size  = 3; 
float prev [500]={0}; 
float curr [500]={0}; 
float posisi1=0; 
float posisi2=0; 
int w=0; 
int inew=0; 
int jnew=0; 
 
char features_found[ MAX_CORNERS]; 
float feature_errors [MAX_CORNERS]; 
 
IplImage* imgA=cvLoadImage("kanan1.bmp",CV_LOAD_IMAGE_GRAYSCALE); 
IplImage* imgACol=cvLoadImage("kanan1.bmp",CV_LOAD_IMAGE_COLOR); 
IplImage* imgB=cvLoadImage("kiri 1.bmp",CV_LOAD_IMAGE_GRAYSCALE); 
IplImage* imgBCol=cvLoadImage("kiri 1.bmp",CV_LOAD_IMAGE_COLOR); 
CvSize img_sz = cvGetSize(imgA); 
IplImage* varian = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_8U,3); 
IplImage* means = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_8U,3);     
 cvZero(varian); 
cvCopy(imgACol, means); 
 
 
IplImage* eig_image = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_32F,1); 
IplImage* tmp_image = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_32F,1); 
IplImage* imgF      = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_8U,1); 
IplImage* imgResult = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_8U,3); 
IplImage* imgColA   = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_8U,3); 
IplImage* back      = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_8U,3); 
IplImage* mean1     = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_8U,3); 
IplImage* mean2     = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_8U,3); 
IplImage* mean      = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_8U,3); 
 
 
 
 
 
 
 
 



CvPoint2D32f* cornersA = new CvPoint2D32f[MAX_CORNERS]; 
CvPoint2D32f* cornersB = new CvPoint2D32f[MAX_CORNERS]; 
 
cvGoodFeaturesToTrack( 
imgA, 
eig_image, 
tmp_image, 
cornersA, 
&corner_count, 
0.01, 
5.0, 
0, 
5, 
0, 
0.04); 
 
cvFindCornerSubPix( 
imgA, 
cornersA, 
corner_count, 
cvSize(win_size, win_size), 
cvSize(-1,-1), 
cvTermCriteria(CV_TERMCRIT_ITER|CV_TERMCRIT_EPS,20,0.03)); 
 
IplImage* imgC = cvCreateImage( cvSize( imgA->width+imgB->width, imgA-
>height), IPL_DEPTH_8U, 3 ); 
cvZero( imgC ); 
cvSetImageROI( imgC, cvRect( 0, 0, imgA->width, imgA->height ) ); 
cvCopy(imgACol, imgC); //, stacked, NULL ); 
cvResetImageROI(imgC); 
cvSetImageROI( imgC, cvRect(imgB->width, 0, imgB->width+imgA->width, imgB-
>height) ); 
cvCopy(imgBCol, imgC); //, stacked, NULL ); 
cvResetImageROI(imgC); 
 
 
CvSize pyr_sz = cvSize(imgA->width+8, imgA->height/3); 
CvSize temp = cvSize(imgB->width, imgB->height*2); 
 
IplImage* pyrA = cvCreateImage(pyr_sz, IPL_DEPTH_32F,1); 
IplImage* pyrB = cvCreateImage(temp, IPL_DEPTH_32F,1); 
 
CvMat *imgFmat = cvCreateMat(imgA->height, imgA->width, CV_64FC1); 
CvMat *imgGmat = cvCreateMat(imgA->height, imgA->width, CV_64FC1); 
CvMat *imgAColmat = cvCreateMat(imgA->height, imgA->width, CV_8UC3); 
CvMat *imgBColmat = cvCreateMat(imgA->height, imgA->width, CV_8UC3); 
CvMat *varians = cvCreateMat(imgA->height, imgA->width, CV_8UC3); 
 
cvConvert(imgB, imgFmat); 
cvConvert(imgA, imgGmat); 
cvConvert(imgACol, imgAColmat); 
cvConvert(imgBCol, imgBColmat); 
 
cvCalcOpticalFlowPyrLK( 
imgA, 
imgB, 
pyrA, 
pyrB, 
cornersA, 
cornersB, 



corner_count, 
cvSize(win_size, win_size), 
5, 
features_found, 
feature_errors, 
cvTermCriteria(CV_TERMCRIT_ITER | CV_TERMCRIT_EPS, 20, .3), 
0 
); 
 
Mat frame(imgACol); 
Mat frame2(imgBCol); 
for( int i = 0; i < corner_count; i++ ) 
{ circle( frame, cornersA[i], 5, Scalar(150), -1); 
circle( frame2, cornersB[i], 5, Scalar(125), -1); 
} 
 
