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ABSTRACT

DETECTION OF UNDERWATER MOVING OBJECT USING FRAME
DIFFERENCING METHOD ON DINAMIC ENVIRONMENT

By

REZA MUHAMAD

There are some technologies that support fishermen in the process of catching fish, one of
them is a fish finder. Fish finder is an electronic device that operated on a ship that can
measure the depth of sea. The principle work of the device is by measuring the depth of the
ocean by pulse of vibration sound. There is a transducer that transmits pulse vibrations
vertically to the bottom of the sea, then the transducer will receive the reflection of its. To
increase modern fishing technology, a technology research using other methods are
needed. One idea of modern fishing technology is object detection methods. There
are several methods that can be used in the detection of moving objects. One of the
method is the frame differencing method. This research designed the program of
underwater object detection using frame differencing method by taking pictures
with moving camera. The video was recorded using action camera. There are 3
kinds of data are processed according to the time, morning, noon, and night. This
method compares two frames then the difference is considered the movement of an
object. The effectiveness of this method is evaluated based on the value of recall
and precision. The results showed that frame differencing method successfully
detected the objects of the three videos with an average value of recall in the morning
data amounted to 46.6%, in the afternoon data of 44.6%, and at night data of 58.3%.

Keywords: Object Detection, Underwater Detection, Frame Differencing.
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Terdapat beberapa teknologi yang mendukung nelayan dalam proses penangkapan
ikan, salah satunya adalah fish finder. Fish finder merupakan perangkat elektronik
yang dioperasikan pada sebuah kapal yang berfungsi untuk mengukur kedalaman
air laut. Prinsip kerja alat ini dengan mengukur kedalaman laut berdasarkan pulsa
getaran suara. Terdapat sebuah transducer yang memancarkan getaran pulsa secara
vertikal ke dasar laut., selanjutnya transducer akan menerima kembali pantulan
pulsa tersebut. Untuk memperbanyak teknologi penangkapan ikan modern, maka
diperlukan sebuah penelitian teknologi tersebut dengan menggunakan metode lain.
Salah satu gagasan mengenai teknologi penangkapan ikan modern dengan metode
objek deteksi. Terdapat beberapa metode yang dapat digunakan dalam proses
pendeteksian objek bergerak. Salah satu metode yang digunakan untuk
mengidentifikasi obyek adalah metode frame differencing. Pada penelitian ini
dirancang program deteksi obyek dalam air menggunakan metode frame
differencing dengan pengambilan gambar dengan kamera bergerak. Data berupa
video yang direkam menggunakan action cam. Terdapat 3 buah data yang diolah
sesuai waktu pengambilan gambar, yaitu data pagi, siang, dan malam. Metode ini
membandingkan dua buah frame yang kemudian selisihnya dianggap pergerakan
dari sebuah objek. Tingkat keberhasilan metode ini dievaluasi berdasarkan nilai
recall dan precision. Hasil penelitian menunjukkan bahwa metode frame
differencing berhasil mendeteksi objek dari ketiga video dengan nilai rata-rata recall
pada data pagi sebesar 46,6%, pada data siang sebesar 44,6%, dan pada data malam sebesar
58,3%.

Kata Kunci: Deteksi Obyek, Deteksi Dalam Air, Frame Differencing.
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1. PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang
Indonesia merupakan sebuah negara kepualuan yang lebih dari 60%
wilayahnya terdiri dari lautan. Menurut hasil sensus pada tahun 2003-2013,
jumlah nelayan tradisional turun dari 1,6 juta jiwa menjadi 864 ribu jiwa.
Menurut Susi Pudjiastuti, Menteri Kelautan dan Perikanan Indonesia,
penurunan tersebut dikarenakan banyaknya praktek illegal fishing. Selain
menurunnya jumlah nelayan, jumlah produksi perikanan laut Indonesia pun
berkurang. Produksi perikanan laut yang dihasilkan pada tahun 2010
berjumlah 730.286 ton. Sedangkan pada tahun 2016 produksi perikanan

menurun menjadi 565.485,90 ton (Badan Pusat Statistik, 2018).

