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Lampiran 1.1. Lembar Instrumen Angket Media Pembelajaran

ANGKET PENILAIAN AHLI MEDIA

Dalam rangka penelitian Tugas Akhir Skripsi, saya mohon bantuan bapak /
ibu / saudara untuk menjadi validator “Pengembangan Aplikasi Pendeteksi
Objek Bersegi Menggunakan Metode Contour Sebagai Media Pembelajaran
Penginderaan Visual Robot” agar layak digunakan sebagai media pembelajaran.

Mata Kuliah . Praktik Penginderaan Visual Robot
Pembuat . lhsan Syarifuddin
Tanggal TRV PPP TSRO

Prosedur Pengisian Instrumen Media Pembelajaran:

1.  Dimohon kepada bapak / ibu / saudara untuk memberikan penilaian pada
salah satu kolom di dalam angket ini berdasarkan kriteria berikut.

4 . Sangat Setuju

3 . Setuju

2 . Tidak Setuju

1 . Sangat Tidak Setuju

2. Dimohon untuk memberikan tanda check (V) pada salah satu pilihan dalam
setiap pernyataan sesuai pendapat bapak / ibu / saudara.

3. Jika terdapat kekurangan pada media pembelajaran ini, dimohon bapak / ibu
/ saudara memberikan saran dan masukan pada bagian yang telah disediakan.

4. Mohon untuk menuliskan nama sebagai validator (jika belum tersedia) pada
bagian akhir lembar instrumen ini sebagai bukti bahwa instrumen ini dibuat
sebenar-benarnya tanpa manipulasi data.

Atas bantuan bapak / ibu / saudara, kami mengucapkan terima kasih.

95



Pernyataan:

Pilihan Jawaban
No. Pernyataan

4 3 2 1

Penggunaan media pembelajaran aplikasi
pendeteksi objek bersegi dapat memberikan

! informasi mengenai tujuan pembelajaran
penginderaan visual robot pada peserta didik.
Penggunaan media pembelajaran aplikasi

) pendeteksi objek bersegi dapat menjelaskan

secara rinci  mengenai tujuan belajar
penginderaan visual robot pada peserta didik.

Penggunaan media pembelajaran membantu
3 | mempermudah kegiatan pembelajaran praktik
penginderaan visual robot.

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi objek
bersegi dapat digunakan pengajar dalam
menjelaskan materi agar menjadi lebih mudah
difahami peserta didik.

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi objek
5 | bersegi dapat meningkatkan keaktifan peserta
didik dalam pembelajaran.

Penggunaan media pembelajaran aplikasi
6 | pendeteksi objek bersegi menumbuhkan
semangat belajar peserta didik.

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi objek
7 | bersegi memiliki keterkaitan dengan mata
kuliah lain.

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi objek
8 | bersegi dapat mendukung pembelajaran pada
mata kuliah lain.

Tampilan GUI pada media pembelajaran
berfungsi dengan baik.

10 | Informasi pada tampilan GUI mudah difahami.

11 | Bentuk media pembelajaran menarik.

Peletakan komponen pada media pembelajaran

12 tersusun dengan baik.

Trackbar pada media pembelajaran aplikasi

13 pendeteksi objek bersegi mudah digunakan.
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DomainUpDown pada media pembelajaran

14 mudah digunakan.

15 Sensor kamera yang digunakan pada media
pembelajaran dapat bekerja dengan baik.

16 Semua komponen media pembelajaran

berfungsi dengan baik.

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi objek
17 | bersegi lebih menarik dengan adanya tampilan
GUL.

Media pembelajaran dapat memberikan rasa
ingin tahu kepada pengguna.

19 | Media pembelajaran menarik untuk digunakan.
20 | Media pembelajaran mudah digunakan.

18

Kesimpulan:

Menurut saya, Media Pembelajaran Aplikasi Pendeteksi Objek Bersegi ini
dinyatakan:

1. Layak digunakan tanpa revisi

2. Layak digunakan dengan revisi pada saran

3. Tidak layak digunakan.

Saran dan Perbaikan:

Yogyakarta, ........ccccceviiieiiiiieieeee
Validator
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Lampiran 1.2. Lembar Instrumen Angket Materi Pembelajaran

ANGKET PENILAIAN AHLI MATERI

Dalam eangka penelitian tugas akhir skripsi, saya mohon bantuan bapak /
ibu / saudara untuk menjadi validator “Pengembangan Aplikasi Pendeteksi
Objek Bersegi Menggunakan Metode Contour Sebagai Media Pembelajaran

Penginderaan Visual Robot” agar layak digunakan sebagai media pembelajaran.

Mata Kuliah . Praktik Penginderaan Visual Robot
Pembuat . lhsan Syarifuddin
Tanggal e ——————————

Prosedur Pengisian Instrumen Materi Pembelajaran

1.  Dimohon kepada bapak / ibu / saudara untuk memberikan penilaian pada

salah satu kolom di dalam angket ini berdasarkan kriteria berikut:

4 . Sangat Setuju

3 . Setuju

2 . Tidak Setuju

1 . Sangat Tidak Setuju

2. Dimohon untuk memberikan tanda check (V) pada salah satu pilihan dalam
setiap pertanyaan sesuai pendapat bapak / ibu /saudara.

3. Jika terdapat kekurangan pada media pembelajaran ini, mohon bapak / ibu /
saudara memberikan saran dan masukan pada bagian yang telah disediakan.

4. Mohon untuk menuliskan nama sebagai validator (jika belum tersedia) pada
bagian akhir lembar instrumen ini sebagai bukti bahwa instrumen ini dibuat
sebenar-benarnya tanpa manipulasi data.

5. Atas bantuan bapak / ibu / saudara, kami mengucapkan terima kasih.
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Pernyataan:

No

Pernyataan

Pilihan Jawaban

Materi pelajaran yang diajarkan
menggunakan media pembelajaran sesuai

dengan silabus.

Materi yang diajarkan dalam media aplikasi
pendeteksi objek bersegi relevan dengan
kompetensi peserta didik pada bidang

penginderaan visual robot.

Materi yang dicantumkan dalam media
pembelajaran sudah lengkap.

Cara menghubungkan library EmguCV pada
media pembelajaran aplikasi pendeteksi

objek bersegi dijelaskan di dalam modul.

Cara kerja deteksi objek bersegi dijelaskan di

dalam modul.

Cara membuat program yang digunakan
dalam pemrograman aplikasi pendeteksi

objek bersegi dijelaskan di dalam modul.

Materi tentang dasar penginderaan visual

robot disajikan dengan jelas.

Materi tentang deteksi Contour disajikan

dengan jelas.

Alur pengoperasian media pembelajaran

disajikan dengan jelas pada menu Bantuan.

10

Materi pelajaran lebih mudah dipahami
setelah menggunakan media pembelajaran

aplikasi pendeteksi objek bersegi.
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Materi yang terdapat pada modul didukung

11 | dengan adanya media pembelajaran aplikasi
pendeteksi objek bersegi.
Materi pelajaran sudah sesuai dengan
12 | tuntutan lapangan pekerjaan di bidang
otomasi industri.
13 Materi disajikan secara runtut.
1 Materi yang disajikan didukung dengan dasar
teori yang jelas.
15 Materi yang dibuat dapat meningkatkan
motivasi belajar peserta didik.
Materi ~ yang  disajikan  mendukung
16 | keterlibatan peserta didik dalam
pembelajaran penginderaan visual robot.
Materi yang disajikan dapat dibaca dengan
17 | jelas dan sesuai dengan perkembangan
intelektual peserta didik.
Materi yang disajikan dapat dibaca dengan
18 | jelas dan sesuai dengan perkembangan
emosional peserta didik.
19 Tata bahasa pada modul sudah baku.
20 Istilah-istilah pada modul sudah baku.
Materi yang disajikan desain cover-nya
21 | menarik daya minat peserta didik sehingga
tertarik dan betah untuk belajar.
Materi yang disajikan desan isi-nya menarik
22 | daya minat peserta didik sehingga tertarik

dan betah untuk belajar.
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’3 Kualitas cetakan materi sesuai standar di
pasaran buku.

04 Kualitas jilidan materi sesuai standar di

pasaran buku.

Kesimpulan:
Menurut saya, materi untuk aplikasi pendeteksi objek bersegi dinyatakan:

1. Layak digunakan tanpa revisi
2. Layak digunakan dengan revisi pada saran
3. Tidak layak digunakan

Saran dan Perbaikan:

Yogyakarta, ........ccceeeevieeiieiieieeieieennn
Validator
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Lampiran 1.3. Lembar Instrumen Angket Keefektifan Media Pembelajaran

ANGKET PENILAIAN
PENGEMBANGAN APLIKASI PENDETEKSI OBJEK BERSEGI
MENGGUNAKAN METODE CONTOUR
SEBAGAI MEDIA PEMBELAJARAN
PRAKTIK PENGINDERAAN VISUAL ROBOT

IDENTITAS PESERTA DIDIK

PROGRAM STUDI PENDIDIKAN TEKNIK MEKATRONIKA
FAKULTAS TEKNIK
UNIVERSITAS NEGERI YOGYAKARTA
2018
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Angket Penilaian Media

Hal . Pengisian Angket Penilaian
Kepada . Peserta didik Program Studi Pendidikan Teknik Mekatronika

Assalamu’alaikum Wr.Wb.
Dengan hormat,

Mohon kesediaan dan bantuan saudara/i untuk meluangkan waktu guna
mengisi angket ini. Angket ini berguna untuk mengumpulkan data terkait dengan
“Pengembangan Aplikasi Pendeteksi Objek Bersegi Menggunakan Metode
Contour Sebagai Media Pembelajaran Praktik Penginderaan Visual Robot”.

Angket ini bukan merupakan tes, sehingga jawaban yang anda berikan tidak
akan memengaruhi nilai mata kuliah. Jawaban yang baik adalah jawaban yang
sesuai dengan kenyataan dan diisi berdasarkan hati nurani saudara/i, serta akan
kami jamin kerahasiaannya. Kejujuran saudara/i dalam menjawab angket ini sangat
diharapkan demi mendapatkan hasil penelitian yang maksimal.

Atas bantuan dan kerjasama dari saudara/i, saya ucapkan terimakasih.
Wassalamu’alaikum Wr.Wb.

Yogyakarta, 12 Oktober 2018

Hormat saya,

Peneliti
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Petunjuk Pengisian Angket

Angket ini dimaksudkan untuk mengetahui pendapat/penilaian anda sebagai
pengguna media pembelajaran APLIKASI PENDETEKSI OBJEK
BERSEGI.

Anda diharapkan memilih salah satu pilihan jawaban pada setiap pernyataan
yang tersedia dengan memberikan TANDA SILANG (X) pada kolom

jawaban.

NO PERNYATAAN JAWABAN

1 Desain ta_lta letak komponen pada GUI 1 s | x 4
sudah rapi.

Jika anda ingin mengubah jawaban, maka berikan tanda SAMA DENGAN
(=) pada pilihan jawaban yang akan diganti dan memberikan TANDA
SILANG (X) pada kolom penggantinya.

NO PERNYATAAN JAWABAN

1 Desain ta.lta letak komponen pada GUI 1 2 | X 4
sudah rapi.

Keterangan jawaban:

1 = Sangat Tidak Setuju / Sangat Tidak Sesuai / Sangat Tidak Baik

2 = Tidak Setuju / Tidak Sesuai / Tidak Baik

3 = Setuju / Sesuai / Baik

4 = Sangat Setuju / Sangat Sesuai / Sangat Baik

Komentar atau saran anda mohon ditulis pada lembar yang telah disediakan.
Atas kesediaan anda untuk mengisi angket ini, saya ucapkan terima kasih
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B.