IplImage copy = frame; 
IplImage* frameD = &copy; 
IplImage copy2 = frame2; 
IplImage* frameD2 = &copy2; 
IplImage* corner = cvCreateImage( cvSize( imgA->width+imgB->width, imgA-
>height), IPL_DEPTH_8U, 3 ); 
cvZero( corner ); 
cvSetImageROI( corner, cvRect( 0, 0, imgA->width, imgA->height ) ); 
cvCopy(frameD, corner); //, stacked, NULL ); 
cvResetImageROI(corner); 
cvSetImageROI( corner, cvRect(imgB->width, 0, imgB->width+imgA->width, 
imgB->height) ); 
cvCopy(frameD2, corner); //, stacked, NULL ); 
cvResetImageROI(corner); 
 
 
 
for (int i=0; i<corner_count; i++) 
{ 
if (features_found[i]==0||feature_errors[i]>600) 
{ 
continue; 
} 
 
CvPoint p0 = cvPoint( 
(cornersA[i].x ), 
(cornersA[i].y ) 
); 
CvPoint p1 = cvPoint( 
(cornersB[i].x )+imgA->width, 
(cornersB[i].y ) 
); 
 
cvLine(imgC,p0,p1,CV_RGB(255,0,0),1); 
w=w+1; 
 
 
prev[2*w-2]=(cornersA[i].y); //dibuat satu baris! 
prev[2*w-1]=(cornersA[i].x); 
curr[2*w-2]=(cornersB[i].y); 
curr[2*w-1]=(cornersB[i].x); 
 
} 
 



CvMat mImg, mWorld; 
cvInitMatHeader(&mImg, w, 2, CV_32FC1, prev); 
cvInitMatHeader(&mWorld, w, 2, CV_32FC1, curr); 
CvMat *h1 = cvCreateMat(3, 3, CV_32FC1); 
CvMat *h3 = cvCreateMat(3, 3, CV_32FC1); 
int vals[] = { 1, 0, 0, 0, 1, 0, 0, 0, 1 }; 
 
 
if (w>4) 
{ 
cvFindHomography(  &mImg, &mWorld, h1,CV_RANSAC,0.99); 
 
cvmInvert (h1, h3); 
 
} 
else  cvInitMatHeader(h3, 3, 3, CV_32FC1, vals); 
 
 
for(int i=0;i<imgA->height;i++) 
{ 
for(int j=0;j<imgA->width;j++) 
{ 
(float) posisi1= ((((i*(float)cvGetReal2D(h3, 0, 
0))+(j*(float)cvGetReal2D(h3, 0, 1))+(float)cvGetReal2D(h3, 0, 
2))/((i*(float)cvGetReal2D(h3, 2, 0))+(j*(float)cvGetReal2D(h3, 2, 
1))+(float)cvGetReal2D(h3, 2, 2)))); 
(float) posisi2= ((((i*(float)cvGetReal2D(h3, 1, 
0))+(j*(float)cvGetReal2D(h3, 1, 1))+(float)cvGetReal2D(h3, 1, 
2))/((i*(float)cvGetReal2D(h3, 2, 0))+(j*(float)cvGetReal2D(h3, 2, 
1))+(float)cvGetReal2D(h3, 2, 2)))); 
 
//define the position of the pixel 
if ((posisi1>=0 && posisi2>=0) && (posisi2<imgA->width-1 && posisi1<imgA-
>height-1)) 
{ 
int r=(int) posisi1; 
int s=(int) posisi2; 
float p=abs(r+0.5-posisi1); 
float q=abs(s+0.5-posisi2); 
 
 
if (r=cvRound(posisi1)) 
{ 
inew=r-1; 
} 
else  inew=r+1; 
 
if (s=cvRound(posisi2)) 
{ 
jnew=s-1; 
} 
else jnew=s+1; 
 
CvScalar ijscal=(cvGet2D(imgAColmat,r,s)); 
CvScalar inewscal=(cvGet2D(imgAColmat,inew,s)); 
CvScalar jnewscal=(cvGet2D(imgAColmat,r,jnew)); 
CvScalar ijnewscal=(cvGet2D(imgAColmat,inew,jnew)); 
CvScalar mean; 
mean.val[0]=((p*q*(ijnewscal.val[0]))+((1-p)*q*inewscal.val[0])+((1-
q)*p*jnewscal.val[0])+((1-p)*(1-q)*ijscal.val[0])); 