Mata merupakan indra terbaik yang dimiliki oleh manusia sehingga citra
atau gambar memegang peranan penting dalam perspektif manusia. Namun
mata memiliki keterbatasan dalam menangkap sinyal elektromagnetik.
Komputer atau mesin pencitraan lainnya dapat menangkap hampir
keseluruhan sinyal elektromagnetik mulai dari gamma hingga gelombang
radio. Mesin pencitraan dapat bekerja dengan sumber yang tidak sesuai,
tidak cocok, atau yang tidak dapat ditangkap oleh penglihatan manusia. Hal
inilah yang menyebabkan pengolahan citra digital memiliki kegunaan dan

spektrum aplikasi yang sangat luas. Teknologi pengolahan citra dapat



masuk ke berbagai bidang seperti kedokteran, industri, pertanian, geologi,

kelautan, dan lain sebagainya (Putra D, 2010).

Terdeapat beberapa teknologi yang mendukung nelayan dalam proses
penangkapan ikan, salah satunya adalah fish finder. Fish finder merupakan
perangkat elektronik yang dioperasikan pada sebuah kapal yang berfungsi
untuk mengukur kedalaman air laut. Prinsip kerja alat ini dengan mengukur
kedalaman laut berdasarkan pulsa getaran suara. Terdapat sebuah
transducer yang memancarkan getaran pulsa secara vertikal ke dasar laut.,
selanjutnya transducer akan menerima kembali pantulan pulsa tersebut.
Untuk memperbanyak metode teknologi penangkapan ikan modern, maka
diperlukan sebuah penelitian teknologi tersebut dengan menggunakan

metode lain.

Salah satu gagasan mengenai metode teknologi penangkapan ikan modern
dengan metode objek deteksi. Terdapat beberapa metode yang dapat
digunakan dalam proses pendeteksian objek bergerak. Salah satu metode
yang digunakan untuk mengidentifikasi obyek adalah metode frame
differencing. Penelitian yang telah dilakukan menggunakan metode frame
differencing dan background substraction untuk mendeteksi gerak dari
rangefinder camera (Mishra P.S. et al, 2011). Sedangkan penelitian lain
yang telah dilakukan menggunakan metode background classification
untuk mendeteksi gerak dari kamera yang digunakan (Jimenez P.G. et al,
2003). Pada penelitian ini akan dirancang program identifikasi obyek bawah

air menggunakan metode frame differencing dengan kamera bergerak.



1.2.

1.3.

Penelitian terkait yang juga menggunakan metode kamera bergerak adalah
penelitian Ashish Ghosh pada tahun 2012 dengan judul “Object Detection
From Videos Captured by Moving Camera by Fuzzy Edge Incorporated
Markov Random Field and Local Histogram Matching ”. Penelitian tersebut
menggunakan metode motion estimation, yaitu menghitung vektor
pergerakan untuk memperkirakan posisi objek yang bergerak dari setiap
frame (Ghosh A. et al, 2012). Selain itu penelitian yang telah dilakukan oleh
Soo Wan Kim pada tahun 2013 dengan judul “Detection of Moving Objects
with a Moving Camera Using Non-panoramic Background Model”.
Penelitian tersebut menggunakan metode Spatio-temporal Gaussian model,
yang dapat membuat model background berukuran kecil yang sama dengan
input frame, tanpa harus membuat panoramic background untuk

mengurangi error jika dengan metode panoramic background.

Tujuan Penelitian
Tujuan dari penelitian ini adalah membuat sebuah program yang dapat
mendeteksi gerakan objek bawah air pada lingkungan dinamis dengan

menggunakan metode frame differencing.

Manfaat Penelitian
Manfaat dari penelitian ini adalah :
1. Program yang telah dibuat dapat digunakan dalam identifikasi objek

bawah air dengan lingkungan dinamis



2. Menjadi referensi penelitian mengenai pengolahan citra khususnya

identifikasi objek.

1.4, Perumusan Masalah
Mengacu pada permasalahan yang ada, maka perumusan penelitan ini
berfokus pada aspek berikut :
1. Bagaimana cara mendeteksi sebuah objek bergerak bawah air pada
lingkungan dinamis?
2. Apa yang dimaksud dengan metode frame differencing?
3. Bagaimana cara merancang program berdasarkan metode frame

differencing?