Angket Penilaian

NO

PERNYATAAN

1

Media pembelajaran yang dibuat sesuai
dengan materi pembelajaran yang diajarkan.

Materi yang ada dalam modul mudah untuk
dipahami.

Contoh program pada modul mudah untuk
dipahami.

Materi yang disajikan sesuai dengan mata
kuliah praktik penginderaan visual robot.

Materi yang disajikan berisi kompetensi yang
dibutuhkan.

[lustrasi dalam modul mempermudah dalam
melaksanakan kegiatan praktikum.

Langkah kerja dalam modul mudah untuk
diikuti.

Komponen pada GUI tidak membuat
bingung.

Pengoperasian media pembelajaran aplikasi
pendeteksi objek bersegi dapat dilakukan
dengan mudah.

10

GUI sebagai hasil output data berfungsi
dengan baik dan akurat.

11

Desain media pembelajaran menarik.

12

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek  bersegi memberi tambahan
pengetahuan dalam pemrograman pada mata
kuliah praktik penginderaan visual robot.

13

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek  bersegi memberi tambahan
pengetahuan tentang penginderaan visual
robot yang lebih kompleks.

14

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek bersegi dapat membantu dalam
memahami materi pada mata kuliah lain.

15

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek bersegi membantu mempelajari
pemrograman pada pembelajaran praktik
penginderaan visual robot.

JAWABAN
2 3
2 3
2 3
2 3
2 3
2 3
2 3
2 3
2 3
2 3
2 3
2 3
2 3
2 3
2 3
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Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek bersegi dapat memotivasi untuk belajar
pemrograman pada pembelajaran praktik
penginderaan visual robot.

16

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek bersegi menambah kompetensi dalam
pemrograman pada pembelajaran praktik
penginderaan visual robot.

17

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek bersegi dapat meningkatkan keaktifan
belajar ~ saat  pembelajaran praktik
penginderaan visual robot.

18

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek bersegi efektif dalam meningkatkan
kemampuan belajar peserta didik praktik
penginderaan visual robot.

19

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek  bersegi secara efisien dapat
meningkatkan kemampuan belajar peserta
didik.

20

C. Komentar dan Saran Umum
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Lampiran 1.4. Uji Blackbox

Mata Kuliah
Sasaran
Judul

Peneliti

Lembar Uji Blackbox

Praktik Penginderaan Visual Robot

Mahasiswa Pendidikan Teknik Mekatronika, FT, UNY
Pengembangan Aplikasi Pendeteksi Objek Bersegi
Menggunakan  Metode  Contour  Sebagai  Media
Pembelajaran Penginderaan Visual Robot

Ihsan Syarifuddin

Dalam rangkan penelitian Tugas Akhir Skripsi saya mohon bantuan Saudara

untuk menjadi penguji Kinerja aplikasi pendeteksi objek bersegi sebagai media

pembelajaran untuk mata kuliah praktik penginderaan visual robot ini agar dapat

menjadi media inovatif yang layak digunakan oleh mahasiswa.

A
1.

Petunjuk Pengisian Angket
Operasikan media pembelajaran aplikasi pendeteksi objek bersegi sesuai

pernyataan dalam angket.

Jawaban diberikan berdasarkan kesesuaian antara pernyataan pada angket

dengan kondisi aktual pada media pembelajaran aplikasi pendeteksi objek

bersegi.

Mohon diberikan tanda checklist (V) pada kolom penilaian sesuai dengan

pendapat saudara.

Apabila terdapat kekurangan, mohon kiranya dapat memberikan masukan

pada kotak saran.
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B.  Angket Uji Blackbox
No. Keterangan Fungs!
Ya | Tidak
1 | Fungsi button Pengaturan
2 | Fungsi button Bantuan
3 | Fungsi button Tentang
4 | Fungsi button Play
5 | Fungsi button Pause
6 | Fungsi button Stop
7 | Fungsi button View Code
o Fungsi comboBox untuk pemilihan Kamera pada Form
Pengaturan
9 Fungsi checkBox untuk pemilihan Objek pada Form
Pengaturan
10 | Fungsi comboBox Tampilan
11 | Fungsi button Terapkan
12 | Fungsi imageBox untuk tampilan Gambar Asli
13 | Fungsi imageBox untuk tampilan Blur
14 | Fungsi imageBox untuk tampilan Canny
15 | Fungsi imageBox untuk tampilan Hasil Akhir
16 | Fungsi comboBox untuk pemilihan jenis Blur
17 | Fungsi domainUpDown untuk nilai blur
18 | Fungsi trackbar nilai Thresholdl
19 | Fungsi domainUpDown nilai pengali untuk Threshold?2
20 Fungsi domainUpDown untuk nilai Akurasi Exterior
Angle
21 | Fungsi penampil dari Parameter Keseluruhan
22 | Fungsi deteksi Segitiga
23 | Fungsi deteksi Segiempat
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24 | Fungsi deteksi Segilima

25 | Fungsi deteksi Segienam

C. Komentar dan Saran Umum
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Lampiran 2 Validasi Instrumen Penelitian

Lampiran 2.1. Lembar Validasi Instrumen Penelitian Adopsi
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Lampiran 2.1. Lembar Validasi Instrumen Penelitian Adopsi

SURAT PERMOHONAN VALIDASI INSTRUMEN PENELITIAN

Hal : Permohonan Validasi Media TAS
Lampiran : 1 Bendel
Kepada Yth,

Dr. Dra. Zamtinah, M.Pd.
Dosen Jurusan Pendidikan Teknik Elektro
Di Fakultas Teknik UNY

Sehubungan dengan rencana pelaksanaan Tugas Akhir Skripsi (TAS),
dengan ini saya:

Nama : Muhammad Rafii Naufal

NIM : 14518244003

Program Studi : Pendidikan Teknik Mekatronika

Judul TAS  : Pengembangan Aplikasi Pendeteksi Objek Lingkaran
Menggunakan Metode Houghcircle Sebagai Media
Pembelajaran Penginderaan Visual Robot

dengan hormat, mohon Bapak/Ibu berkenan memberikan validasi terhadap media
penelitian TAS yang telah saya susun. Sebagai bahan pertimbangan, bersama ini
saya lampirkan: (1) Proposal TAS, (2) Kisi-kisi Instrumen Penelitian, dan
(3) Draft Instrumen Penelitian TAS.

Demikian permohonan Saya, atas bantuan perhatian Bapak / Ibu, saya
ucapkan terima kasih

Pemohon,

X

Muhammad Rafii Naufal
NIM. 14518244003

Mengetahui,
Kaprodi Pendidikan Teknik Pembimbing TAS

Mekatronika A’Y/\

4

Herlambang Sigit Pramono, S.T.. M.Sc Herlambang Sigit Pramono, S.T.. M.Sc
NIP. 19650829 199903 1 001 NIP. 19650829 199903 1 001
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SURAT PERNYATAAN VALIDASI
INSTRUMEN PENELITIAN TUGAS AKHIR SKRIPSI

Saya yang bertanda tangan di bawah ini:

Nama : Dr. Dra. Zamtinah, M.Pd.
NIP : 196202171989032002
Jurusan : Pendidikan Teknik Elektro
Menyatakan bahwa instrumen penelitian TAS tersebut atas nama mahasiswa:
Nama : Muhammad Rafii Naufal
NIM : 14518244003

Program Studi : Pendidikan Teknik Mckatronika

Judul TAS  : Pengembangan Aplikasi Pendeteksi Objek Lingkaran
Menggunakan Metode Houghcircle Sebagai Media
Pembelajaran Penginderaan Visual Robot

Setelah dilakukan kajian atas instrument penelitian TAS tersebut dapat dinyatakan:
[] Layak digunakan untuk penelitian
V] Layak digunakan dengan perbaikan
[] Tidak layak digunakan untuk penelitian yang bersangkutan

dengan saran/ perbaikan sebagaimana terlampir.

Demikian agar dapat digunakan sebagaimana semestinya

Validator,

b bt

Dr. Dra. Zamtinah, M.Pd.
NIP. 196202171989032002

Catatan:
[ BeritandaV
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HASIL VALIDASI INSTRUMEN PENELITIAN TAS

Nama Muhammad Rafii Naufal

NIM ;14518244003

Program Studi : Pendidikan Teknik Mekatronika
Judul TAS

Pengembangan Aplikasi Pendeteksi Objek Lingkaran

Menggunakan Metode Houghcircle Sebagai Media Pembelajaran Penginderaan

Visual Robot
No Variabel Saran/Tanggapan
J T sislewn Wwﬂmwm
; ﬁjﬂhk’;%%,m

Y- W3 Q‘W

Hruderng PUIL -
o o MWMM . Yowsdhpim,
3 [ W\AH m;ﬁ:ﬂuy
4.1 laghrpson. weoni 1. P(/w 9”*"4‘“"1 bwy

nt«}wm Ggalllﬂfz g?«/t’)

Komentar Umum / Lain-lain:

Tdles B - fedocl.  hp t SGpam Safy .

Yogyakara, 13 P22

Validator,

Dr. Dra. Zamtinah, M.Pd.
NIP. 196202171989032002
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SURAT PERMOHONAN VALIDASI INSTRUMEN PENELITIAN

Hal : Permohonan Validasi Media TAS
Lampiran : 1 Bendel

Kepada Yth,

Dr. Nurhening Yuniarti, S.Pd., M.T.
Dosen Jurusan Pendidikan Teknik Elektro
Di Fakultas Teknik UNY

Sehubungan dengan rencana pelaksanaan Tugas Akhir Skripsi (TAS),
dengan ini saya:

Nama : Muhammad Rafii Naufal

NIM : 14518244003

Program Studi : Pendidikan Teknik Mekatronika

Judul TAS  : Pengembangan Aplikasi Pendeteksi Objek Lingkaran
Menggunakan Metode Houghcircle Sebagai Media
Pembelajaran Penginderaan Visual Robot

dengan hormat, mohon Bapak/Ibu berkenan memberikan validasi terhadap media
penelitian TAS yang telah saya susun. Sebagai bahan pertimbangan, bersama ini
saya lampirkan: (1) Proposal TAS, (2) Kisi-kisi Instrumen Penelitian, dan
(3) Draft Instrumen Penelitian TAS.