mean.val[1]=((p*q*(ijnewscal.val[1]))+((1-p)*q*inewscal.val[1])+((1-
q)*p*jnewscal.val[1])+((1-p)*(1-q)*ijscal.val[1])); 
mean.val[2]=((p*q*(ijnewscal.val[2]))+((1-p)*q*inewscal.val[2])+((1-
q)*p*jnewscal.val[2])+((1-p)*(1-q)*ijscal.val[2])); 
CvScalar thou; 
thou.val[0]=(((ijnewscal.val[0])-mean.val[0])*((ijnewscal.val[0])-
mean.val[0])+(inewscal.val[0]-mean.val[0])*(inewscal.val[0]-
mean.val[0])+(jnewscal.val[0]-mean.val[0])*(jnewscal.val[0]-
mean.val[0])+(ijscal.val[0])-mean.val[0]*(ijscal.val[0])-mean.val[0])/3; 
thou.val[1]=(((ijnewscal.val[1])-mean.val[1])*((ijnewscal.val[1])-
mean.val[1])+(inewscal.val[1]-mean.val[1])*(inewscal.val[1]-
mean.val[1])+(jnewscal.val[1]-mean.val[1])*(jnewscal.val[1]-
mean.val[1])+(ijscal.val[1])-mean.val[1]*(ijscal.val[1])-mean.val[1])/3; 
thou.val[2]=(((ijnewscal.val[2])-mean.val[2])*((ijnewscal.val[2])-
mean.val[2])+(inewscal.val[2]-mean.val[2])*(inewscal.val[2]-
mean.val[2])+(jnewscal.val[2]-mean.val[2])*(jnewscal.val[2]-
mean.val[2])+(ijscal.val[2])-mean.val[2]*(ijscal.val[2])-mean.val[2])/3; 
 
cvSet2D(varians, i,j,thou); 
 
cvSet2D(imgBColmat, i, j,mean); 
 
} 
else 
{ 
(float)posisi1=i; 
(float)posisi2=j; 
CvScalar mean; 
CvScalar BCol=(cvGet2D(imgBColmat,i,j)); 
mean.val[0]=BCol.val[0]; 
mean.val[1]=BCol.val[1]; 
mean.val[2]=BCol.val[2]; 
} 
 
 
} 
 
 
} 
cvConvert(imgBColmat, imgResult); 
 
for(int i=1;i<imgA->height-1;i++) 
{ 
for(int j=1;j<imgA->width-1;j++) 
{ 
CvScalar varnew=cvGet2D(varians,i,j); 
CvScalar fImg=cvGet2D(imgResult,i,j); 
CvScalar fImg1=cvGet2D(imgResult,i-1,j-1); 
CvScalar fImg2=cvGet2D(imgResult,i-1,j); 
CvScalar fImg3=cvGet2D(imgResult,i-1,j+1); 
CvScalar fImg4=cvGet2D(imgResult,i,j-1); 
CvScalar fImg5=cvGet2D(imgResult,i,j+1); 
CvScalar fImg6=cvGet2D(imgResult,i+1,j-1); 
CvScalar fImg7=cvGet2D(imgResult,i+1,j); 
CvScalar fImg8=cvGet2D(imgResult,i+1,j+1); 
 
CvScalar meanfImg=cvGet2D(mean1,i,j); 
meanfImg.val[0]=(fImg1.val[0]+fImg2.val[0]+fImg3.val[0]+fImg4.val[0]+fImg5.
val[0]+fImg6.val[0]+fImg7.val[0]+fImg8.val[0])/8; 



meanfImg.val[1]=(fImg1.val[1]+fImg2.val[1]+fImg3.val[1]+fImg4.val[1]+fImg5.
val[1]+fImg6.val[1]+fImg7.val[1]+fImg8.val[1])/8; 
meanfImg.val[2]=(fImg1.val[2]+fImg2.val[2]+fImg3.val[2]+fImg4.val[2]+fImg5.
val[2]+fImg6.val[2]+fImg7.val[2]+fImg8.val[2])/8; 
 
CvScalar aImg=cvGet2D(imgBCol,i,j); 
CvScalar aImg1=cvGet2D(imgBCol,i-1,j-1); 
CvScalar aImg2=cvGet2D(imgBCol,i-1,j); 
CvScalar aImg3=cvGet2D(imgBCol,i-1,j+1); 
CvScalar aImg4=cvGet2D(imgBCol,i,j-1); 
CvScalar aImg5=cvGet2D(imgBCol,i,j+1); 
CvScalar aImg6=cvGet2D(imgBCol,i+1,j-1); 
CvScalar aImg7=cvGet2D(imgBCol,i+1,j); 
CvScalar aImg8=cvGet2D(imgBCol,i+1,j+1); 
 
CvScalar meanaImg=cvGet2D(mean2,i,j); 
meanaImg.val[0]=(aImg1.val[0]+aImg2.val[0]+aImg3.val[0]+aImg4.val[0]+aImg5.
val[0]+aImg6.val[0]+aImg7.val[0]+aImg8.val[0])/8; 
meanaImg.val[1]=(aImg1.val[1]+aImg2.val[1]+aImg3.val[1]+aImg4.val[1]+aImg5.
val[1]+aImg6.val[1]+aImg7.val[1]+aImg8.val[1])/8; 
meanaImg.val[2]=(aImg1.val[2]+aImg2.val[2]+aImg3.val[2]+aImg4.val[2]+aImg5.
val[2]+aImg6.val[2]+aImg7.val[2]+aImg8.val[2])/8; 
 