1.5. Batasan Masalah
Dalam penelitian ini terdapat beberapa batasan masalah, yaitu :
1. Hanya membahas tentang pendeteksian objek bergerak bawah air.

2. Hanya menggunakan satu metode yaitu frame differencing

1.6. Hipotesis
Sistem yang dirancang dapat mendeteksi gerakan objek bawah air pada
lingkungan dinamis dengan menggunakan sebuah metode dalam pengolahan
citra, yaitu metode frame differencing. Citra yang diambil berupa video.
Data yang diperoleh digunakan dalam proses penangkapan ikan oleh

nelayan.



1.7. Sistematika Penulisan
Untuk memudahkan penulisan dan pemahaman mengenai materi tugas akhir

ini, maka tugas akhir ini dibagi menjadi 5 buah bab, yaitu :

BAB I. PENDAHULUAN
Memuat latar belakang, tujuan, manfaat, perumusan masalah, batasan

masalah, hipotesis, dan sistematika penulisan.

BAB II. TINJAUAN PUSTAKA
Berisi tentang teori — teori yang mendukung sistem perancangan deteksi
objek bergerak serta teori — teori tentang metode yang akan digunakan, yaitu

metode gaussian mixture model

BAB IIl. METODE PENELITIAN
Berisi rancangan sistem, yang meliputi alat dan bahan yang digunakan,
langkah — langkah pengerjaan yang dilakukan, penentuan spesifikasi sistem,

perancangan sistem, serta diagram alir sistem.

BAB IV. HASIL DAN PEMBAHASAN

Menjelaskan prosedur pengujian, hasil pengujian, dan analisa data.

BAB V. SIMPULAN DAN SARAN
Memuat simpulan yang diperoleh dari hasil pembuatan dan pengujian alat,

dan saran — saran untuk pengembangan lebih lanjut.
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Il. TINJAUAN PUSTAKA

2.1. Pengolahan Citra
Citra atau yang lebih biasa disebut dengan gambar merupakan salah satu
komponen yang memegang peranan sangat penting dalam bidang
multimedia sebagai bentuk informasi visual.. Citra mempunya karakteristik
yang tidak dimiliki oleh data teks, yaitu citra kaya dengan informasi. Secara
harfiah, citra merupakan gambar pada bidang dua dimensi. Meskipun kaya
akan informasi, terdapat beberapa faktor yang dapat memengaruhi
penurunan mutu sebuah citra. Seringkali citra mengandung cacat atau derau
(noise), kabur (blurring), kurang tajam, warnanya terlalu kontras, dan
sebagainya (Munir R, 2004). Oleh karena hal tersebut, diperlukanlah sebuah

pengolahan citra.

Sebuah citra merupakan susunan fungsi f(x,y) yang berukuran M baris dan
N kolom, dengan koordinat spasial yang diwakili oleh x dan y, serta
amplitudo f di titik koordinat (x,y) dinamakan intensitas atau tingkat
keabuan dari citra pada titik tersebut. Apabila nilai x,y, dan nilai amplitudo f
secara keseluruhan bernilai diskrit dan berhingga (finite) maka dapat

dikatakan bahwa citra tersebut adalah citra digital (Putra D, 2010).
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Gambar 2.1 Koordinat citra digital

Pengolahan citra merupakan sebuah teknik pemrosesan gambar berdimensi
dua melalui komputer digital. Pengolahan citra meliputi beberapa proses
yang masukan dan keluarannya berupa citra, dan di samping itu meliputi
proses yang mengekstrak dari citra termasuk pengenalan objek individu

(Jain A.K, 1989).

