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ABSTRAK

Sistem deteksi dan klasifikasi menjadi sebuah hal yang penting dimasa kini untuk
mewujudkan keamanan, kenyamanan, dan keselamatan berlalu lintas seiring
meningkatnya penggunaan kendaraan. Seiring berjalannya waktu penggunaan
LiDAR untuk mendeteksi dan klasifikasi kendaraan yang diintegrasikan dengan
Point Cloud Library untuk proses penggolongan kendaraan pada jalan bebas
hambatan. Pada penelitian sebelumnya, proses deteksi dilakukan dengan
menggunakan metode pembacaan plat nomer kendaraan, akan tetapi proses deteksi
menggunakan pembacaan plat nomer kendaraan mengalami penurunan keakuratan
pendeteksian pada malam hari dan padat kendaraan. Terdapat banyak cara untuk
mendeteksi dan  melakukan  penggolongan  kendaraan, diantaranya
menghubungkan LiDAR dengan Point Cloud Library ini, dengan metode
mengambil data dengan menggunakan LIiDAR dan di visualisasikan secara3D
dengan menggunakan Point Cloud Library untuk menghasilkan model 3D untuk
menghindari penurunan keakuratan yang disebabkan oleh kondisi malam hari
dan padat kendaraan dengan menggunakan salah satu fitur visualisasi
Triangluation pada Point Cloud Library. Dengan menggunakan LiDAR proses
deteksi dapat dioptimalkan tingkat keakuratannya hingga 99,45%.

Kata kunci: Klasifikasi, Deteksi, Lidar, Point Cloud Library, Kendaraan
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ABSTRACT

Detection and classification systems have become important nowadays to
achieve security, comfort, and traffic safety as vehicle use increases. Over time,
the use of LIDAR to detect and classify vehicles has been integrated with the
Point Cloud Library for the process of classifying vehicles on highway. In
previous research, the detection process was carried out using the vehicle
number plate recognize method, however, the detection process using vehicle
number plate recognize experienced a decrease in detection accuracy at night
and with dense vehicles. There are many ways to detect and classify vehicles,
including connecting LiDAR with the Point Cloud Library, by taking data using
LiDAR and visualizing it in 3D using the Point Cloud Library to produce a 3D
model to avoid decreasing accuracy caused by night conditions. and dense
vehicles using one of the triangulation visualization features in the Point Cloud
Library. By using LiDAR the detection process can be optimized for an accuracy
level of up to 99,45%.

Keywords: Classification, Detection, Lidar, Point Cloud Library, Vehicle
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Pada beberapa tahun terakhir, jumlah kendaraan bermotor meningkat dengan
sangatsignifikan, terutama di Indonesia, hal itu menciptakan tantangan baru
dalam manajemen lalu lintas untuk mewujudkan keamanan, keselamatan,
ketertiban, dan kelancaran dalam berlalu lintas [1]. Dengan meningkatnya
mobilitas, Kebutuhan akan sistem deteksi dan klasifikasi kendaraan menjadi
sebuah hal yang penting karena kendaraan menjadi moda transportasi utama di
Indonesia. Pengembangan sensor gambar digital dan Teknik vision komputer
memberikan keuntungan signifikan berupa Sistem Transportasi Cerdas [2] dan
Teknologi yang dapat mendeteksi objek semantik klasifikasi dalam gambar dan
video digital [3]. Sebelumnya, pada teknologi Automation Vehicle Classification
(AVC) masih menggunakan metode pembacaan plat nomer.

Dengan kemampuan teknologi deteksi dan klasifikasi yang sudah berkembang
pesat saat ini diharapkan dapat mengoptimalkan waktu dan memberikan
dukungan penting dalam penegakan peraturan lalu lintas dan memverifikasi
kepatuhan kendaraan terhadap batasan tertentu, seperti di jalan tol [4]. Meskipun
teknologi deteksi dan klasifikasi sudah berkembang pesat, masih ada beberapa
tantangan untuk diatasi. Deteksi kendaraan menjadi tidak akurat karena waktu
datangnya frame lebih cepat dibandingkan dengan waktu pemrosesan setiap

frame [5] terutama dalam kondisi malam dan cuaca ekstrem.

Seperti yang disebutkan pada penelitian [2], terdapat beberapa sistem klasifikasi
kendaraan secara otomatis berdasarkan tipe, model, dan cara tradisional seperti
pembacaan plat nomer kendaraan. Pada penelitian [2] juga disebutkan bahwa
klasifikasi kendaraan dengan mendeteksi tipe dan model merupakan sistem yang
lebih efisien dibandingkan dengan mendeteksi plat nomer kendaraan bermotor.
Pada penelitian [5], melakukan penggabungan antara teknologi yang

dicampur dengan pengklasifikasian kendaraan dengan algoritma yang



dinamakan Light Detection and Ranging (LIDAR) untuk melakukan scanning
secara vertical dan untuk menghasilkan ukuran dan bentuk dari objek yang telah
di scan dan diklasifikasikan menjadi enam golongan atau kategori dari beberapa
Light Detection and Ranging (LiDAR) untuk menghasilkan pengklasifikasian
kendaraan.