CvScalar XX=cvGet2D(back,i,j); 
CvScalar XY; 
CvScalar XZ; 
CvScalar XW=cvGet2D(mean,i,j); 
 
XY.val[0]=255; 
XY.val[1]=255; 
XY.val[2]=255; 
XX.val[0]=abs(aImg.val[0]-fImg.val[0]); 
XX.val[1]=abs(aImg.val[1]-fImg.val[1]); 
XX.val[2]=abs(aImg.val[2]-fImg.val[2]); 
XZ.val[0]=0; 
XZ.val[1]=0; 
XZ.val[2]=0; 
XW.val[0]=abs(meanaImg.val[0]-meanfImg.val[0]); 
XW.val[1]=abs(meanaImg.val[1]-meanfImg.val[1]); 
XW.val[2]=abs(meanaImg.val[2]-meanfImg.val[2]); 
 
if 
(((XX.val[0]+XX.val[1]+XX.val[2])/(varnew.val[0]+varnew.val[1]+varnew.val[2
]))<1) 
cvSet2D(varian,i,j,XZ); 
 
else cvSet2D(varian,i,j,XY); 
} 
} 
 
cvNamedWindow("ImageHomop",1); 
cvNamedWindow("ImageResult",1); 
cvNamedWindow("LKpyr_OpticalFlow",1); 
cvShowImage("ImageHomop",varian); 
cvShowImage("ImageResult",imgResult); 
cvShowImage("LKpyr_OpticalFlow",imgC); 
cvShowImage("corner",corner); 
cvWaitKey(0); 
return 0; 
} 



"Gambar Overlap Yang Dihasilkan” 
 

#include <opencv\cv.h> 

#include <opencv\cxcore.h> 

#include <opencv\highgui.h> 

#include <iostream> 

#include <fstream> 

#include <string> 

 

using namespace cv; 

using namespace std; 

int key; 

String inttostr(int input) 

{ 

stringstream ss; 

ss << input; 

return ss.str(); 

} 

int photocount = 0; 

int photocount2 = 0; 

int photocount3 = 0; 

String imagename; 

String imagename2; 

String imagename3; 

int main() 

{ 

 

CvCapture* capture = cvCaptureFromAVI ( "D:/hasil/video 

sumber/kotak/10cm/kiri.avi" ); 

CvCapture* capture2 = cvCaptureFromAVI( "D:/hasil/video 

sumber/kotak/10cm/kanan.avi" ); 

 

IplImage* imgACol = cvQueryFrame( capture ); 

IplImage* imgBCol = cvQueryFrame( capture2 ); 

 

while ((key = waitKey(30)) != 27) 

{ 

 

ofstream outFile; 

outFile.open("cornerkubus10cm"); 

 

photocount++; 

photocount2++; 

photocount3++; 

 

imgACol = cvQueryFrame( capture ); 

imgBCol = cvQueryFrame( capture2 ); 

 



 

cvShowImage("kanan", imgACol); 

cvShowImage("kiri", imgBCol); 

 

IplImage* imgA = cvCreateImage(cvGetSize(imgACol), 8, 1); 

cvCvtColor(imgACol, imgA, CV_BGR2GRAY); 

IplImage* imgB = cvCreateImage(cvGetSize(imgBCol), 8, 1); 

cvCvtColor(imgBCol, imgB, CV_BGR2GRAY); 

 

const int MAX_CORNERS = 100; 

int count=MAX_CORNERS; 

int win_size  = 3; 

int w=0; 

char features_found[ MAX_CORNERS]; 

float feature_errors [MAX_CORNERS]; 

float prev [500]={0}; 

float curr [500]={0}; 

int inew=0; 

int jnew=0; 

float posisi1=0; 

float posisi2=0; 

 

CvSize img_sz = cvGetSize(imgA); 

IplImage* varian = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_8U,3); 

IplImage* means = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_8U,3); 

cvCopy(imgACol, means); 

IplImage* frame_temp = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_32F,1); 

IplImage* frame_eigen = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_32F,1); 

IplImage* imgResult = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_8U,3); 

IplImage* back      = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_8U,3); 

IplImage* mean      = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_8U,3); 

IplImage* mean1     = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_8U,3);       

//menciptakan gambar back 

IplImage* mean2     = cvCreateImage(img_sz, IPL_DEPTH_8U,3); 

CvPoint2D32f* corners = new CvPoint2D32f[MAX_CORNERS]; 

CvPoint2D32f* corners1 = new CvPoint2D32f[MAX_CORNERS]; 

 

 

cvGoodFeaturesToTrack( 

imgA, 

frame_eigen, 

frame_temp, 

corners, 

&count, 

0.01, 

5.0, 

0, 

5, 



0, 

0.04 

); 