Demikian permohonan Saya, atas bantuan perhatian Bapak / Ibu, saya
ucapkan terima kasih

Yogyakarta, \%A?"H zolg

Pemohon,

Muhammad Rafii Naufal
NIM. 14518244003

Mengetahui,
Kaprodi Pendidikan Teknik Pembimbing TAS
Mekatronika

: fo

Herlambang Sigit Pramono, S.T., M.Sc  Herlambang Sigit Pramono, S.T., M.Sc
NIP. 19650829 199903 1 001 NIP. 19650829 199903 1 001
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SURAT PERNYATAAN VALIDASI
INSTRUMEN PENELITIAN TUGAS AKHIR SKRIPSI

Saya yang bertanda tangan di bawah ini:

Nama : Dr. Nurhening Yuniarti, S.Pd., M.T.
NIP : 197506092002122002
Jurusan : Pendidikan Teknik Elektro
Menyatakan bahwa instrumen penelitian TAS tersebut atas nama mahasiswa:
Nama : Muhammad Rafii Naufal
NIM : 14518244003

Program Studi : Pendidikan Teknik Mekatronika

Judul TAS  : Pengembangan Aplikasi Pendeteksi Objek Lingkaran
Menggunakan Metode Houghcircle Sebagai Media
Pembelajaran Penginderaan Visual Robot

Setelah dilakukan kajian atas instrument penelitian TAS tersebut dapat dinyatakan:
Layak digunakan untuk penelitian
Layak digunakan dengan perbaikan
[1 Tidak layak digunakan untuk penelitian yang bersangkutan
dengan saran/ perbaikan sebagaimana terlampir.
Demikian agar dapat digunakan sebagaimana semestinya

Validator,

NIP. 197506092002122002

Catatan:
[1 BeritandaV
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HASIL VALIDASI INSTRUMEN PENELITIAN TAS

Nama : Muhammad Rafii Naufal

NIM : 14518244003

Program Studi : Pendidikan Teknik Mekatronika

Judul TAS : Pengembangan Aplikasi Pendeteksi Objek Lingkaran

Menggunakan Metode Houghcircle Sebagai Media Pembelajaran Penginderaan
Visual Robot

Hasil Validasi :

Validator,

Dr. Nurh¢ning Yuniarti, S.Pd.. M.T.
NIP. 197106092002122002
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Lampiran 3 Hasil Uji Blackbox

Lampiran 3.1. Hasil Uji Blackbox
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Lampiran 3.1. Hasil Uji Blackbox

Lembar Uji Blackbox
Mata Kuliah :  Prakiik Penginderaan Visual Robot
Sasaran : Mahasiswa Pendidikan I'eknik Mekatronika, FT, UNY
Judul : Pengembangan Aplikasi Pendeteksi Objek Bersegi

Menggunakan Metode  Conmfour  Sebagai  Media

Pembelajaran Penginderaan Visual Robot

Peneliti : Thsan Syarifuddin

Dalam rangkan penelitian Tugas Akhir Skripsi saya mohon bantuan Saudara

untuk menjadi penguji kinerja aplikasi pendeteksi objek bersegi sebagai media

pembelajaran untuk mata kuliah praktik penginderaan visual robot ini agar dapat

menjadi media inovatif yang layak digunakan oleh mahasiswa.

A.

L

Petunjuk Pengisian Angket

Operasikan media pembelajaran aplikasi pendeteksi objek bersegi sesuai
pernyataan dalam angket.

Jawaban diberikan berdasarkan kesesuaian antara pernyataan pada angket
dengan kondisi aktual pada media pembelajaran aplikasi pendeteksi objek
bersegi.

Mohon diberikan tanda checkiist (¥) pada kolom penilaian sesuai dengan
pendapat saudara.

Apabila terdapat kekurangan, mohon kiranya dapat memberikan masnkan
pada kotak saran.
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B. Angket Uji Blackbox
Fungsi
No. Keterangan LT
1 | Fungsi hutfon Pengaturan )
C 'Fu'ngsi button Bantuan I
3 | Fungsi button Tentang v
4 | Tungsi hutton Play O
| 5 | Fungsi hufton Pause v
6 | Tungsi button Stop v
7 | Fungsi bution View Code v
Fungsi comboBox untuk pemilihan Kamera pada Form |
: Pengaturan %
. Fungsi checkBox uotk pemilihan Objek pada Form
Pengaturan v
10 | Fungsi comboBox Tampilan v
11 | Fungsi hutton Terapkan v
2 | Fungst imageBox untuk tampitan Gambar Ash U
13 | Fungsi imageBox untuk lampilan Blur Y
14 | Fungsi imageBox untuk tampilan Canny Vv
15 | Fungsi imageRox untuk tampilan Hasil Akhir \
16 | Tungsi comboBox untuk pemilihan jenis Blur J
17 | Fungsi domainl/pDown untuk nilai blur TN
18 | Fungsi trackbar nilai Threshold! v
19 | Fungsi domainUpDown nilai pengali untuk Threshold? AJ
Fungsi domainUpDown untuk nilai Akurasi Exterior
2 Angle .
21 | Fungsi penampil dari Parameter Keseluruhan LV
22 | Fungsi deteksi Segitiga ¥,
23 | Fungsi deteksi Segiempat IV
24 | Tungsi deteksi Segilima N
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l 25 lFungsi deteksi Segienam e . —Ll~ J~]

C. Komentar dan Saran Umum

S bk £ akos ualc WM\‘\K“ lowyar
Clem adeomn fon weik & boeekan  acae Vol
er Weaty elas  \Wamg \F\)ﬂl“g Brc.dewx

NORVAKAPI . .cvvonrvasarsemprsnzamsemasreses

M

( \/u.(i pﬁemom )
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Lampiran 4 Hasil Validasi Produk

Lampiran 4.1. Hasil Validasi Media

Lampiran 4.2. Hasil Validasi Materi
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Lampiran 4.1. Hasil Validasi Media

ANGKET PENILAIAN AHLI MEDIA

Dalam rangka penelitian Tugas Akhir Skripsi, saya mohon bantuan bapak /

ibu / saudara untuk menjadi validator “Pengembangan Aplikasi Pendeteksi

Objek Bersegi Menggunakan Mctode Contour Sebagai Media Pembelajaran

Penginderaan Visual Robot” agar layak digunakan sebagai media pembelajaran.

Mata Kuliah : Praktik Penginderaan Visual Robot
Pembuat : Thsan Syarifuddin
Tanggal S e

Prosedur Pengisian Instrumen Media Pembelajaran:

‘bJ

Dimohon kepada bapak / ibu / saudara untuk memberikan penilaian pada
salah satu kolom di dalam angket ini berdasarkan kriteria berikut.
4 : Sangat Sefuju

3 : Setuju
2 : Tidak Setuju
1 : Sangat Tidak Setuju

Dimohon untak memberikan tanda check (V) pada salah satu piliban dalam
sctiap pernyataan scsuai pendapat bapak / ibu / saudara.

Jika terdapat kekurangan pada media pembelajaran ini, dimohon bapak / ibu
/ saudara memberikan saran dan masukan pada bagian yang telah disediakan.
Mohon untuk menuliskan nama scbagai validator (jika belum tersedia) pada
bagian akhir lembar instrumen ini sebagai bukti bahwa instrumen ini dibuat
sebenar-benarnya tanpa manipulasi data.

Atas bantuan bapak / ibu / saudara, kami mengucapkan terima kasih.
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Pernyataan:

L e
No. | dasida _ Piliban Jawaban
&) 3L 2401

| Penggunaan media pembelajaran  aplikasi
pendeteksi objek bersegi dapal memberikan
informasi  mengenal  mjuan  pembelgiaran
penginderaan visual robot pada peserta didik.

| Penggunaan  media pembelajaran  aplikasi
pendeteksi objek bersegi dapat menjelaskan
sccara rinci mengenai tujnan  belajar
pengirxdergan visual robot pada peserta didik.

Penggunaan media pembelajaran membantu
mempermudah kegiatan pembelajaran prakiik
penginderaan visual robot.

Mcdia pembclajaran aplikasi pchdi:iél_(si objek
bersegi dapal digunakan pengajar dalam
menjelaskan materi agar menjadi lebih mudah
difahami peserta didik.

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi objek
bersegi dapat meningkatkan keaktifan peserta
didik dalam pembelajaran.

Penggunaan  media  pembelajaran  aplikasi
pendeteksi  objek  bersegi  menumbuhkan
semangat belajar peserta didik.

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi objck
bersegi memiliki keterkaitan dengan mata
kuliah [ain.

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi objek
bersegi dapat mendukung pembelajaran pada
mata kuliah lain.

Tampilan GUI pada media pcmbelajaran
bqﬁ:ngsi dengan baik.

Informasi pada tampilan GUI mudah difahami.

Bentuk media. pcrnbclzi_ia:anhiéﬁarik.

Pefetakan komponen pada media pembelajaran
lersusun dengan baik.

Trackbar pada media pembelajaran aplikasi
pendeteksi objek bersegi mudah digunakan.
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DomainUpDown pada media pembelajaran
mudah digunakan.

Sensor kamera yang digunakan pada media

| pembelajaran dapal bekerja dengan baik.

{ Seaua  komponen media pembelajuran
! berfungsi dengan baik.

EE

Media pembelajaran aplikasi pendeieksi abjek
17 | bersegi lebih menarik dengan adanya tampilan
GUL

Media pembeiajaran dapat memberikan rasa
ingin tahu kepada pengguna.

< <

|
]
[
H

19 | Media pembelajaran menarik untuk digunakan.

20 [ Media pembelajaran mudah digunakan.

Vv

),
HRE

Kesimpulan:
Menpurut saya, Media Pembelajaran Aplikasi Pendeteks: Objek Bersepi ini
dinyatakan:

7\ Layak digunakan tanpa revisi
2.| Layak digunakan dengan revisi pada saran
3. Tidak layak digunakan.

Saran dan Perbaikan:

Ttk o Juguon _pasbalayoren . (Ziaval danpom.
Yogyakarta, &wwb*r%'rg ......
Validator

(Andik As . M.Pd)
NIP. 11510860908616
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ANGKET PENILAIAN AHLI MEDIA

Dalam rangka penelitian Tugas Akhir Skripsi, saya mohon bantuan bapak /

ibu / saudara untuk menjadi validator “Pengembangan Aplikasi Pendceteksi

Objek Bersegi Menggunakan Metode Confour Sehagai Media Pembelajaran

Penginderaan Visual Robot” agar layak digunakan sebagai media pembelajaran.

Mata Kuliah : Praktik Penginderaan Visual Robot
Pembuat :  Thsan Syarifuddin
Tanggal

Prosedur Pengisian Instrumen Media Pembelajaran:

1.

Dimohon kepada bapak / ibu / saudara untuk memberikan penifaian pada

salah satu kolom di dalam angket ini berdasarkan kriteria berikut.

4 : Sangat Setuju

3 Setuju

2 Tidak Setuju

1 Sangat Tidak Setuju

Dimohon untuk memberikan tanda check (V) pada salah satu pihihan datam
seliap pernyataan sesuai pendapat bapak / ibu / saudara,

Jika terdapat kekurangan pada media pembelajaran ini, dimohon bapak / ibu
{ saudara memberikan saran dan masukan pada bagian yang telah disediakan.
Meohon untuk menuliskan nama sebagai validator (jika belumn tersedia) pada
bagian akhir lembar instrumen ini sebagai bukti bahwa instrumen ini dibuat
schenar-benarnya tanpa manipulasi data.

Atas bantuan bapak / ibu / saudara, kami mengucapkan terima kasih.
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Pernyatann:

Ne.

Perayutaan

Penggunaan media pembelajaran  apiikasi
pendeteksi objek berscgi dapat memberikan
informasi  mengenal  lujuan  pembelajaran
penginderaan visual robot pada peserta didik.

Penggunaan media pénibda{amn‘ aplikasi”

pendeteksi objek bersegi dapat menjelaskan
secara rinci  mengenai tujuan  belajar
peagiaderaan visual robot pada peserta didik.

)

| Penggunaan media pembelajaran membaniu

mempermudah kegiatan pembelajaran praktik
penginderaan visual robot.

Media pembelajaran aplikast pendeteksi objek
bersegi dapat digunakan pengajar dalam
menjclaskan materi agar menjadi lebih mudah
difahami peserta didik.

()

| Media pembelajaran aplikasi pendeteksi objek

bersegi dapat meningkatkan keaktifan peserta
didik dalam pembelajaran.