Salah satu implementasi dari proses pengolahan cira adalah pengenalan
pola. Pola adalah entitas yang terdefinisi dan dapat diidentifikasi melalui
ciri-cirinya (Hendradjaya B, 1995). Pola dengan keakuratan yang tinggi
memiliki ciri dengan daya pembeda yang tinggi, sehingga pengelompokkan
pola berdasarkan ciri dapat dilakukan dengan baik. Ciri-ciri tersebut
digunakan untuk membedakan suatu pola dengan pola lainnya. (Munir R,
2004). Pada pengenalan pola, pengolahan citra akan memisahkan antara

objek dengan background-nya.
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Penelitian mengenai pengolahan citra yang menjadi referensi penulis
merupakan penelitian yang dilakukan oleh M. Roynaldi Prabowo pada
tahun 2017 dengan judul “Deteksi Objek Bergerak Dalam Air
Menggunakan Metode Gaussian Mixture Model Berbasis Action-Cam”.
Pada penelitian ini dilakukan deteksi objek menggunakan Gaussian Mixture
Model. Gaussian Mixture Model merupakan metode yang dapat digunakan
untuk memodelkan warna-warna background dari tiap piksel. Dalam
metode ini tiap piksel akan memiliki model GMM masing-masing. Model
GMM pada setiap piksel ini muncul dengan cara memperbaharui parameter-
parameter yang telah ditentukan pada metode ini, yaitu mean dan varian.
Model yang dibentuk terbagi mejadi 2, yaitu model background dan model
non-background. Model background adalah model yang mencerminkan
sebuah cira latar belakang, sedangkan model non-background

mencerminkan citra yang memiliki objek bergerak (Prabowo M.R, 2017).

Sedangkan penelitian yang akan dilakukan adalah deteksi objek
menggunakan metode frame differencing. Metode frame differencing
merupakan metode membandingkan dua buah frame yang hasilnya berupa
selisih dari perbandingan tersebut. Selisih perbandingan tersebut kemudian
dianggap sebuah objek namun perlu proses lanjutan. Pada penelitian ini juga

tidak membuat model background maupun non-background.

RGB
Warna-warna yang diterima oleh mata manusia merupakan hasil kombinasi

cahaya dengan panjang gelombang berbeda. Penelitian menunjukkan bahwa
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rentang warna yang paling lebar dihasilkan dari kombinasi warna red (R),
green (G), dan blue (B) (Munir R, 2004). Lapisan ketiga warna tersebut
menjadi dasar warna dari sebuah citra dan dapat digabungkan untuk
menghasilkan berbagai macam warna lain. Kombinasi dari tiga warna
cahaya ini memiliki intensitas yang berbeda dari 0 sampai dengan 255.
Apabila ketiga warna tersebut digabung maka akan menghasilkan warna

putih, oleh karena itu RGB disebut juga additive color atau warna

pencahayaan.
Red(255.0,0) Yellow(255,255,0) Green((,255,0)
Green(0,255,0) Cyani(,255,255) Blue{0.0,255)
Blue{0,0,255) Magenta(255,0,255) Red(255.0,0)

Gambar 2.2 Kombinasi warna RGB

2.3. Metode Frame Differencing
Metode frame differencing menggunakan perbedaan antara frame sebuah
citra yang diambil dari bagian video secara berturut-turut agar dapat
mendeteksi dan mengenali target. Metode ini merupakan metode yang
paling sering digunakan, terutama pada keadaan background yang
konstan. Metode frame differencing juga sangat bisa beradaptasi dengan

lingkungan dinamis tanpa memerlukan citra background. Algoritma
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metode ini tidak begitu rumit, kecepatan yang tinggi, serta kemampuan

proses yang baik (Liu Z, 2014).

Threshold

Threshold adalah sebuah nilai ambang batas yang menentukan
pengelompokan nilai piksel. Thresholding merupakan cara yang mudah
namun efektif untuk memisahkan objek dari background. Keluaran dari
thresholding adalah citra biner yang memiliki dua bagian yaitu foreground
atau objek. Serta bagian lainnya dikelompokkan sebagai background.

(Romen T.S et al, 2011).

Binerisasi Citra

Binerisasi merupakan salah satu metode segmentasi citra. Segmentasi citra
merupaka proses pengelompokan piksel berdasarkan pada beberapa faktor
dalam citra tersebut, seperti level intensitas keabuan, warna, tekstur, dll.
Setelah disegmentasi, seluruh citra terbagi menjadi beberapa daerah yang
lebih kecil, seperti daerah permukaan, objek, atau bagian natural dari objek.
Segmentasi dapat digunakan dalam deteksi objek, image compression,

image editing, atau pencarian database citra (Chaki N. et al, 2014).