 

cvFindCornerSubPix ( imgA, 

corners, 

count, 

cvSize(win_size, win_size), 

cvSize(-1,-1), 

cvTermCriteria(CV_TERMCRIT_ITER|CV_TERMCRIT_EPS,20,0.03)); 

 

IplImage* imgC = cvCreateImage( cvSize( imgA->width+imgB->width, imgA-

>height), IPL_DEPTH_8U, 3 ); 

cvZero( imgC ); 

cvSetImageROI( imgC, cvRect( 0, 0, imgA->width, imgA->height ) ); 

cvCopy(imgACol, imgC); //, stacked, NULL ); 

cvResetImageROI(imgC); 

cvSetImageROI( imgC, cvRect(imgB->width, 0, imgB->width+imgA->width, 

imgB->height) ); 

cvCopy(imgBCol, imgC); //, stacked, NULL ); 

cvResetImageROI(imgC); 

 

 

CvSize pyr_sz = cvSize(imgA->width+8, imgA->height/3); 

CvSize temp = cvSize(imgB->width, imgB->height*2); 

 

IplImage* pyrA = cvCreateImage(pyr_sz, IPL_DEPTH_32F,1); 

IplImage* pyrB = cvCreateImage(temp, IPL_DEPTH_32F,1); 

 

 

CvMat *imgAColmat = cvCreateMat(imgA->height, imgA->width, CV_8UC3); 

CvMat *imgBColmat = cvCreateMat(imgA->height, imgA->width, CV_8UC3); 

CvMat *varians = cvCreateMat(imgA->height, imgA->width, CV_8UC3); 

 

 

cvConvert(imgACol, imgAColmat); 

cvConvert(imgBCol, imgBColmat); 

 

 

cvCalcOpticalFlowPyrLK( 

imgA, 

imgB, 

pyrA, 

pyrB, 

corners, 

corners1, 

count, 

cvSize(win_size, win_size), 



5, 

features_found, 

feature_errors, 

cvTermCriteria(CV_TERMCRIT_ITER | CV_TERMCRIT_EPS, 20, .3), 

0 

); 

 

 

Mat frame(imgACol); 

Mat frame2(imgBCol); 

for( int i = 0; i < count; i++ ) 

{ circle( frame, corners[i], 5, Scalar(150), -1); 

circle( frame2, corners1[i], 5, Scalar(125), -1); 

} 

 

IplImage copy = frame; 

IplImage* frameD = &copy; 

IplImage copy2 = frame2; 

IplImage* frameD2 = &copy2; 

IplImage* corner = cvCreateImage( cvSize( imgA->width+imgB->width, imgA-

>height), IPL_DEPTH_8U, 3 ); 

cvZero( corner ); 

cvSetImageROI( corner, cvRect( 0, 0, imgA->width, imgA->height ) ); 

cvCopy(frameD, corner); //, stacked, NULL ); 

cvResetImageROI(corner); 

cvSetImageROI( corner, cvRect(imgB->width, 0, imgB->width+imgA->width, 

imgB->height) ); 

cvCopy(frameD2, corner); //, stacked, NULL ); 

cvResetImageROI(corner); 

 

 

 

for(int i=0;i<count;i++) 

{  if (features_found[i]==0||feature_errors[i]>600) 

{ 

continue; 

} 

 

CvPoint p0 = cvPoint( 

cvRound( corners[i].x ), 

cvRound( corners[i].y ) 

); 

CvPoint p1 = cvPoint( 

cvRound( corners1[i].x )+imgA->width, 

cvRound( corners1[i].y ) 

); 

 

 



cvLine(imgC,p0,p1,CV_RGB(255,0,0),1); 

w=w+1; 

prev[2*w-2]=(corners[i].y); 

prev[2*w-1]=(corners[i].x); 

curr[2*w-2]=(corners1[i].y); 

curr[2*w-1]=(corners1[i].x); 

 

outFile<<" -- Corner kanan ["<<i<<"]  

("<<corners[i].x<<","<<corners[i].y<<")"<<endl; 

outFile<<" -- Corner kiri ["<<i<<"]  

("<<corners1[i].x<<","<<corners1[i].y<<")"<<endl; 

} 

 

outFile.close(); 

 

 

CvMat mImg, mWorld; 

cvInitMatHeader(&mImg, w, 2, CV_32FC1, prev); 

cvInitMatHeader(&mWorld, w, 2, CV_32FC1, curr); 

CvMat *h1 = cvCreateMat(3, 3, CV_32FC1); 

CvMat *h3 = cvCreateMat(3, 3, CV_32FC1); 

int vals[] = { 1, 0, 0, 0, 1, 0, 0, 0, 1 }; 

 

if (w>4) 

{cvFindHomography(  &mImg, &mWorld, h1,CV_RANSAC,1); 

cvInvert (h1, h3); 