Penggunaan media pembelajaran  aplikasi
pendeteksi  objek bersegi menumbuhkan
semangat bplujar peserta didik.

Media pcr;lbelajaran aplikasi peﬂdeteksi objek
bersegi memiliki  keterkaitan dengan mata
kuliah lain,

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi objek
bersegi dapat mendukung pembelajaran pada
mata kuliah lain.

Tampilan GUI pada media pembelajaran
berfungsi dengan baik.

10

Informasi pada tampilan GUI mudah difahami.

Bentuk media pembelajaran menarik.

12

Peietakan komponén pada media pembelajaran i

tersusun dengan baik.

Trackhar pada media pembcelajaran aplikasi
pendeteksi objek bersegi mudah digunakan.
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DomainlipDown pada media pembelajaran

14 v
raudab digunakan. 5 &
Sensor kamera yang digunakan pada media | /
15 : f ;
; pembelajaran dapat bekerja dengan baik. i
1% Semuz  komponen mediz pembelajaran | i
berfungsi dengan baik.
Media pembelajaran aplikasi pendeteksi objck \/ | { |
17 | bersegi lebih menarik dengan adanya tampilan
- (GeuL i
| Media pembceiajaran dapat memberikan rasa| v
18 |. .
ingin tahu kepada pengguna, i
19 | Media pembelajaran menarik untuk digunakan. ) |
20 | Media pembelajoran mudah digunalen. | [ V[

Kesimpulan:
Menurnt saya, Media Pembelajaran Aplikasi Pendeteksi Objek Bersegi imi
dinyatakan:
1. Layak digunakan tanpa revisi
@ Layak digunakan dengan revisi pada saran
3. Tidak layak digunakan.

Saran dan Perbmkan

et 2N QMR ’em n‘r\ ﬁraLH» F?di l‘ahfl\mvls ..... F n.r“lv
6\9 \L DS o rsssssmssssssossasassetribzas rasamampensn st st At s st enas s a s aatanaaessnEARtanS
= \a(‘a Nos puéamomq i amlm L.m intormass

\\A@Y\ ém\u ......................................................................................
\) aég Qank.@.\n ...... \ W3 L(Un‘m\l.. \W, LaMan...

Yogyakarta, ..\ L. Dagember. 2003,

Validator

(Ariadie CIQ/F{{@L ST.M.T)

NIP. 19770913 200501 1 002
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Lampiran 4.2. Hasil Validasi Materi

ANGKET PENILAIAN AHLI MATERI

Dalam eangka penelitian tugas akhir skripsi, saya mohon bantuan bapak /

ibu / saudara untuk menjudi validator “Pengembungan Aplikasi Peadeteksi

Objek Bersegi Menggunakan Metode Contfour Sebagai Media Pembelajaran

Penginderaan Visual Robot” agar layak digunakan schagat media pembelajaran.

Mata Kuliah : Prakiik Penginderaan Visual Robot
Pembuat : Ihsan Syarifuddin
Tanggal T e R o e e S

Prosedur Pengisian Instrumen Materi Pembelajaran

L )

Dimohon kepada bapak / ibu / saudara untuk memberikan penilaian pada
salah satu kolom di dalam angket ini berdasarkan kriteria berikut:
4 : Sangat Setuju

3 ¢ Setuju
2 : Tidak Setuju
1 : Sangat Tidak Setuju

Dimohon untuk memberikan tanda check (¥) pada salah satu pilihan dalam
setiap perlanyaan sesuai pendapal bapak / ibu /saudara.

Jika terdapat kekurangan pada media pembelajaran ini. mohon bapak / ibu /
saudara memberikan saran dan masukan pada bagian yang telah disediakan.
Mohon untuk menuliskan nama sebagai validator (jika belum tersedia) pada
bagian akhir lembar instrumen ini sebagai buk(i bahwa instrumen ini dibuat
sebenar-benarnya tanpa manipulasi data.

Atas bantuan bapak / ibu / saudara, kami mengucapkan terima kasih.
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Perpyataan:

; Piliban Jawsban

Neo Pernvataan :

mREL S

Materl pelajaran yang diajarkan . I

1 | menggunakan media pembelajaran scsuai \/l I l

dengan silabus.

I Materi yang digjarkan dalam media aplikasi | |

y pendeteksi objek bersegi relevan dengan ()’.
|

kompctensi  peserta  didik pada bidang

penginderaan visual robot.

|

| Materi yang dicantumkan dalam media

-

aplikasi pendeteksi objek bersegi.

i:
3 l
? pembelajaran sudah lengkap. ! VI |
Cara menghubungkan fibrary FinguCV pada { { !
{4 media pembelajaran aplikasi pendeteksi e
| objek bersegi dijelaskan di dalam modul v !
| Carakerja deteksi objek bersegi dijelaskan di i ]
* dalam modul. ' \/‘:V !
| Cara membuat program yang &iguxi:‘ikim‘ ' I
6 | dalam pemrograman aplikasi pendeteksi - |
objek bersegi dijelaskan di dalam modul. ‘/j ? ]
) Materi fenlang dasar penginderaan visual | |
{ robot disajikan dengan jelas. \//
% Materl tentang deteksi Confowr disajikan ‘
dengan jelas. \/r i
_; W’_Aﬁr wp'cr‘lgobhéras-iéﬁ' “media pembelajaran :/ i
| disajikan dengan jelas pada menu Bantuan. %
Materi. pelajaran_ lebih. mudah. dipahami |
10 | setelah menggunakan media pembelajaran
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iF | dengan adanya media pembelajarm aplikast |

Materi yang terdapat pada modul didukung

N

pendeteksi objek bersegi. l’

Materimp‘éhajar‘an sudah sesuai dengan |

tuntutan  lapangan pekerjaan di  bidang
\/ i |

otomasi industri. ! [ {

Materi disa_iikari sceara runtut. ! -

14

Materi yang disajikan didukung dengan dasar

teori yang jelas. l// ij

i5

Materi yang dibuat dapat meningkatkan

16

pembelajaran penginderaan visual robot.

motivasi belajar peserta didik. \/ | f
Materi yarig- disajikan  mendukung B

keterlibatan peserta didik dalam ‘/?

Materi yang disajikan dapat dibaca dengan |
jelas dan sesuai dengan perkembangan \//
intelektual peserta didik.

1

Matori yang disajikan dapat dibaca dengan !
jelas dan sesuai dengan perkembangan \//

emeosional peserta didik.

Tata hahasa pada modul sudah baku.

<

Istilah-istilah pada modul sudah baku.

S

Materi yang disajikan desain cover-nya |

L

menarik daya minat peserta didik sehingga '; \/ !
tertarik dan betah untuk belajar.

Matert yang disajikan desan isi-nya menarik /
daya minat peserta didik sehingga tertarik l \/
{

dan betah untuk belajar. i

13

131



- [ Kualitas cetakan materi sesuai standar di VJ'
= I pasaran buku. |l
"1 Kualitas jilidan materi scsuai standar di | j

pasaran buky,

24
Esed

[ —]

Kesimpulan:
Menurul saya, materi untuk aplikasi pendeteksi objek bersegi dinyatakan:

1. Layak digunakan tanpa revisi
rak digunakan dengan revisi pada saran
3. Tidak layak digunakan

Saran dan Perbaikan:

- ) 97«(,&.( Wogyakma S / 12 / 2«5/?

Validator

NIP. 19790412 200212 1 002
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ANGKET PENILAIAN AHLI MATERI

Dalam eangka penelitian tugas akhir skripsi, saya mohon bantuan bapak /
ibu / saudara untuk menjadi validator “Pengembangan Aplikasi Pendeteksi
Objek Bersegi Menggunakan Metode Contour Sebagai Media Pembelajaran
Penginderaan Visual Robot” agar layak digunakan sebagai media pembelajaran.

Mata Kuliah :  Praktik Pengindcraan Visual Robot
Pembuat 1 Thsan Syarifuddin
Tanggal B e e

Prosedur Pengisian Instrumen Materi Pembelajaran
1. Dimohon kepada bapak / ibu / saudara untuk memberikan penilaian pada

salah satu kolom di dalam angket ini berdasarkan kriteria berikut:

4 : Sangat Sctuju

3 Sectuju

2 Tidak Setuju

! : Sangat Tidak Setuju

2.  Dimohon untuk memberikan tanda check (V) pada salah satu pilihan dalam
sctiap pertanyaan sesuai pendapat bapak / ibu /saudara.

3. Jika terdapat kekurangan pada media pembelajaran ini, mohon bapak / ibu /
saudara memberikan saran dan masukan pada bagian yang (elah disediakan.

4, Mohon untuk menuliskan nama scbagai validator (jika belum tersedia) pada
bagian akhir lembar instrumen ini schagai bukti bahwa instrumen ini dibuat
sebenar-benamya tanpa manipulasi data,

5. Alas bantuan bapak / ibu / saudara, kami mengucapkan terima kasih.
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Pernyataan:

Pernvatann

| Materi pelajaran yang diajarkan

dengan silabus.

mengeunakan media pembelajaran sesuai |

PR SO EOU—

Maten yang diajarkan dalam media aplikasi
pendeteksi objek bersegi relevan dengan
kompetensi peserta didik pada bidang

penginderaan visual robol.

Materi yang dicantumkan dalam media

pembelajaran sudah lengkap.

Cara ulcﬂghubungké;;'ibmry EmguCV pada
media pembelajaran aplikasi pendeteksi

objek bersegi dijelaskan di dalam modul.

| dalam modul.

! Cara kerja doteksi objek borsogi dijelaskan di | e

Cara mwembual program yang digunakan
dalam pemrograman aplikasi pendeteksi
; objek bersegi dijelaskan di dalam modul.

Materi t;ht;mé dasar penginderaan visual

robot disajikan dengan jelas.

| Materi tentang deteksi Contour disajikan

| dengan jetas.

disajikan dengan jelas pada menu Bantuan.

Alur  pengoperasian  media pcmbclajaréﬂ '-

10

Materi pelajaran lebih mudah dipahami

)_setelah menggunakan media pembelajaran

l aplikasi pendetcksi objek bersegi.
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Materi va.ng terdapat pada modul didukung

daya minat peserta didik schingga rcrta.rik\
dan betah untuk belajar, |

1T | dengan adanya media pembelajaran aplikasi | { |
| pendeteksi objek bersegi. -
i Materi  pelajaran  sudah  sesuai dcng};n !
\
12 | tuntutan lapangan pekerjaan di bidang vl 5
olomasi indusiri. ! |
~ | Materi disajikan secara runtul.
13 t 1w
- "'Materi yang disajikan didukung dengan dasar
teori yang jetas. b
55 Materi yang dibuat dapat meningkatkan T
" | motivasi belajar peserta didik. b
Materi  yang  disajikan  mendukung ; |
16 | keterlibatan peserta didik dalam 5
| pembclajaran penginderaan visual robot.
] Materi yang disajikan dapat dibaca dengan
17 |jelas dan sesuai dengan perkembangan - } E !
intelekiual peserta didik. i i
Materi yang disajikan dapal dibaca dengan i,
18 |jelas dan sesuai dengan perkembangan v !
emosional pescrta didik. J
l 9— Tata bahasa pada modul sudah baku. | I‘
5o | Istilah-istilah pada modul sudah baku. - n i
Maleri yang disgjikan desain cover-nya s |
21 | menarik daya minat peserta didik sehingga : ) If
tertarik dan betah untuk belajar. -
Materi yang disajikan desan isi-nya menarik
22
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| Kualitas cetakan materi sesuai slandar di l y | !

pasaran buku. i l i l. \
3] Kualitas jilidan materi sesual standar di I |

pasaran buki. L i

Kesinpratai:
Menurut saya, materi untuk aplikasi pendeteksi objek bersegi dinyatakan:

1. lLayak digunakan tanpa revisi
@ Layak digunakan dengan revisi pada saran
3. Tidak layak digunakan

Saran dan Perbaikan:
A attineg 2 \'\/vn\@l..ax lebia boadle c,l.\'(»M(.(Ut.w“ (\@Ja &l ;lthl-tju Foronm

i famlwvlf\o'f\ o8 “\’L“_u(\b {—Mfwé ij--u}‘;.i;;o.-A KR c)l«./eb/xr"’t\

Ao ek yate 5\:’}‘." cww b AA’-‘/QI/\ Convty (kM o tis i Qa.,\"'gf.\Mb’\. ﬂ,@\m—»‘-f“"‘,‘&\v\ ﬂLj“‘

o 0 e .
Al T Ao Omm brrodmers  dat -

Yogyakaria, ........ccoureenrinmnciencisnnnnnne
Validator

(Sigit Y ﬁ M.T.)