Langkah mudah untuk binerisasi citra ialah dengan mengatur thresholding
dan memisahkan daerah terang dan gelap (background dan foreground)
menurut intensitas pikselnya. Dalam sebuah pengolahan citra dan aplikasi

pengenalan pola, level keabuan dari piksel background berbeda secara
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substansi dengan level keabuan piksel foreground. Thresholding merupakan
salah satu cara yang mudah dan efektif untuk memisahkan objek dari
background. Thresholding menghasilkan citra biner dari citra keabuan
grayscale) dengan mengatur nilai piksel di bawah threshold menjadi 0 dan

nilai piksel yang lebih besar sama dengan threshold menjadi 1.

Dilasi

Teknik pengolahan citra yang didasarkan pada bentuk segmen atau region
dalam citra merupakan definisi dari operasi morfologi. Operasi ini biasanya
diaplikasikan pada citra biner, dikarenakan operasi ini difokuskan pada
bentuk objek. Biasanya segmentasi didasarkan pada objek yang menjadi
perhatian. Segmentasi dilakukan dengan membedakan antara objek
(foreground) dan latar (background), antara lain dengan memanfaatkan
operasi threshold yang mengubah citra warna dan skala keabuan (grayscale)
menjadi citra biner. Nilai biner dari citra hasil merepresentasikan 2 keadaan:

objek dan bukan objek (latar).

Operasi morfologi dapat juga digunakan pada citra skala keabuan dan
warna, meskipun lebih banyak dipakai pada citra biner. Hasil operasi
morfologi dapat dimanfaatkan untuk pengambilan keputusan dengan
analisis lebih lanjut (Solihin A, 2013). Tujuan morfologi adalah untuk
memperbaiki hasil segmentasi. Salah satu operasi morfologi adalah dilasi.
Dilasi merupakan teknik untuk memperbesar segmen objek (citra biner)

dengan menambah lapisan di sekeliling objek (Prabowo M.R, 2017).
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Dengan arti lain, menjadikan titik latar atau background (0) yang berdekatan

dengan titik objek atau foreground (1) menjadi titik objek (1).

Bounding Box

Salah satu parameter yang simpel dan berguna untuk pendeskripsian ukuran
dari sebuah objek adalah menggunakan bounding box. Dalam pengolahan
citra, bounding box merupakan koordinat batas yang menutupi citra digital
secara menyeluruh ketika ditempatkan di atas sebuah kanvas, layar, atau
background. Selain ukuran metode ini juga dapat menggambarkan bentuk
objek secara kasar. Dalam beberapa hal metode ini sangat cocok pada
pengolahan citra berorientasi objek, seperti ekstraksi piksel objek (Jahne B,

2005).

Action Cam

Dalam penelitian ini, sebagai alat bantu input dipakai sebuah kamera aksi
atau dalam istilah sehari-hari sering disebut dengan action-cam. Pada
umumnya action-cam banyak digunakan pada berbagai kegiatan yang
bersifat outdoor termasuk kegiatan yang dilakukan didalam air. Action-cam
adalah sebuah perangkat optik yang dapat menangkap dan merekam gambar
di dalam air, karena perangkat ini dilengkapi dengan sebuah waterproof
case sehingga action-cam tahan terhadap air hingga kedalam 40 meter

dibawah permukaan air.
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Gambar 2.3 Action-cam

Gambar 2.2 menunjukan kamera yang akan digunakan dalam penelitian ini.
Adapun jenis action-cam dalam penelitian ini adalah Yi Action Camera
dengan spesifikasi dapat mendukung video dengan resolusi up to 1080p
dengan frame rate hingga 60 fps, serta dilengkapi dengan baterai 5 volt dan
micro SD dengan kapasitas 16 GB. Selain itu, kamera ini juga dilengkapi
dengan sebuah port USB dan sebuah port mini HDMI. Dengan kemampuan
dan spesifikasinya, kamera ini sangat cocok apabila digunakan dalam proses

pengambilan data dalam penelitian ini.