} 

else  cvInitMatHeader(h3, 3, 3, CV_32FC1, vals); 

 

 

for(int i=0;i<imgA->height;i++) 

{ 

for(int j=0;j<imgA->width;j++) 

{ 

(float) posisi1= ((((i*(float)cvGetReal2D(h3, 0, 0))+(j*(float)cvGetReal2D(h3, 0, 

1))+ 

(float)cvGetReal2D(h3, 0, 2))/((i*(float)cvGetReal2D(h3, 2, 0))+ 

(j*(float)cvGetReal2D(h3, 2, 1))+(float)cvGetReal2D(h3, 2, 2)))); 

(float) posisi2= ((((i*(float)cvGetReal2D(h3, 1, 0))+(j*(float)cvGetReal2D(h3, 1, 

1))+ 

(float)cvGetReal2D(h3, 1, 2))/((i*(float)cvGetReal2D(h3, 2, 0))+ 

(j*(float)cvGetReal2D(h3, 2, 1))+(float)cvGetReal2D(h3, 2, 2)))); 

 

if ((posisi1>=0 && posisi2>=0) && (posisi2<imgA->width-1 && posisi1<imgA-

>height-1)) 

{ 

int r=(int) posisi1; 

int s=(int) posisi2; 



float p=abs(r+0.5-posisi1); 

float q=abs(s+0.5-posisi2); 

 

if (r=cvRound(posisi1)) 

{ 

inew=r-1; 

} 

else  inew=r+1; 

 

if (s=cvRound(posisi2)) 

{ 

jnew=s-1; 

} 

else jnew=s+1; 

 

 

CvScalar ijscal=(cvGet2D(imgAColmat,r,s)); 

CvScalar inewscal=(cvGet2D(imgAColmat,inew,s)); 

CvScalar jnewscal=(cvGet2D(imgAColmat,r,jnew)); 

CvScalar ijnewscal=(cvGet2D(imgAColmat,inew,jnew)); 

CvScalar mean; 

mean.val[0]=((p*q*(ijnewscal.val[0]))+((1-p)*q*inewscal.val[0])+((1-

q)*p*jnewscal.val[0])+((1-p)*(1-q)*ijscal.val[0])); 

mean.val[1]=((p*q*(ijnewscal.val[1]))+((1-p)*q*inewscal.val[1])+((1-

q)*p*jnewscal.val[1])+((1-p)*(1-q)*ijscal.val[1])); 

mean.val[2]=((p*q*(ijnewscal.val[2]))+((1-p)*q*inewscal.val[2])+((1-

q)*p*jnewscal.val[2])+((1-p)*(1-q)*ijscal.val[2])); 

mean.val[0]=ijscal.val[0]; 

mean.val[1]=ijscal.val[1]; 

mean.val[2]=ijscal.val[2]; 

CvScalar thou; 

thou.val[0]=(((ijnewscal.val[0])-mean.val[0])*((ijnewscal.val[0])-

mean.val[0])+(inewscal.val[0]-mean.val[0])*(inewscal.val[0]-

mean.val[0])+(jnewscal.val[0]-mean.val[0])*(jnewscal.val[0]-

mean.val[0])+(ijscal.val[0])-mean.val[0]*(ijscal.val[0])-mean.val[0])/3; 

thou.val[1]=(((ijnewscal.val[1])-mean.val[1])*((ijnewscal.val[1])-

mean.val[1])+(inewscal.val[1]-mean.val[1])*(inewscal.val[1]-

mean.val[1])+(jnewscal.val[1]-mean.val[1])*(jnewscal.val[1]-

mean.val[1])+(ijscal.val[1])-mean.val[1]*(ijscal.val[1])-mean.val[1])/3; 

thou.val[2]=(((ijnewscal.val[2])-mean.val[2])*((ijnewscal.val[2])-

mean.val[2])+(inewscal.val[2]-mean.val[2])*(inewscal.val[2]-

mean.val[2])+(jnewscal.val[2]-mean.val[2])*(jnewscal.val[2]-

mean.val[2])+(ijscal.val[2])-mean.val[2]*(ijscal.val[2])-mean.val[2])/3; 

 

cvSet2D(varians, i,j,thou); 

cvSet2D(imgBColmat, i, j,mean); 

 

} 



else 

{ 

(float)posisi1=i; 

(float)posisi2=j; 

CvScalar mean; 

CvScalar BCol=(cvGet2D(imgBColmat,i,j)); 

CvScalar BColor; 

BColor.val[0]=BCol.val[0]; 

BColor.val[1]=BCol.val[1]; 

BColor.val[2]=BCol.val[2]; 

mean.val[0]=BCol.val[0]; 

mean.val[1]=BCol.val[1]; 

mean.val[2]=BCol.val[2]; 

} 

 

 

} 

 

 

} 

cvConvert(imgBColmat, imgResult); 