NIP. 19730125 199903 | 00}
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Lampiran 5 Hasil Penelitian

Lampiran 5.1. Hasil Uji Pengguna
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Lampiran 5.1. Hasil Uji Pengguna

ANGRET PENILATAN
PENGEMBANGAN APLIKASI PENDETEKSI OBJEK BERSEGI
MENGGUNAKAN METODE CONTOUR
SEBAGAI MEDIA PEMBELAJARAN
PRAKTIK PENGINDERAAN VISUAL ROBOT

IDENTITAS PESERTA DIDIK

Nama :
NIM

PROGRAM STUDI PENDIDIKAN TEKNIK MEKATRONIKA
FAKULTAS TEKNIK
UNIVERSITAS NEGERI YOGYAKARTA
2018
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Angket Penilaian Media

Hal : Pengisian Angket Penilaian

Kepada : Peserta didik Program Studi Pendidikan T'eknik Mekatronika

Assalamu’alaikum Wr. Wb,
Dengan hormat,

Mohon kesediaan dan bantuan saudara’l untuk meluangkan waktu guna
mengisi angket ini. Angket ini berguna untuk mengumpulkan data terkait dengan
“Pengembangan Aplikasi Pendeteksi Objek Bersegi Menggunakan Metode
Contour Sebugai Media Pembelajaran Praktik Penginderaan Visual Robot”™.

Angket ini bukan merupakan tes, sehingga jawaban yang anda berikan tidak
akan memengaruhi nilai mata kuliah. Jawaban yang baik adalah jawaban yang
sesuai dengan kenyataan dan diisi berdasarkan hati nurani saudarafi, serta akan
kami jamin kerahasiaannya. Kcjujuran saudara/i dalam menjawab angket ini sangat
diharapkan demi mendapatkan hasil penelitian yang maksimal.

Atas buntuan dan kerjasama dari saudara/i, saya ucapkan terimakasih.
Wassalamu’alaikum Wr.Wh.

Yogyakarta, 12 Oktober 2018

Hormat saya,

Peneliti
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18°2

Petunjuk Pengisian Angket

Angkel ini dimaksoadkan untuk mengetahui pendapat/penilaian anda sebagai
pengeuna media pembelajaran APLIKASI  PENDETEKSI  OBJTK
BERSLEGL

Anda diharapkan memilih salah satu pilihan jawaban pada setiap pernyataan

vang tersedia dengan memberikan TANDA SILANG (X) pada kolom

Jawaban.

NO[ T PERNYATAAN | JAWABAN |

| Desain t&.xta lefak komponen pada GUI s Il x| 4 |
sudah rapi.

(=) pada pilihan jawaban yang akan diganti dan memberikan TANDA
SILANG (X) pada kolom penggantinya.

NO  PERNYATAAN JAWABAN

in tata letak k ] '

;| Desain tsia etak komponen pada GUL| ‘ " 1 X l P
| | sudahrapi.
Keterangan jawaban:

1 = Sangat Tidak Setuju / Sangat Tidak Sesuar / Sangat Tidak Baik
2 = Tidak Setuju { Tidak Sesuai { Tidak Baik
3 = Setujn  Sesual / Baik
4 = Sangat Setuju ! Sangat Sesuai / Sangat Baik

Korientar atau saran anda mohon ditulis pada lembar yang telah disediakan,

Atas kesediaan anda untuk mengisi angket ini, saya ucapkan terims kasih
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B.

Angket Penilaian

NO

PERNYATAAN

i

Media pembelajaran vané “dibuat scsuai
dengan materi pembelajaran yang diajarkan.

9

Materi yang ada dalam modul mudah untuk
dipahami.

Contoh program pada modul mudah untuk
dipahami.

b

Materi yang disajikan séé\i;i——dgr;gan mata
kuliah praktik penginderaan visual robot.

Materi yang disajikan berisi kompetensi yang
dibutuhkan.

Tlustrasi dalam modul mempermudah dalam
melaksanakan kegiatan praktikum.

Langkah kerja dalam modul mudah untuk
diikuti.

Komponéﬁ pada GUI tidak membuat
bingung.

Pengoperasian media pembelhf:;fla}i aplikasi
pendeteksi objek bersegi dapat dilakukan
dengan mudah,

10

GUI sebagai hasil owpur data berfungsi
dengan baik dan akurat.

1

Desain media pembelajaran menarik.

12

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek  bersegi  memberi  tambahan
pengetahuan dalam pemrograman pada mata
kuliah praktik penginderaan visual robot.

14

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek  bersegi  memberi  tambahan
pengetahuan tentang penginderaan visual
robot yang lebih kompleks.

‘Mecdia pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek bersegi dapat membantu dalam
memahami materi pada mata kuliah lain.

15

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek bersegi membantu mempelajari
pemrograman pada pembelajaran praktik
penginderaan visual robot.
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T Media pembelajaran «lplll:dq—-p:‘nd;l—d\\l |

_+ objeh bersegi dapat memotivasi untuk beiajar |

| pemrograman  pada  pembelajaran  prakeik
penginderaan visual robot.

Media bembelajarem aplikasi  pendeteksi
7 objek bersegi menambah kompetensi dalam ||
pemrograman pada pembelajaran  praktik !

penginderaan visual robot.

Bt

Media pembelajaran  aplikasi  pendeteksi
objek bersegi dapat meningkatkan keaktifan 1 2 | x
belajar saat pembelajaran praktik

penginderaan visual robot,

18

! Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
| objek bersegi efektif dalam meningkatkan
kemampuan belajar peserta didik praktik
penginderaan visual robot, ‘
Media pembelajaran aplikasi pendeteksi |
objek  bersegi secara efisien  dapal ) '>¥
meningkatkan kemampuan belajar peserta i

didik. i | \

20

C. Komentar dan Saran Umum
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ANGKET PENILAIAN
PENGEMBANGAN APLIKASI PENDETEKSI OBJEK BERSEGH
MENGGUNAKAN METODE CONTOUR
SEBAGAI MEDIA PEMBELAJARAN
PRAKTIK PENGINDERAAN VISUAL ROBOT

IDENTITAS PESERTA DIDIK
Nama :.Devd lavasael ..

NIM . le5l8241C25
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FAKULTAS TEKNIK
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2018
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Angket Penilzian Media

Hal : Pengisian Angket Penilaian

Kepada : Peserta didik Program Studi Pendidikan ‘Teknik Mckatronika

Assalamu’alaikum Wr. Wb,
Dengan hormat,

Mohon kesediaan dan bantuan saudara/i untuk meluangkan waktu guna
mengisi angket ini. Angket ini berguna untuk mengumpulkan data terkait dengan
“Pengembangan Aplikasi Pendetcksi Objek Bersegi Menggunakan Metode
Contour Scbagai Media Pembelajaran Praktik Penginderaan Visual Robot™.

Angket ini bukan merupakan tes, sehingga jawaban yang anda berikan tidak
akan memengaruhi nilai mata kulizh. Jawaban yang baik adalah jawaban yang
sesuai dengan kenyataan dan diisi berdasarkan hati nurani sandara/i, serta akan
kami jamin kerahasiaannya. Kejujuran saudara/i dalam menjawab angket ini sangat
diharapkan demi mendapatkan hasil penelitian yang maksimal.

Atas bantuan dan kerjasama dari saudara/i, saya ucapkan terimakusih.
Wassalamu’alaikum Wr. Wb,

Yogyakarta, 12 Okiober 2018

Tlormat saya,

Peneliti
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A,

Petunjuk Pengisian Anghket

Angket ini dimaksudkan untuk mengetahui pendapat/penilaian anda schagai

pengguna  media  pembelajaran APLIKASE  PENDETEKS!I  OBIEK

BERSEGL

Anda diharapkan memilib salah satu pilihan jawaban pada sctiap pernyataan

yang tersedia dengan memberikan TANDA SITANG (X) pada kolom

jawaban.

Nesain tata letak komponen pada GUI [ i
: 1 2 | X | 4

sudahrapi. s e

Jika anda ingin mengubah jawaban, maka berikan tanda SAMA DENGAN

(=) pada pilihan jawaban yvang akan diganti dan memberikan TANDA

I

SILANG (X)) pada kolom penggantinya.

NO PERNYATAAN JAWABAN |
Desain t:?ta letak komponen pada GUI 1 e | X i 4
sudah rapi. i |
Keterangan jawaban:

1 = Sangat Tidak Setuju / Sangal Tidak Sesuai / Sangat Tidak Baik

1

2 = Tidak Setuju ¢ Tidak Sesuai / Tidak Baik
3 = Setuju i Sesuai / Baik
4 = Sangal Setuju { Sangat Sesuai { Bangat Baik

Komentar atau saran anda mohon ditulis pada lembear yvang telah disediakan.

Atas kesediaan anda untuk mengisi angket ini, saya ucapkan terima kasih
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B.

Angket Penilaian

NO

PERNYATAAN

| JAWABAN

Media pembelajaran vang  dibuat sesuai |
dengan materi pembelajaran yang diajarkan. |

o

Materi vang ada dalam modul mudah untuk }

dipahami. |

(9%}

Contoh program pada modul mudah untuk |
dipahami. |

Materi yang disajikan sesuai dengan mata
Kuliah praktik penginderaan visual robot.

2
2

o

Materi yang disajikan berisi kompeltensi yang
dibutuhkan.

Tlustrasi dalam bﬂivo—dlﬂ—:hcmpcrmudah dalam
melaksanakan kegratan prakiikum,

Langkah kega dalam modul mudah untuk
diikuti.

Komponen pada GUI tidak membual
bingung,

el

Pengoperasian media _ﬁembeﬁuarzm 'apl'ik'asi
pendeteksi objek bersegi dapat dilakukan |
dengaa mudah.

| o]

11

12

4 | dengan baik dan akurat.

TGUI scbagai hasil owper data berfungsi

[ 08]

| Desain media pembelajaran menarik.

Media pe}nbélaj_é}éh ‘aplikasi pendetcksi
objek bersegi memberi  tambahan
pengetahuan dalam pemrograman pada mata
kuliah praktik penginderaan visual robot.

13

Media pembelajaran aplikasi  pendeteksi |
objek bersegi memberi tambahan
' pengetahuan tentang  penginderaan  visual
| rebot yang Jebih kompleks.

