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Perhitungan Pengukuran Kecepatan Kendaraan Berbasis OpenCV

Abstrak

Zona selamat sekolah (ZoSS) merupakan salah satu bagian dari perlengkapan
jalan, yang lokasinya berada disekitar ruas jalan sekolah-sekolah, yang dimaksud
dengan zona selamat sekolah adalah pengendalian suatu kegiatan di lalu lintas
melalui pengaturan laju kecepatan, dengan fasilitas marka jalan dan rambu lalu
lintas pada ruas jalan di area ruas jalan‘sekolah yang bertujuan untuk mencegah
dan meminimalisirnya terjadi kecelakaan di area Z0SS.serta untuk menjamin
keselamatan anak di sekolah. Solusi yang dapat dilakukan. untuk mencegah
terjadinya masalah ini adalah dengan memasang alat peringatan bataskecepatan
di sekitar kawasan.sekolah. Alat ini berfungsi untuk memberikan peringatan
kepada pengemudi kendaraan yang melaju dengan kecepatan melebihi batas.yang
telah ditentukan..Dengan menggunakan webcam yang terhubung ke Raspberry Pi,
alat ini dapat'mendeteksi kendaraan yang melintasi kawasan ‘sekolah. Webcam
bekerja suntuk mengambil “gambar dan mengenali kendaraan yang lewat.
Berdasarkan analisis pergerakan dan waktu, alat dapat mengukur kecepatan
kendaraan tersebut. Jika kecepatan melebihi batas yang ditetapkan, speaker akan
memberikan peringatan suara sebagai tindakan pencegahan. Dari beberapa mobil
yang terdeteksi pada pengujian yang dilakukan pagi-hari di kawasan sekolah,
mobil yang terdeteksi sebanyak 17 mobil,6 mobil yang terdeteksi melebihi batas
kecepatan yaitu > 25 km/jam dan 11 mobil yang terdeteksi tidak melebihi batas
kecepatan.

Kata Kunci: ZoSS (Zona Selamat Sekolah), Raspberry-Pi, Webcam
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Calculation of Vehicle Speed Measurement Based on OpenCV

Abstrack

The School Safety Zone (ZoSS) is one of the road facilities located around school
roads. ZoSS is aimed at controlling traffic activities by regulating speed using road
markings and traffic signs in the school road area. The main purpose of ZoSS is to
prevent and minimize accidents in the area and.ensure the safety of children at
schools. One solution to prevent this preblem.is by.installing speed limit warning
devices around the school area. This device serves to warn.drivers who exceed the
predetermined speed limit. By using a webcam connected to Raspberry Pi, the
device can detect passing'vehicles. The webcam captures images and.identifies the
vehicles passing by. Through analysis of their movement and time, the deviee can
measure the speed of these vehicles. If a vehicle exceeds the set speed limit, the
speaker will issue a warningsound as a preventive measure. During the morning
testing conducted around the school area, the device detected a total of 17 vehicles.
Among them, 6 vehicles were detected to exceed the speed limit > 25 km/h, while
11 vehicles were detected to comply with the speed limit.

Keywords: The School Safety Zone (ZoSS), Raspberry Pi, Webcam
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Zona selamat sekolah (ZoSS) merupakan salah satu bagian dari
perlengkapan jalan, yang lokasinya berada disekitar ruas jalan sekolah-sekolah,
yang dimaksud dengan zona selamat sekolah adalah pengendalian suatu
kegiatan di lalu lintas melalui pengaturan laju kecepatan, dengan fasilitas marka
jalan dan rambu lalu lintas pada ruas jalan di area ruas jalan sekolah yang
bertujuan untuk mencegah dan meminimalisirnya terjadi kecelakaan di area
ZoSS serta untuk menjamin keselamatan anak di sekolah (Kementerian
Perhubungan Direktorat Jenderal Perhubungan Darat Nomor 1304. Tahun
2014).

Permasalahan ini menjadi semakin serius ketika diketahui bahwa jumlah
kasus kecelakaan di area sekolah seringkali melibatkan anak-anak sebagai
korban. Solusi yang dapat dilakukan untuk mencegah terjadinya masalah ini
adalah dengan memasang alat peringatan batas kecepatan di sekitar kawasan
sekolah. Alat ini berfungsi untuk memberikan peringatan kepada pengemudi
kendaraan yang melaju dengan kecepatan melebihi batas yang telah ditentukan.
Dengan adanya alat ini, diharapkan pengemudi kendaraan akan lebih
memperhatikan batas kecepatan yang ada dan meningkatkan keselamatan di

sekitar kawasan sekolah.

