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INTISARI

Pendeteksian dan pengenalan rambu lalu lintas merupakan bidang yang
berkembang dalam ITS (intelligent transport system). Berbagai metode telah
dikembangkan pada beberapa penelitan mengenai pendeteksian dan pengenalan
rambu lalu lintas untuk mendapatkan hasil yang optimal. Kompleksitas yang
timbul diakibatkan pendeteksian dan pengenalan rambu diberbagai lingkungan
yang bervariasi.

Dalam penelitian ini metode deteksi warna dan deteksi bentuk diterapkan
pada proses pendeteksian rambu pembatas kecepatan. Deteksi warna pada ruang
warna HSV (hue saturation value) dioptimasikan untuk mendapatkan warna
merah dari rambu pembatas kecepatan diberbagai kondisi pencahayaan. Deteksi
bentuk CHT (circle hough transformation) digunakan untuk mencari bentuk
lingkaran rambu pembatas kecepatan. Setelah ditemukan daerah citra rambu pada
sebuah citra, dilakukan proses ekstraksi fitur untuk mendapatkan ciri-khas citra
rambu pembatas kecepatan. Pada tahap pengenalan digunakan jaringan saraf
tiruan backpropagation untuk mengklasifikasikan citra sesuai dengan kelasnya.

Metode-metode yang diusulkan, diimplementasikan pada sebuah
perangkat mobile yang dilengkapi dengan kamera yang dapat melakukan
pemrosesan secara real-time. Pengujian dilakukan dengan melihat tingkat
keakurasian dan kecepatan yang diperoleh pada saat pendeteksian dan
pengenalan. Hasil pengujian tingkat keakurasian mencapai sampai dengan 91,8%
dengan kecepatan sekitar 2,63 fps (frame per second) dan setelah dilakukan proses
optimasi warna menjadi 93,3% dengan kecepatan sekitar 1,53 fps (frame per
second) .

Kata Kunci : pengenalan rambu lalu lintas, ruang warna hsv, circle hough
transformation, backpropagation, real-time.



ABSTRACT

Traffic sign detection and recognition is one of the important field in ITS
(Intelligent Transport System) which is growing rapidly in the last decades. There
are many method were developed to get the optimal result to detect and recognise
traffic sign in various environment.

In this research, the color detection method on HSV (Hue Saturation
Value) color space is optimized to get the red color of speed limiter sign on the
different condition of lights. Afterwards, the CHT (Circle Hough Transform) is
used to detect the circle of the speed limiter sign. The result of the detection stage
is prossesed as a ROI (Region of Interest) of the speed limiter sign and
segmented to get the feature of the sign. On the recognition stage, neural network
backpropagation is used to train and classified the sign by their class.

The methods are implemented on the mobile device which are equiped
with the camera and can perform real-rtime processing. The experiments was
taken under various environment to analysis the accurate and the performance of
the system in detect and recognize the speed limiter sign. The result of the
accuration reach 91,8% with the performace about 2,63 fps (frame per second)
and after the optimization of color detection is become 93,3% with the performace
about 1,53 fps (frame per second).

Keywords : traffic sign recognition, hsv color space, circle hough
transformation, neural netwrok backpropagation, real-time processing.
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