L]

Media pc}hﬁclajaréﬁ ”a_p'iikasi pendeteks
objek bersegi dapat membantu dalam
memahami materi pada maia kuliah Jain.

15

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek bersegi membantu  mempelajari |
pemrograman pada pembelajaran praktik'
! penginderaan visual robot,
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T Media pem'beiajar.'m{ akacN bchdctcksii e
ohjek bersegi dapat memotivasi untuk belajar I ‘
! pemrograman pada pembelajaran  praktik
penginderaan visual robot.

Media pembelajaran  aplikasi  pendeteksi l : [
objck bersegi menambah kompetensi dalam '
pemrograman pada pembelajaran  praktik
penginderaan visual robot. I
Media pembelajaran aphikasi pendeteksi

objek bersegi dapat meningkatkan keaktifan ‘
belajar saat pembelajaran praktik | ’
penginderaan visual robot, i
Media pembelajaran aplikasi  pendeteksi
objek bersegi efekiif dalam meningkatkan

.
kemampuan belajar peseria didik prakiik ; l - >K %

ta
=

p—
N

19

penginderaan visual robot.

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
2 objek  bersegi secara  efisien  dapat | i 9
meningkatkan kemampuan belajar pesenai |

didik. l b, i| ; J

C. Komentar dan Saran Umum

Yogyakarta,
. -
(o Doy lawtow )
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ANGKET PENILAIAN
PENGEMBANGAN APLIKASI PENDETEKSI OBJEK BERSEGI
MENGGUNAKAN METODE CONTOUR
SEBAGAI MEDIA PEMBELAJARAN
PRAKTIK PENGINDERAAN VISUAL ROBOT

IDENTITAS PESE_RTA DIDIK
-~ 2 Priana
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2018
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Angket Penilaian Media

Hal : Pengisian Angket Peanilaian

Kepada : Peserta didik Program Studi Pendidikan Teknik Mekatronika

Assalamu’alaikum Wr. Wb,
Dengan hormal,

Mohon kesediaan dan bantuan saudara/i untuk meluangkan wakiu guna
mengrisi angket ini. Angket ini berguna untuk mengumpulkan data terkait dengan
“Pengembangan Aplikasi Pendeteksi Objek  Bersegi Mcnggunakan Metode
Contour Schagai Media Pembelajaran Praktik Penginderaan Visual Robot”.

Angket ini bukan merupakan tes, sehingga jawaban yang anda berikan tidak
akan memengaruhi nilai mala kuliah. Jawabsn yang baik adalah jawaban yang
sesuai dengan kenyataan dan diisi berdasarkan hati nurani saudara/i, serta akan
kami jamin kerahasiaannya. Kejujuran saudara/i dalam menjawab angket ini sangat
diharapkan demi mendapatkan hasil penelitian yang maksimal.

Atas bantuan dan kerjasama dari saudara/i, saya ucapkan terimakasih.
Wassalamu’alaikum Wr.Wb.

Yogyakarta, 12 Oktober 2018

TIormatl saya,

Peneliti
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A

Petunjuk Pengisian Anghket
Angket ini dimaksudkan untuk mengetahui pendapat/penilaian anda sebagal
pengguna  media  pembelajaran - APLIKAST  PENDITEKST  OBJEK
BERSEGIL.
Anda dibarapkan memilib salah satu pilihan jawaban pada setiap pernyataan
yang lersedia dengan memberikan TANDA STEANG (X) pada kolom
Jjawaban.

1

~ PERNYATAAN ~JAWABAN
0 = - T

Desain tz?m fetak komponen pada GUIT i 9 ‘ X f 4
B T N A S B
Jika anda ingin mengubah jawaban, maka berikan tanda SAMA DENGAN
(=) pada pilihan jawaban yang akan diganti dan memberikan TANDA

SILANG (X) pada kolom penggantinya.

NO PERNYATAAN JAWABAN
i I
i Desain I.‘.lta letak komponen pada GUIL 1 2 ! X 4
sudah rapi. i

Keterangan jawaban:

1 = Sangat Tidak Setuju { Sangat Tidak Sesuai / Sangat Tidak Baik
2 = Tidak Setuju / Tidak Sesual / Tidak Baik
3 = Seluju { Sesuai { Baik
4 —  Sangal Setwu ¢/ Saogat Sesual / Sangat Daik

Komentar atau saran anda mohon ditulis pada lembar vang telan disediakan.

Atas kesediaan anda untuk mengisi angket ini, saya ucapkan terima kasih
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3. Angkel Penilaian

NO

PERNYATAAN

1

Media pembelajaran yang dibuat sesual
dengan materi pembelajaran yang diajarkan. |

% |

JAWABAN

¢ X

2

(V5]

| Materi yang ada dalam modul mudal untuk |

- dipahami. |

.z'l’
i
!

R

5 |
| %

i Contoh program pada modul mudah untuk

dipahami. |

Materi vang disajikan scsuai dengan mata |
. p : : |
kuliah praktik penginderaan visual robot.

=

[39]

X

1

| dibutuhkan.

Materi yang disajikan berisi kompcténé_i_yang

]
3

7

| Langkah kerja dalam modul mudah uniuk

Hustrasi dalam modul mempennudéli dalam |
| melaksanakan kegiatan praktikum.

]
{

58]

diikuti.

4
4
S
X
4!
1
4 |

| bingung,

Komponen padaGUI tidak membuat

[ 9]

X

Pengoperasian media pembelajaran aplikasi |
pendeteksi objek bersegi dapat dilakukan |
dengan mudah.,

4

|
|

GUI sebagai hasil cuput data berfungsi
dengan baik dan akurat. !

4=

' Desain media pembelajaran menarik.

Media pembelajaran  aplikasi pendeteksi
objek  bersegi  memberi  (ambahen
pengetahuan dalam pemrograman pada mata
kuliah praktk penginderaan visual robot.

3%

|

X

X

Media pémbelzg&anapllﬁam pendeteksi |
objek  bersegi member  tambahan |
pengetahuan tentang penginderaan visual
robot yang lchih kompleks.

14

i objck bersegi dapat membantu  dalam
. memahamni materi pada mata kuliah lain.

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi

A8

*

15

Media pembelajaran aplikasi  pendeteksi
objek  bersegi membantu mempelajari
pemrograman pada pembelgjaran  praktik

penginderaan visual robot.
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116 |

Media pembelajaran  aplikasi pc;ldctcksi; .

abjek bersegi dupal memotivasi untuk belajar |

§ i
pemeograman pada pembelajaran  praktik !
penginderaan visual robot.

[
|
|
|
|
l
I

Media pembelajaran  aplikasi pendéteksi l
objek bersegi menambah kompetensi dalam ‘
pemrograman pada pembelajaran  praktik
penginderaan visual robot.

X

1

| Media pembelajaran  aplikasi pendeteksi

penginderaan visual robot.

Media pembelajaran  aplikasi  pendeteksi
objek bersegi dapat meningkatkan keaktifan
belajar  saat  pembelajaran  praktik
penginderaan visual rebol.

objek bersegi efektif dalam meningkatkan
kemampuan belajar peserta didik praktikj

objek  bersegi  secara  efisien  dapat
meningkatkan kemampuan belajar peserts

didik.

Yogyakarta, 12 Desember 200
(o boteiana
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ANGKET PENILAIAN
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Angket Penilaian Media

Hal : Pengisian Angket Penilaian
Kepada . Peserta didik Program Studi Pendidikan Teknik Mekatronika

Assalamu’alaikum Wr.Wh.
Dengan hormat,

Mohon kesediaan dan bantuan saudara/i untuk meluangkan waktu guna
mengisi angket ini. Angket ini berguna untuk mengumpulkan data terkait dengan
“Pengembangan  Aplikast Pendeteksi Objek Bersegi Menggunakan Metode
Contour Schagai Media Pembelajaran Praktik Penginderaan Visual Robot™.

Angket ini bukan merupakan tes, sehingga jawaban yang anda berikan tidak
akan memengaruhi nilai mata kulizh, Jawaban yang batk adalah jawaban yang
sesual dengan kenyataan dan diisi berdasarkan hati nurani saudara/i. serta akan
kami jamin kerahasiaannya. Kejujuran saudara/i dalam menjawab angket ini sangat
diharapkan demi mendapatkan hasil penelitian yang maksimal.

Atas bantuan dan kerjasama dari saudarafi, saya ucapkan terimakasih.
Wassalamu’alaikam Wr. Wh.

Yogyakaria, 12 Oktober 2018

Hormat saya,

Peneliti
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LY

=

Petunjuk Pengisian Angket

Angkel ini dimaksudkan untuk mengetahui pendapat/penilaian anda sebagai
pengguna media  pembelajaran APLIKASI PENDETLKSI OBIEK
BERSLGL

Anda diharapkan memilih saluh sata pilihan jawaban pada setiap pernyataan

yvang tersedia dengan memberikan TANDA SILANG (X) pada kolom

Jjawaban.

[NO PERNYATAAN ~ JAWABAN ]
f Desain tata letak komponen pada GUI i 15 X l 4

i sudah rapi. t B .

Jika anda ingin mengubah jawaban, maka berikan tanda SAMA DENGAN
(=) pada pilihan jawaban yaung akan diganti dan memberikan TANDA
SILANG (X) pada kolom penggantinya.

NO PERNYATAAN JAWABAN
S e T |
1 Desain tata letak komponen pada GUI 1 s X1 4
B i s e !
Keterangan jawaban:
1 = Sangat lidak Setuju / Sangat Tidak Sesuai / Sangat Tidak Baik
2 = Tidak Setuju ! Tidak Sesuai { Tidak Baik
3 = Sctujn { Sesual { Baik
£ = Sangat Sctuju { Sangat Svsuai { Sangat Baik

Komentar atau saran anda mohon ditulis pada lembar vang telah disediakan.

Atas kesediaan anda untuk mengisi angket ini, saya ucapkan terima kasih
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B. Angket Penilaian

NO|  "PERNYATAAN T JAWABAN |
Media pembelajaran yang dibuat sesuai !
dengan materi pembelajaran yang digjarkan. | 7( !

! H 2

Materi yang ada dalam modul mudah untuk

dipahami. 3 i
3 Contoh program pada modul mudah untuk 1 5 —4_1
; d\pah'um N
4 Materi yvang disajikan scsuai dengan mata : 1> ' . >(
kuliah praktik penginderazn visual robot. i -
.’ | 'Materi yang disajikan berisi kompméﬁsi yang

| dibutuhkan.
| Thustrasi dalam modul mempermudah dalam
| melaksanakan kegiatan praktikum.

[ Langkah kerja dalam modul mudah untuk

o | A \A - \;&]74«

| diikuti. ) 4
K.()mponen pada GUI tidak membuat ) 2 | ?4
bingung. t

Pengoperasian media pembelajaran aplikasi

9 | pendeteksi objek bersegi dapat dilakukan | ] 2
! dengan mudah.
iGﬁI schagai hasil ouipu data berfungsi
! dengan baik dan akurat.
.11 ‘Desain media pembelajaran menarik. ] 5{
' Media pembelajaran aplikasi pendeteksi |
objck  bersegi  memberi  (ambahan
pengetahuan dalam pemrograman pada mata
kuliah praktik penginderaan visual robot. i i |
Media pembela]a.ra.n aphkam pcndctukql
objek  bersegi memberi  tumbahan
| pengetahuan (lentang penginderaan visual
: robot yang lebih komplcks.
| Media pembelajaran  aplikasi pendeteksi
14 | objeck bersegi dapat membaniu  dalam
memahami materi pada mata kuliah lain.
Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek  bersegi membantu  mempelajari i . »2_{ 4
pemrograman pada pembelajaran praktik ! =

penginderaan visual robot.