Dalam hal ini, Raspberry Pi dapat digunakan sebagai basis untuk membuat
prototipe alat tersebut, dengan menggunakan mikrokomputer dengan sistem
yang dibuat dengan menggunakan teknologi Computer Vision dan Teknik
Pengolahan Citra, maka dapat dibuat sebuah alat peringatan batas kecepatan
yang dapat dihubungkan dengan webcam yang telah di program untuk
mendeteksi kecepatan kendaraan dan speaker sebagai alat peringatan. Dengan
begitu, diharapkan prototipe alat peringatan batas kecepatan berkendara pada
kawasan sekolah ini dapat menjadi alternatif solusi yang ekonomis dan mudah

dalam pemasangan serta penggunaannya.
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1.2 Perumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang diperoleh perumusan masalah sebagai berikut:

a. Bagaimana cara kerja dari alat peringatan jarak aman berkendara?
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b. Bagaimana cara mendeteksi kecepatan kendaraan?

1.3 Batasan Masalah

Batasan masalah dalam tugas-akhir ini adalah :

a. Alat ini hanya dapat digunakan untuk mendeteksi kendaraan beroda empat
yaitu mobil.
b. Alat_ ini-hanya dapat mendeteksi kecepatan mobil,yang melintas kearah

webcam.

1.4 Tujuan
Tujuan dari pembuatan alat peringatan jarak-aman berkendara pada kawasan

sekolah yaitu:

a. Dapat mengetahui cara kerja dari alat peringatan jarak aman berkendara
pada kawasan sekolah.

b. Mengetahui kecepatan kendaraan yang melintasi kawasan sekolah.

1.5 Luaran

a. Bagian Luaran Wajib

1. Rancangbangun Prototipe Alat Peringatan Batas Kecepatan Berkendara

pada Kawasan Sekolah

2. Laporan Tugas Akhir
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b. Bagian Luaran-Tambahan

1. Draft Jurnal lImiah
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BAB V
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan dari pembuatan prototipe alat peringatan batas kecepatan

berkendara. Dan juga pengujian yang telah dilakukan, maka dapat diperoleh

kesimpulan :

1. Berdasarkan hasil pengujian yang telah dilakukan didapatkan.cara kerja dari

alat peringatan jarak aman berkendara yaitu dengan menggunakan.webcam
yang bekerja untuk mengambil.gambar dan mengenali kendaraan yang lewat.
Berdasarkan analisis pergerakan dan waktu, alat dapat mengukur kecepatan
kendaraan tersebut. Jika kecepatan melebihi batas yang ditetapkan yaitu 25
km/jam sesuai dengan peraturan ketika melintasi ZoSS, Speaker akan
memberikan peringatan suara.sebagai tindakan pencegahan.

Kecepatan kendaraan yang bergerak dapat dihitung dengan membagi total jarak
yang ditempuh oleh kendaraan tersebut dari awal hingga akhir perpindahannya
dengan waktu yang diperlukan untuk melakukan perjalanan tersebut. Untuk
melakukan perhitungan kecepatan ini, nilai jarak dapat diperoleh berdasarkan
jarak referensi yang telah ditentukan dari garis awal hingga garis akhir
pergerakan objek pada video. Sementara itu, nilai waktu dapat dihitung dengan
memperhatikan jumlah frame yang -dibutuhkan oleh objek saat melakukan
perpindahan, dengan memperhitungkan frame per detik (fps) dari video

tersebut.

5.2 Saran

1. Peningkatan Kualitaswvideo, dengan menggunakan webcam_yang-memiliki

kualitas video yang cukup baik-untuk.mengidentifikasi.kendaraan dengan jelas,

terutama saat lalu lintas padat atau kondisi cuaca buruk.

2. Peningkatan deteksi objek dengan tidak hanya dapat mendeteksi mobil, namun

dapat untuk mendeteksi kendaraan lainnya seperti motor.