Pengukuran Efektivitas Hasil

Hasil dari penelitian ini dievaluasi dengan membandingkan antara hasil
deteksi objek dengan frame aslinya. Selanjutnya akan didapatkan 3 buah
daerah, yaitu daerah true positive (TP) yaitu bounding box yang berada pada

posisi objek (ikan). False positive (FP) merupakan bounding box yang
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berada pada background. False negative (FN) merupakan jumlah objek

yang tidak terdeteksi denggan bounding box (Prabowo M.R, 2017).

Untuk menentukan seberapa efektif metode yang digunakan dalam
penelitian ini perlu diketahui nilai recall, precision, dan F-Measure
berdasarkan nilai-nilai TP, FP, dan FN. Adapun persamaan untuk

menentukan nilai recall, precision, dan F-Measure adalah sebagai berikut :

Recall = —2E x 100% 2.1)
Nyp+Npy
Precision = —22— x 100% (2.2)
J"-'TP +J"|'FP

Recall merupakan tingkat keberhasilan sistem dalam menemukan kembali
sebuah informasi. Maka recall merupakan tingkat keberhasilan mendeteksi
objek yang dibuktikan dengan bounding box yang menujukkan sebuah
objek. Precision merupakan tingkat ketepatan antara informasi yang diminta
oleh pengguna dengan jawaban yang diberikan oleh sistem. Dalam hal ini
maka precision adalah tingkat ketepatan lokasi bounding box pada sebuah

objek.

N;p adalah banyaknya ikan yang terdeteksi dengan bounding box pada
frame hasil, N, adalah banyaknya ikan yang tidak terdeteksi dengan
bounding box pada frame hasil, serta Nz adalah banyaknya bounding box

yang berada pada daerah background. Setelah ditemukan nilai recall dan
precision, maka nilai F-Measure dapat ditentukan dengan menggunakan

persamaan :
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F= 2 Recall x Precision (23)

(Recall+ Precision)

F-Measure adalah nilai rata-rata dari perbandingan antara nilai recall dan
precision. Nilai ini merupakan salah satu perhitungan evaluasi sebuah

meode.
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3.2.

3.3.

I11. METODE PENELITIAN

Waktu dan Tempat Penelitian
Penelitian dan pembuatan tugas akhir ini dimulai pada september 2017
hingga April 2018 bertempat di Laboratorium Teknik Elektronika, Jurusan

Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Lampung, Lampung.

Alat dan Bahan

Terdapat alat dan bahan yang perlu dipersiapkan dalam melakukan
penelitian ini adalah :

1 unit Action — cam jenis Xiaomi Yi

1 unit kolam tabung berdiameter 2 meter

1 unit tripod

1 unit lampu celup bawah air (LACUBA)

1 unit laptop Acer E5-474

1 unit microSD 16 gb

Microsoft visual studio C++ 2010 express

Library openCV 2.4

Metode yang Diusulkan
Dalam penelitian ini video diambil dengan menggunakan action cam yang

dipasang pada sebauh monopod. Kemudian perangkat tersebut diletakkan ke
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dalam air dan digerakkan secara vertikal. Dengan cara pengambilan data
seperti itu, diharapkan data yang didapat menyerupai keadaan sebenarnya
yaitu ketika di laut. Ketika sebuah kapal diam, maka gerakkan yang erasa
adalah naik-turun karena adanya ombak sehinggan pengambilan data
dilakukan secara vertikal. Data yang telah diambil disimpan dalam microSD
dan yang kemudian akan diolah menggunakan software microsoft visual

studio c++.

Gambar 3.1 llustrasi pengambilan data

3.3.1. Garis Besar Metode yang Diusulkan
Metode yang akan digunakan dalam penelitian ini adalah metode
Frame Differencing. Frame differencing merupakan sebuah metode
yang membandingkan setiap frame baru dengan frame sebelumnya.
Metode ini dipakai karena data yang diolah bersifat dinamis. Dinamis

yang dimaksud pada penelitian ini adalah cara pengambilan data yang
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dilakukan menggunakan kamera yang bergerak. Kamera akan

digerakkan secara vertikal. Hal ini bertujuan agar data video yang

didapat menyerupai lingkungan dalam air laut.
Selain membandingkan dua buah frame yang merupakan frame saat
penelitian ini  juga

ini (t) dan frame sebelumnya (t-1),
membandingkan frame saat ini (t) dengan 3 frame sebelumnya (t-3),

serta t dengan t-5. Perbandingan ini dilakukan untuk mengetahui

tingkat efektivitas deteksi yang lebih baik.