10 ¢

13

-
(]
N
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- Media pembelajaran aplikasi  pendeteks:
objek bersegs dapat memotivasi untuk belajar 19 ' 4
penrograman pada pembelajaran  prakrik |

penginderaan visual robot. i

Media pembelajaran  aplikasi  pendeteksi |
objek bersegi menambah kompelensi dalam |
pemrograman pada pembelajaran  praktik |
penginderaan visual robot.
Media pembelajaran aplikasi pendeteksi |
objek bersegi dapat meningkatkan keaktifan P13 7{}' 4
belajar  saat  pembelajaran praktik ! %
penginderaan visual robot.

i Media pembelajaran aplikasi pendeteksi

-

|29
A

ds

19 objek bersegi efektif dalam meningkatkan 1 - a1
ikemampuan belajar peserta didik praktik - ]ﬁ
o BEDE MG Vb Tobot
Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek  bersegi secara efisien  dapat
20 : : 1] 2 |3
meningkatkan kemampuan belajar peserta

didik.

akau bdde Lm";ga
@\990‘10\[’0” wirna
Komentar dan Saran Umum ﬂ oren Sajo

~Untue media Fembelajaran lebi boica menggue aran kanyag LL,CU(;.O/ Supaya

gt Ml L oreng (S1dan konken moter! lya Gidon soagrke “Gug

R teg\\ﬁ

Qo Loamowot s
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ANGKET PENILAIAN
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SEBAGAI MEDIA PEMBELAJARAN
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Angket Penilsian Media

Hal . Pengisian Angket Penilaian

Kepada : Peserta didik Program Studi Pendidikan I'cknik Mekatronika

Assalamu’alaikum Wr. Wb,
Dengan hormat,

Mohon kesediaan dan bantuan saudara/i untuk mehiangkan wakiu guna
mengisi angket ini. Angket ini berguna untuk mengumpulkan data terkait dengan
“Pengembangan  Aplikasi Pendeteksi Objck Bersegi Menggunakan Metode
Contour Scbagai Media Pembelajaran Prakiik Penginderaan Visual Robot™.

Angket ini bukan merupakan tes, schingga jawaban yang anda berikan tidak
akan memengarubi nilai mata kuliah. Jawaban yang baik adaluh jawaban yang
sesuai dengan kenyataan dan diisi berdasarkan hati nurani saudarafi. serta akan
kami jamin kerahasiaannya. Kejujuran saudara/i dalam menjawab angket ini sangat
diharapkan demi mendapatkan hasil penclitian yang maksimal.

Atas bantuan dan kerjasama dari saudara/i, saya ucapkan terimakasih.
Wassalamu’alaikum Wr. Wb,

Yogyakarta, 12 Oktcber 2018

Hormat saysa,

Peneliti
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[5%}

Petunjuk Pengisian Angket

Angket ini dimaksudkan uniuk mengetahui pendapat/penifaian anda scbagai
pengguna media  pembelajaran APLIKASI PENDETEKSI OBIJTGK
BERSLEGI.

Anda diharapkan memilih salah satu pilihan jawaban pada setiap permvataan
vang tersedia dengan memberikan TANDA SILANG (X) pada kolom

Jjawaban.

NOT ~ PERNVATAAN JAWAIAN

1 Desain ta?ta letak komponen pada GUI ; ‘ s ilx | a
sudah rapi. i

T P |
Jika anda ingin mengubah jawaban, maka berikan tanda SAMA DENGAN
(=) pada pilihan jawaban yang akan diganti dan memberikan TANDA
SILANG (X) pada kolom penggantinya.

[NO] " PERNYATAAN JAWABAN |
{ Desain tata letak komponen pada GUI ! '
i sudah rapi.

Keterangan jawaban:

1 = Sangat Tidak Setuju / Sangat Tidak Sesuai / Sangat Tidak Baik

2 = Tidak Setuju / Tidak Sesuai / lidak Baik

3 =  Setyu { Sesuai { Baik

4 = Sangat Setuju { Sangat Sesuai { Sangat Baik

Komentar atau saran anda mohon ditulis pada lembar vang telah disediakan.

Alas kesediaan anda untuk mengisi angket ini, saya ucapkan terima kasih
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Anghet Penilaian

NO

PERNYATAAN

1

4 dipahami.

Media pembelajaran yang dibuat sesuai
dengan materi pembelajaran yang diajarkan.

 JAWABAN

X1

Materi yang ada dalam modul mudah untuk

Contoh program pada modul mudah untuk |
dipahami. |

(%]

L%

‘Materi yang disajikan sesuai dengan mata |
kuliah prakiik penginderaan visual robot.

Materi yang disajikan berisi kompetensi yang
dibutuhkan.

T2

(5%

llustrasi dalam modul mc}h;iérmudah dalam |
| melaksanakan kegiatan prakitkum.

Langkah kerja dalam modul mudah untuk
diikuti.

10
11

| bingung,

Komponen pada GUI tidak membuat

Pengoperasian media pembelajaran aplikasi
pendeteksi objek bersegi dapat dilakukan
dengan mudah., !

GUI scbagai hasil owput data Béfﬁmgsil
dengan baik dan akurat.

i
3

‘Desain media pembelajaran menarik.

Media pembelajaran  aplikasi 'p'c.ndctc.ksi
objck  bersegi  memberi  tambahan
| pengetahuan dalam pemrograman pada mata
| kuliah praktik penginderaan visual robot.

14

| Media pembelajaran  aplikasi pcnﬁféieksif

| Media pembclajaran  aplikasi pendeteksi
| objek  bersegi  memberi  tambahan
pengetahuan tentang penginderaan visual
robot yang lebih kompleks.

objek bersegi  dapat membantu dalam
memahami materi pada mata kuliah lain.

15 ¢

{ Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
| objek  bersegi membantu mempelajari

pemrograman pada pembelajaran  praktik

penginderaan visual robot.
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| Media pembelajaran  apiikasi pendeicksi

abjck bersegi dapat memotivast untuk belajac
penvograman  pada pembelajaan  praktik
i penginderaan visual robot.

Fxv]
&
X

{17

| Mcdia pembelajaran  aplikasi pendeteksi

i Media pembelajaran  aplikasi pendétéksi
i objck berscgl menambah kompetensi dalam
| pemrograman pada pembelajaran  praktik

penginderaan visual robot.

(o)

abjek bersegi dapat meningkatkan keaklilan
belajar  saat  pembelajaran  prakuk
penginderaan visual robot,

Media pembelajaran aplikasi pendeteksi
objek bersegi efektif dalam meningkatkan
' kemampuan belajar peserta didik praktik
penginderaan visual robot.

20

o
o
>

Media pembclaja;:éﬁ " aplikasi pendeteksi
objek  bersegi secara efisien dapat
meningkatkan kemampuan belajar peserta
didik.

C., Komentar dan Saran Umum

\ . & 3\
..Yf‘)."f‘."."‘;'.‘:".\q..}C‘R‘j.‘..On..\A‘Q .v'-\k's...’:p.sp\...\ﬁemw\x.sm Merf e, b, enen ...,

Yogyakarta, .. 1. Dg sgn;‘G.e:..'l-Q\.i&.
N
| yt
J
el Medelon F).&? L S )
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Lampiran 6 Analisis Data

Lampiran 6.1. Analisis Data Ahli Media
Lampiran 6.2. Analisis Data Ahli Materi
Lampiran 6.3. Analisis Data Uji Pengguna

Lampiran 6.4. Analisis Data Realibilitas Instrumen
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Lampiran 6.1. Analisis Data Ahli Media
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Lampiran 6.2. Analisis Data Ahli Materi

fle

5 I

| |elel &

e
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Lampiran 6.3. Analisis Data Uji Pengguna
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Lampiran 6.4. Analisis Data Reliabilitas Instrumen
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Lampiran 7 Berkas Penelitian

Lampiran 7.1. Surat Keputusan Pelaksanaan Tugas Akhir Skripsi
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Lampiran 7.1. Surat Keputusan Pelaksanaan Tugas Akhir Skripsi

KEPUTUSAN DEKAN FAKULTAS TERNIK
UNIVERSITAS NEGERI YOGYAKARTA
NOMOR : 183/PMEK/PR/XT/2018

TENTANG

PENGANGKATAN DOSEN PEMBIMBING TUGAS AKHIR SKRIPSI (TAS) MAHASISWA

Menimbang

Mengingal

Menctapkan

PERTAMA

FAKULTAS TEKNIK UNIVERSITAS NEGERI YOGYAKARTA

DEKAN FAKULTAS TEKNIK UNIVERSITAS NEGERI YOGYAKARTA

a.  bahwa untuk kelancaran pelaksanaan kegiatan Tugas Akhir Skripsi (TAS) mahasiswa,
dipandang perlu mengangkat dosen pembimbingnya;

b.  bahwa untuk kepcrluan sebagaimana dimaksud pada huruf a perlu menetapkan Keputusan
Dekan Tentang Pengangkatan Dosen Pembimbing Tugas Akhir Skripsi (TAS) Fukulias
Teknik Universitas Negeri Yogyakarta.

1. Undang-undang R1 Nomor 20 Tahun 2003 Tentang Sistem Pendidikan Nasional (Lembaran
Negara Tahun 2003 Nomor 78, Tambahan Lembaran Negara Nomor 4301);

2. Peramran Pemerintah Republik Indonesia Nomor 4 Tahun 2014 Tentang Penyelenggaraan
Pendidikan Tinggi dan Pengelolaan Perguruan Tinggi (Lembaran Negara Tahun 2014 Nomor
16, Tambahan Lembaran Negara Republik Indonesia Nomor 5500);

3. Keputusan Presiden Republik Indonesia Nomor 93 Tahun 1999 Tentang Perubahan Tnstitut
Keguruan dan Ilmu Pendidikan menjadi Universitas;

4, Peraturan Mendiknas RI Nomor 23 Tabun 2011 Tentang Organisssi dan Tata Kerja
Universilas Negeri Yogyakartu;

5. Peraturan Mendiknas RI Nomor 34 Tahun 2011 Tertang Slatula Universitas Negeri
Yogyakarta;

6. Keputusan Menteri Pendidikan dan Kebudayaan RI Nomor 98/MPK.A4/KP/2013 Tentang
Pengangkatan Rektor Universitas Negeri Yogyukarta;

7. Peraturan Reklor Nomor 2 Tahun 2014 tentang Peraturan Akademik;

8. Kcputusan Rektor Nomor 800/UN.34/KP2016 tahun 2016 tentang Pengangkatan Dekan
Fakultas Teknik Universitas Negeri Yogyakarta.