Politeknik Negeri Jakarta
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FOTO ALAT

1 Alat Tampak Depan dan Tampak Samping

Gambar L- 2 Alat Tampak Dalam

Gambar L-

LAMPIRAN 2
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PROGRAM

import cv2
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= Iimport time

2. from datetime import dateti

~ import os
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~ import numpy
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HEIGHT =720 #HEIGHT OF VIDEO FRAN
cropBegin = 240 #CROP VIDEO FRAME FROM THIS POINT
markl = 250 #MARK TO START TIMER

mark2 = 350 #MARK TO END TIMER

markGap = 5 #DISTANCE IN METRES BETWEEN THE MARKERS



fpsFactor = 3 #TO COMPENSATE FOR SLOW PROCESSING

speedLimit = 25 #SPEEDLIMIT

startTracker = {} #STORE STARTING TIME OF CARS
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endTracker = {} #STORE ENDING TIME OF

#Bikin folder buat gambar mobil overspeed

sts('oversp‘/'):
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cv2.drawContours(image, [triangle_cnt2], 0, (0,0,0), -1)

return image



#FUCTION TO SAVE CAR IMAGE, DATE, TIME, SPEED -----

def saveCar(speed,image):
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now = datetime.today().now()

nameCurTime = now.strftime("%d
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pygame.mixer.i

pygame.mixer.music.load('/home/pi/TA_Jafar&Nad

la/audio/audio2.wav')

pygame.mixer.music.play()

Clock = pygame.time.Clock()

while pygame.mixer.music.get_busy():
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tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta




frameTime = time.time()

image = cv2.resize(image, (WIDTH, HEIGHT))[cropBegin:720,0:1280]

resultimage = blackout(image)
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for carlD in carT
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#MAIN PROGRAM O
if (frameCounter%60 == 0):

gray = cv2.cvtColor(image, cv2.COLOR_BGR2GRAY)




cars = carCascade.detectMultiScale(gray, 1.1, 13, 18, (24, 24)) #DETECT
CARS IN FRAME

:eydid e

for (X, _y, _w, _h)incars:
#GET POSITION OF A CAR

X =int(_x)
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xbar=x+0

ybar=y +0

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

ejieyer 1363 yiuwy3ijod sefem buek uebunuaday) ueyibniaw yepn uedianbuad °q

*yejesew njens uenefuy neje }ij uesjjnuad ‘ueiode| uesijnuad ‘yejwj efiey uesijnuad ‘ ueniEuad ‘ueyipipuad uebunuada)] ynjun efuey uediynbuad ‘e
:1aquins ueyingakusw uep uexwnjuesusw eduey jui sijn} eA1ey yninjas neje ueibeqas dipnbusw buesejiqg ‘L

trackedPo acker[carlD].get

tx = int(trackedPosition.left())
ty = int(trackedPosition.top())
tw = int(trackedPosition.width())

th = int(trackedPosition.height())
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y + th)) and (x <
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= carTracker[carlD].get_position()

rentCa
int(trackedPosition.width())

int(trackedPosition.left())
int(trackedPosition.top())

txbar = tx + 0.5 * tw
tybar =ty + 0.5 * th
if ((tx <= xbar <

tracker.ste
carTracke

if matchCar
tracker

trackedPosition

tx
ty
tw

txbar <

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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th = int(trackedPosition.height())

#PUT BOUNDING BOXES-------mmmmmmmmmmmmmoemmmm e
cv2.rectangle(resultimage, (tx, ty), (tx +.tw, ty + th), rectangleColor, 2)

cv2.putText(resultimage, str(carlD); (tx,ty-5),
cv2.FONT_HERSHEY_DUPLEX, 1, (0, 255, 0), 1)

HESTIMATE SPEED-mmmmmmme oot
if carlD not in startTrackerand mark2 > ty+th > markl and ty < marka.:

startTracker[carlD] = frameTime

elif carlD in startTracker and carlD not in endTracker and mark2 < ty+th:
endTracker[carlD] = frameTime
speed, timeDIff = estimateSpeed(carlD)
#ngukur kecepatan sama aktifin suara
if speed > speedLimit:

print(CAR-ID :" {},- timeDiff: {} > {} kmph - OVERSPEED
ALERT!! format(carlD, timeDiff, speed))

saveCar(speed,image[ty:ty+th, tx:tx+tw])

speaker()

else:

print(CAR-ID : {}, timeDiff: {} -> {} kmph'.format(cariD,
timeDiff,speed))
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#DISPLAY EACH FRAME
cv2.imshow('result’, resultimage)
if cv2.waitKey(33) == 27:

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta




SOP ALAT
Kelistrikan

Mekanik
Foto Alat
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© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Fungsi

[y

. Mendeteksi kecepatan kendaraan yang melintasi kawasan sekolah

N

SOP Pemakaian Alat

pada sisi jalan.
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Tempatkan alat peringatan batas kecepatan

Posisikan arah webcam menghada

N oo g~ w e
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. Memberikan peringatan kepada pengendara yang melampaui batas kecepatan