 

for(int i=1;i<imgA->height-1;i++) 

{ 

for(int j=1;j<imgA->width-1;j++) 

{ 

CvScalar varnew=cvGet2D(varians,i,j); 

CvScalar fImg=cvGet2D(imgResult,i,j); 

CvScalar fImg1=cvGet2D(imgResult,i-1,j-1); 

CvScalar fImg2=cvGet2D(imgResult,i-1,j); 

CvScalar fImg3=cvGet2D(imgResult,i-1,j+1); 

CvScalar fImg4=cvGet2D(imgResult,i,j-1); 

CvScalar fImg5=cvGet2D(imgResult,i,j+1); 

CvScalar fImg6=cvGet2D(imgResult,i+1,j-1); 

CvScalar fImg7=cvGet2D(imgResult,i+1,j); 

CvScalar fImg8=cvGet2D(imgResult,i+1,j+1); 

 

CvScalar meanfImg=cvGet2D(mean1,i,j); 

meanfImg.val[0]=(fImg1.val[0]+fImg2.val[0]+fImg3.val[0]+fImg4.val[0]+fImg5.

val[0]+fImg6.val[0]+fImg7.val[0]+fImg8.val[0])/8; 

meanfImg.val[1]=(fImg1.val[1]+fImg2.val[1]+fImg3.val[1]+fImg4.val[1]+fImg5.

val[1]+fImg6.val[1]+fImg7.val[1]+fImg8.val[1])/8; 

meanfImg.val[2]=(fImg1.val[2]+fImg2.val[2]+fImg3.val[2]+fImg4.val[2]+fImg5.

val[2]+fImg6.val[2]+fImg7.val[2]+fImg8.val[2])/8; 

 

CvScalar aImg=cvGet2D(imgBCol,i,j); 

CvScalar aImg1=cvGet2D(imgBCol,i-1,j-1); 

CvScalar aImg2=cvGet2D(imgBCol,i-1,j); 



CvScalar aImg3=cvGet2D(imgBCol,i-1,j+1); 

CvScalar aImg4=cvGet2D(imgBCol,i,j-1); 

CvScalar aImg5=cvGet2D(imgBCol,i,j+1); 

CvScalar aImg6=cvGet2D(imgBCol,i+1,j-1); 

CvScalar aImg7=cvGet2D(imgBCol,i+1,j); 

CvScalar aImg8=cvGet2D(imgBCol,i+1,j+1); 

 

CvScalar meanaImg=cvGet2D(mean2,i,j); 

meanaImg.val[0]=(aImg1.val[0]+aImg2.val[0]+aImg3.val[0]+aImg4.val[0]+aImg

5.val[0]+aImg6.val[0]+aImg7.val[0]+aImg8.val[0])/8; 

meanaImg.val[1]=(aImg1.val[1]+aImg2.val[1]+aImg3.val[1]+aImg4.val[1]+aImg

5.val[1]+aImg6.val[1]+aImg7.val[1]+aImg8.val[1])/8; 

meanaImg.val[2]=(aImg1.val[2]+aImg2.val[2]+aImg3.val[2]+aImg4.val[2]+aImg

5.val[2]+aImg6.val[2]+aImg7.val[2]+aImg8.val[2])/8; 

 

CvScalar XX=cvGet2D(back,i,j); 

CvScalar XY; 

CvScalar XZ; 

CvScalar XW=cvGet2D(mean,i,j); 

 

XY.val[0]=255; 

XY.val[1]=255; 

XY.val[2]=255; 

XX.val[0]=abs(aImg.val[0]-fImg.val[0]); 

XX.val[1]=abs(aImg.val[1]-fImg.val[1]); 

XX.val[2]=abs(aImg.val[2]-fImg.val[2]); 

XZ.val[0]=0; 

XZ.val[1]=0; 

XZ.val[2]=0; 

XW.val[0]=abs(meanaImg.val[0]-meanfImg.val[0]); 

XW.val[1]=abs(meanaImg.val[1]-meanfImg.val[1]); 

XW.val[2]=abs(meanaImg.val[2]-meanfImg.val[2]); 

if 

(((XX.val[0]+XX.val[1]+XX.val[2])/(varnew.val[0]+varnew.val[1]+varnew.val[2

]))<1) 

cvSet2D(varian,i,j,XZ); 

 

else cvSet2D(varian,i,j,XY); 

} 

} 

 

 

 

 

 

 

 

 



Mat hasil(varian); 

imagename = "D:/hasil/result/kotak/50cm (640x480)/ " + inttostr(photocount) + 

".bmp"; 

//imwrite(imagename,hasil); 

cvShowImage("ImageHomop",varian); 

//cvShowImage("ImageResult",imgResult); 

Mat korespondensi(imgC); 

imagename2 = "D:/hasil/koresponden/kotak/10cm (640x480)/koresponden " + 

inttostr(photocount2) + ".bmp"; 

imwrite(imagename2,korespondensi); 