3.3.2. Diagram Alir Metode yang Diusulkan

( START
J
| |
I| 'l BINERISASI HASIL
VIDEO FRAME
' ' DIFFERENCING

VIDEO DIUBAH
MENJADI BENTUK DILASI CITRARGB

FRAME
DILAKUKAN
INISIALISASI PROSES BOLUNDIN
BACKGROUND BOX
AWAL
—

PROSES FRAME |
|
|
|

DIFFERENCING
|
]
¢ END Y

Gambar 3.2 Diagram Alir Metode yang Diusulkan
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Gambar 3.2 menunjukan diagram alir metode yang diusulkan, dimulai
dari input berupa video yanf akan diolah, kemudian video akan diubah
menjadi bentuk frame karena video merupakan sekumpulan frame.
Setelah itu dilakukan proses frame differencing. Pada proses ini setiap
frame dibandingkan dari frame awal hingga frame terakhir. Hasil dari
pengurangan frame berupa frame baru yang memperlihatkan selisih
antara dua frame yang dibandingkan. Perbedaan piksel pada tahap
frame differencing mengindikasikan adanya pergerakan pada citra,
atau bisa disebut ada obyek yang bergerak. Setelah itu dilakukan
binerisasi citra hasil dari proses frame differencing. Citra yang sudah

dibinerisasi kemudian diproses kembali, yaitu proses bounding box.

Perolehan Citra

Citra yang digunakan dalam pemrosesan dalam penelitian ini didapatkan
dari sebuah action-cam yang diletakan secara dinamis di dalam air. Citra
video yang telah direkam oleh action-cam akan disimpan pada microSD.
Penelitian ini belum bersifat real-time sehingga dalam pengolahan dan
proses analisisnya dilakukan di waktu yang berbeda dengan proses
pengambilan citra. Data akan diambil dalam tiga waktu yang berbeda yaitu
pagi, siang, dan malam hari. Pengambilan data di 3 waktu tersebut untuk
membedakan intensitas cahaya yang didapat pada hasil video. Pada
pengambilan data di malam hari akan dibantu penerangan oleh lampu celup
bawah air (lacuba). Selanjutnya citra diolah dengan menggunakan software

microsoft visual studio C++ yang telah terpasang didalam personal
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computer dengan sistem operasi Windows 10, processor Intel core i5-

6200U 2.8GHz, 2GB RAM.

Penentuan Objek Bergerak

Objek bergerak ditentukan dengan cara apabila terdapat perubahan piksel
ketika membandingkan dua buah frame, yaitu frame saat itu (t1) dengan
frame sebelumnya (t), begitupun seterusnya. Setiap frame memiliki
intensitas piksel yang berbeda. Oleh karena itu ketika dua buah frame
dibandingkan dan terdapat perubahan piksel maka terindikasi adanya

pergerakan atau obyek.



V. SIMPULAN DAN SARAN

5.1 Simpulan

Adapun kesimpulan yang didapatkan dalam penelitian ini adalah :

1. Metode frame differencing dapat digunakan dalam proses pendeteksian

objek bergerak dalam air pada lingkungan dinamis.

2. Nilai rata-rata recall pada data pagi sebesar 46,6%, pada data siang sebesar

44,6%, dan pada data malam sebesar 58,3%.

3. Rata-rata waktu eksekusi yang dibutuhkan untuk mendeteksi objek pada
data pagi selama 0,48 detik, pada data siang selama 0,88 detik, dan pada

data malam selama 0,50 detik.
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5.2. Saran

Berdasarkan penelitian yang telah dilakukan, terdapat beberapa saran untuk

penelitian selanjutnya, yaitu :

1. Merancang bangun sebuah alat deteksi objyek dengan menggunakan

program ini dan menguji coba pada keadaan sebenarnya.

2. Menggunakan metode deteksi obyek yang lain untuk membandingkan

efektivitas metode.
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