Pada penelitian [2] disebutkan bahwa pengklasifikasian kendaraan dibagi
menjadi enam golongan, yang terdiri dari sedan, van, mini-van, truk, bus, dan
taksi, akan tetapi untuk di Indonesia terdapat peraturan [6] menyebutkan bahwa
penggolongankendaraan terdiri dari kendaraan dengan panjang kurang dari lima
meter, kendaraandengan panjang kurang dari tujuh meter, kendaraan dengan
panjang tujuh hingga sepuluh meter tanpa gandengan, kendaraan dengan panjang
sepuluh hingga dua belas meter, kendaraan dengan panjang dua belas hingga

enam belas meter, dan kendaraan dengan ukuran lebih dari enam belas meter.

Disebutkan dalam penelitian [7] pengujian dengan YOLO berdasarkan kelas,
didapat nilai keakuratan sebesar 91,4%. Pada pengujian berdasarkan pengaruh
faktor lingkungan, pada kondisi hujan didapatkan nilai akurasi sebesar 88,4%,
padakondisi berkabut sebesar 70%, dan pada kondisi malam hari sebesar 78,2%.
Dalampenelitian [8] disebutkan bahwa PNVCS menemukan bahwa data dalam
sistem LiDAR dapat dijadikan patokan dengan data yang ditemukan berupa
sistem LiDARmengklasifikasikan kendaraan dengan akurasi 99,5% pada set
evaluasi 21.769 kendaraan. Dan pada penelitian [9] disebutkan bahwa
berdasarkan eksperimen padakumpulan data benchmark KITTI menunjukan
bahwa Real-Time Three- Dimensional (RT3D) tidak hanya mampu memberikan
akurasi pendeteksian yang kompetitif, namn dapat melakukan pekerjaan deteksi
kendaraan 3D berbasis LiDAR pertama yang dapat menyelesaikan deteksi dalam
waktu hanya 0,09 detik,bahkan lebih singkat dibandingkan dengan pemindaian
sensor LIDAR. Yang mana dapat mengimbangi datangnya frame dengan

kecepatan pemrosesan dari setiap frame.

1.2 Rumusan Masalah

Dari uraian latar belakang, maka didapatkan permasalahan yang menjadi dasar



penelitian yaitu otomatisasi sistem deteksi dan klasifikasi kendaraan. Maka
rumusan masalah yang dapat diambil dalam penelitian ini dapat diuraikan

sebagai berikut:

1) Apakah dengan menggunakan LiDAR dapat meningkatkan akurasi ketika

proses deteksi dan klasifikasi ketika malam hari?

2) Apakah dengan menggunakan LiDAR dapat meningkatkan akurasi ketika

proses deteksi dan klasifikasi ketika kondisi kendaraan sedang padat?

3) Bagaimana pemasangan tiang LiDAR yang efektif agar tidak menimbulkan

kerugian materil dan waktu?

1.3 Batasan Masalah

Berdasarkan permasalahan yang didapat, agar dapat dibahas secara lebih spesifik
makan dibentuk beberapa batasan masalah sebagai berikut.

1) Sensor yang digunakan yaitu LIDAR.

2) Kecepatan kendaraan maksimal 30KM/Jam (Dalam aturan pengelola jalan tol).
3) Pemasangan LiDAR pada ketinggian 6m.

4) Pemasangan LIDAR 18m sebelum gerbang tol.

5) Pengujian berfokus pada proses deteksi dan klasifikasi sebagai hasil.

6) Pengujian dilakukan di gerbang tol dan skywalk jalan tol.

1.4 Tujuan dan Manfaat

Tujuan dari pembuatan alat ini adalah untuk mencapai akurasi deteksi yang
diharapkan dan agar LIDAR dapat berkomunikasi dengan Point Cloud secara
optimal, meningkatkan akurasi pendeteksian dan Kklasifikasi berdasarkan
golongan pada kendaraan, dan dapat dimonitoring pada aplikasi yangakan dibuat.
Manfaat dari pembuatan alat ini untuk mempermudah dan efisiensi waktu pada

saat penggolongan kendaraan pada jalan tol.

1.5 Sistematika Penulisan
Bagian ini berisi susunan penulisan laporan TA. Sistematika laporan Tugas

Akhir ini dibahas dengan penjabaran sebagai berikut.

BAB | PENDAHULUAN, berisi uraian mengenai latar belakang, perumusan



masalah, tujuan, batasan masalah dan sistematika penulisan.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA, berisi gambaran umum tentang landasan teori
untuk menjelaskan beberapa istilah dan ilmu terkait serta melihat hasil
pencapaianpenelitian terdahulu dengan kajian yang sama.

BAB Il METODOLOGI PENYELESAIAN MASALAH, berisi langkah-
langkah penyelesaian tugas akhir berupa gambaran umum sistem serta
perancangan sistem.

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN, berisi hasil pengujian pada sistem yang
telah dibuat dengan tuntutan yang harus dipenuhi.

BAB V PENUTUP, berisi kesimpulan yang diperoleh dari pengerjaan tugas

akhir yang telah dilakukan dan saran untuk penelitian yang lebih lanjut.
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