//cvShowImage("LKpyr_OpticalFlow",imgC); 

 

Mat point(corner); 

imagename3 = "D:/hasil/corner/kotak/10cm (640x480)/corner " + 

inttostr(photocount3) + ".bmp"; 

imwrite(imagename3,point); 

//cvShowImage("corner",corner); 

 

printf("Detected Points : %d\n", count); 

printf("Corespondence point : %d\n", count); 

 

} 

 

} 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



“Gambar Morfologi” 
 
#include <opencv2\imgproc\imgproc.hpp> 
#include <opencv2\highgui\highgui.hpp> 
#include <stdlib.h> 
#include <stdio.h> 
 
using namespace cv; 
 
Mat src, dst; 
 
int morph_elem = 0; 
int morph_size = 0; 
int morph_operator = 0; 
int const max_operator = 4; 
int const max_elem = 2; 
int const max_kernel_size = 21; 
 
char* window_name = "Morphology Transformations Demo"; 
 
void Morphology_Operations( int, void* ); 
int main( int argc, char** argv ) 
{ 
src = imread( "D:/hasil/morfologi/source/tabung/50cm/result 8.bmp"); 
 
if( !src.data ) 
{ return -1; } 
namedWindow( window_name, CV_WINDOW_AUTOSIZE ); 
createTrackbar("Operator:\n 0: Opening - 1: Closing \n 2: Gradient - 3: Top 
Hat \n 4: Black Hat", window_name, &morph_operator, max_operator, 
Morphology_Operations ); 
createTrackbar( "Element:\n 0: Rect - 1: Cross - 2: Ellipse", window_name, 
&morph_elem, max_elem, 
Morphology_Operations ); 
createTrackbar( "Kernel size:\n 2n +1", window_name, 
&morph_size, max_kernel_size, 
Morphology_Operations ); 
Morphology_Operations( 0, 0 ); 
 
waitKey(0); 
return 0; 
} 
void Morphology_Operations( int, void* ) 
{ 
int operation = morph_operator + 2; 
 
Mat element = getStructuringElement( morph_elem, Size( 2*morph_size + 1, 
2*morph_size+1 ), Point( morph_size, morph_size ) ); 
morphologyEx( src, dst, operation, element ); 
imshow( window_name, dst ); 
imwrite("D:/hasil/morfologi/result/tabung/50cm/8.bmp",dst); 
} 

 

 

 

 

 

 



“Gambar Bounding Box” 
 
#include "opencv2/highgui/highgui.hpp" 
#include "opencv2/imgproc/imgproc.hpp" 
#include <iostream> 
#include <stdio.h> 
#include <stdlib.h> 
 
using namespace cv; 
using namespace std; 
 
Mat src; Mat src_gray,src1,src_blur; 
int thresh = 1; 
int max_thresh = 255; 
int main( int argc, char** argv ) 
{ 
src = imread("D:/hasil/morfologi/result/bola/50cm/52.bmp",1); 
src1 = imread("D:/hasil/morfologi/result/bola/50cm/52'.bmp",1); 
cvtColor( src, src_gray, CV_BGR2GRAY ); 
blur(src_gray, src_blur, Size(50,50)); 
 
 
imshow( "source_window", src ); 
 
Mat threshold_output; 
Mat cap; 
src1.copyTo(cap); 
vector<vector<Point> > contours; 
vector<Vec4i> hierarchy; 
threshold( src_blur, threshold_output, thresh, 255, THRESH_BINARY ); 
findContours( threshold_output, contours, hierarchy, CV_RETR_TREE, 
CV_CHAIN_APPROX_SIMPLE, Point(0, 0) ); 
vector<vector<Point> > contours_poly( contours.size() ); 
vector<Rect> boundRect( contours.size() ); 
vector<Point2f>center( contours.size() ); 
vector<float>radius( contours.size() ); 
 
for( int i = 0; i < contours.size(); i++ ) 
{ approxPolyDP( Mat(contours[i]), contours_poly[i], 3, true ); 
boundRect[i] = boundingRect( Mat(contours_poly[i]) ); 
minEnclosingCircle( (Mat)contours_poly[i], center[i], radius[i] ); 
} 
 
Mat drawing = Mat::zeros( threshold_output.size(), CV_8UC3 ); 
for( int i = 0; i< contours.size(); i++ ) 
{ 
rectangle( cap, boundRect[i].tl(), boundRect[i].br(), Scalar(80,240,240), 
2, 8, 0 ); 
} 
cout<<"Find object: "<<contours.size()<<endl; 
imshow( "Contours", cap ); 
imwrite("D:/hasil/Bounding box/bola/50cm/52.bmp",cap); 
waitKey (0); 
return 0; 
} 

 

 