MEMUTUSKAN
KEPUTUSAN DEKAN TENTANG PENGANGKATAN DOSEN PEMBIMBING TUGAS
AKIIR SKRIPSI (TAS) FAKULTAS TEKNIK UNIVERSITAS NEGERT YOGYAKARTA.
Mengangkat Saudara :

Nama : Herlambang Sigit Pramonao, S.T., M.Cs
NIP - 19650829 199903 1 001
Pangkat/Golongan : Penata Tk.I, TILd

Jabatan Akademik : Lektor

scbagai Dosen Pembimbing Untuk mahasiswa penyusun Tugas Akhir Skripsi (TAS) :

Nama - Thsan Syarifuddin

NIM 14518244016

Prodi Studi : Pend. Teknik Mekatronika - S1

Judul Skripsi/TA . PENGEMBANGAN  APLIKASI PENDETEKSI OBIEK

BERSEGI MENGGUNAKAN METODE  CONTOUR
SEBAGAI MEDIA PEMBELAJARAN PENGINDERAAN
VISUAL ROBOT
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KEDUA

KETIGA

KEEMPAT

Dosen Pembimbing sebagaimana dimaksud dalam Diktum PERTAMA bertugas merencanakan,
mempersiapkan, melaksanakan, dan mempertanggungjawabkan pelaksanaan keginlan bimbingan
{crhadap mahasiswa scbagaimana  dimaksud dalam Diktum PERTAMA sampai mahasiswa
dimaksud dinyatakan Tulus.

Biaya yang diperlukan dengan adanya Keputusan ini dibebankan pada Anggaran DIPA Universitas
Negeri Yogyakarta Tahun 2018,

Keputusan ini berlakuo sejuk tanggal 7 November 2018.

Tembusan Keputusan 1Dekan ini disampaikan kepada :

1. Para Wakil Dekan Fakultas Teknik;

2. Kepala Bagian Tata Usaha Fakultas Teknik;

3. Kepala Subbagian Kcuangan dan Aluntansi Fakullas Teknik;
4. Kepala Subbagian Pendidikan Fakultas Teknik;

5. Ketua Jurusan Pendidikan Teknik Elektro Fakultus Teknik:
6. Mahasiswa yang bersangkulan;

Universilus Negeri Yogyukarta.

Ditelupkan di : Yogyukarta

Pada tanggal :7 November 2018

AN FAKULTAS TEKNIK

e, DI, WIDARTO, M.Pd.
ST PNIT 19631230 198812 1 001
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Lampiran 8 Program Aplikasi Pendeteksi Objek Bersegi

Lampiran 8.1. Splash Screen
Lampiran 8.2. Tampilan Utama
Lampiran 8.3. Pengaturan
Lampiran 8.4. Tujuan
Lampiran 8.5. Tentang

Lampiran 8.6. Bantuan
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Lampiran 8.1. Splash Screen

splashScreen.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.ComponentModel;
using System.Data;

using System.Drawing;

using System.Ling;

using System.Text;

using System.Threading.Tasks;
using System.Windows.Forms;

namespace Skripsi

{

public partial class splashScreen : Form
{

Random rnd = new Random();

Main main = new Main();

int value = 0;

int splash = 9;

public splashScreen()

{

}

InitializeComponent();

private void timerl_Tick(object sender, EventArgs e)

{
if (splash == 0)

{
int val = rnd.Next(10);
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value += val;
if (value > 100)

{
}

progressBarl.Value = value;
if(progressBarl.Value == 100)

value = 100;

splash = 1;

}

}

if(splash == 1)

{
splash = 2;
main.Show();
this.Hide();

}
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Lampiran 8.2. Tampilan Utama

i Media Pembelajaran Penginderaan Visual

Fungsi Ltama

Pengaturan H Tujuan | | Bantuan ” Tentang | D

Tampilan Blur Parameter

Canny Parameter

i ¥ 30 =
Alcurasi
Exterior Angle 100% = Jarak 150 =

Parameter Keseluruhan
Blur Parameter

Jenis Blur

Ukuran Blur

Canny Parameter
Threshold1
Threshold2

Shape Parameter

Rentang Exterior Angle Segitga
Rentang Extenor Angle Segiempat -
Rentang Extenor Angle Segilima -
Rentang Extenor Angle Segienam -
Jarak

Datalog
Segitiga Segiempat Segilima Segienam Jumlah Objek
Luas (pocel} - Luas (pxel} - Luas (pxel} - Luas (pixel) - Seqitiga -
Luas (mm) - Luas (mm) - Luas (mm) - Luas (mm}
Exterior Angle 1 - Extesior Angle 1 - Extesior Angle 1 - Exterior Angle 1 - Segiempat -
Exterior Angle 2 - Extedior Angle 2 - Extesior Angle 2 - Extesior Angle 2 - -
Exterior Angle 3 - Extesior Angle 3 - Extesior Angle 3 - Extesior Angle 3 - Segilima -
Extesior Angle 4 - Extesior Angle 4 - Exterior Angle 4 - .
| Extesior Angle 5 - Extesior Angle 5 - Segienam -
Extenor Angle 6 -
Main.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.ComponentModel;
using System.Data;

using System.Drawing;

using System.Ling;

using System.Text;

using System.Threading.Tasks;
using System.Windows.Forms;
using System.Diagnostics;

using Microsoft.Win32;

using Emgu.CV;

using Emgu.CV.CvEnum;

using Emgu.CV.Structure;

using Emgu.CV.Util;

using Emgu.Util;

using System.IO;

using System.Xml.Serialization;

namespace Skripsi

{

public partial class Main : Form
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Configuration config = new Configuration();
About about = new About();

tujuan tujuan = new tujuan();

Capture cap = null;

Mat frame = new Mat();

Mat blur = new Mat();

Mat cannyIn = new Mat();

Mat cannyOut = new Mat();

Mat output = new Mat();

int cameralndex, outputIndex;

bool segitiga, segiempat, segilima, segienam;
int blurSize, indexBlur;

double ratioCanny, thresholdl, threshold2;
int segitigaAngle = 120, luasAsli3 = 2305;
int segiempatAngle = 90, luasAsli4 = 2500;
int segilimaAngle = 72, luasAsli5 = 2632;
int segienamAngle = 60, luasAsli6 = 2330;
int accval;

int range;

int jarak;

int jmlh3, jmlh4, jmlh5, jmlh6;

double segitigaMin, segitigaMax;

double segiempatMin, segiempatMax;

double segilimaMin, segilimaMax;

double segienamMin, segienamMax;

double[] angle3
double[] angled4 = new double[4];
double[] angle5 = new double[5];
double[] angle6 = new double[6];
bool bool3 = false;
bool bool4 = false;
bool bool5 = false;
bool bool6 = false;

new double[3];

public Main()

{
InitializeComponent();
}
private void Main_FormClosed(object sender,
FormClosedEventArgs e)
{
Application.Exit();
try
{

File.Delete("cameraConfig.xml");
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}
catch (Exception ex)
} {1}

private void buttonl_Click(object sender, EventArgs e)
{

config.Show();

this.Hide();

}

private void Main_Load(object sender, EventArgs e)
{

for(int x = 100; x >= 0; Xx--)

{

}

domainUpDown4.SelectedIndex = @
domainUpDown3.SelectedItem = "1
domainUpDownl.SelectedIndex = @
domainUpDown2.SelectedIndex = @
comboBox1.SelectedIndex = 9;
comboBox2.SelectedIndex = 0;

domainUpDown3.Items.Add(x.ToString() + "%");

5
00%";

.
J

.
J

if(File.Exists("cameraConfig.xml"))
{

XmlSerializer rd = new
XmlSerializer(typeof(Information));

FileStream read = new
FileStream("cameraConfig.xml", FileMode.Open, FileAccess.Read,
FileShare.Read);

Information info =
(Information)rd.Deserialize(read);

cameralndex = info.Cameralndex;

segitiga = info.Segitiga;

segiempat = info.Segiempat;

segilima = info.Segilima;

segienam = info.Segienam;

read.Dispose();

read.Close();

button5.Enabled = true;
button5.BackgroundImage =
global: :Skripsi.Properties.Resources.Custom_Icon_Design_ Flatastic
_9 Start;
}

else

{
button5.Enabled = false;
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button5.BackgroundImage = null;
}

button6.Enabled = false;
button6.BackgroundImage = null;
button7.Enabled = false;
button7.BackgroundImage = null;

}

private void button6_Click(object sender, EventArgs e)
{
cap.Pause();
button5.Enabled = true;
button5.BackgroundImage =
global: :Skripsi.Properties.Resources.Custom_Icon_Design_Flatastic
_9_Start;
button6.Enabled = false;
button6.BackgroundImage = null;
button7.Enabled = false;
button7.BackgroundImage = null;

}
private void button7_Click(object sender, EventArgs e)
{
Application.Restart();
}

private void button5_Click(object sender, EventArgs e)
{
cap = new Capture(cameralndex);
cap.ImageGrabbed += processFrame;
cap.Start();
timerl.Start();
button5.Enabled = false;
button5.BackgroundImage = null;
button6.Enabled = true;
button6.BackgroundImage =
global: :Skripsi.Properties.Resources.multimedia;
button7.Enabled = true;
button7.BackgroundImage =
global: :Skripsi.Properties.Resources.stop_flat;

}

private void processFrame(object sender, EventArgs e)

{
#region initialize
segitigaMin = (segitigaAngle * range) / 100;
segitigaMin = Math.Round(segitigaMin, 2);
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segitigaMax = (segitigaAngle * 2) - segitigaMin;
segitigaMax = Math.Round(segitigaMax, 2);
segiempatMin = (segiempatAngle * range) / 109;
segiempatMin = Math.Round(segiempatMin, 2);
segiempatMax = (segiempatAngle * 2) - segiempatMin;
segiempatMax = Math.Round(segiempatMax, 2);
segilimaMin = (segilimaAngle * range) / 100;
segilimaMin = Math.Round(segilimaMin, 2);
segilimaMax = (segilimaAngle * 2) - segilimaMin;
segilimaMax = Math.Round(segilimaMax, 2);
segienamMin = (segienamAngle * range) / 100;
segienamMin = Math.Round(segienamMin, 2);
segienamMax = (segienamAngle * 2) - segienamMin;
segienamMax = Math.Round(segienamMax, 2);

bool3 = false;

bool4 = false;

bool5 = false;

bool6 = false;
angle3.Initialize();
angled.Initialize();
angle5.Initialize();
angle6.Initialize();
#endregion

#region gambar asli
cap.Retrieve(frame, 0);
output = frame.Clone();
#endregion

#region blur
if (indexBlur == 1)
{

CvInvoke.Blur(frame, blur, new Size(blurSize,

blurSize), new Point(-1, -1), BorderType.Default);

}
else if(indexBlur == 2)
{
CvInvoke.GaussianBlur(frame, blur,
Size(blurSize, blurSize), 3, 0, BorderType.Default);
}
else if(indexBlur == 3)
{
CvInvoke.MedianBlur(frame, blur, blurSize);
}
else
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{
}

#endregion

blur = frame.Clone();

#region canny

CvInvoke.CvtColor(blur, cannylIn,
ColorConversion.Bgr2Gray);

CvInvoke.Canny(cannyIn, cannyOut, thresholdil,
threshold2);

#endregion

#region bentuk

jmlh3 = @;

jmlh4d = 0;

jmlh5 = @;

jmlh6 = 0;

using(VectorOfVector0OfPoint contours = new
VectorOfVectorOfPoint())

{

CvInvoke.FindContours(cannyOut, contours, null,
RetrType.External, ChainApproxMethod.ChainApproxSimple);
int count = contours.Size;

for(int i = @; i < count; i++)
{
using (VectorOfPoint contour = contours[i])
using (VectorOfPoint approx = new
VectorOfPoint())
{
CvInvoke.ApproxPolyDP(contour, approx,

CvInvoke.ArcLength(contour, true) * 0.02, true);

Point[] pts = approx.ToArray();

double multiply = 0.0004762867 *
Math.Pow(jarak, 2.712263);

if(CvInvoke.ContourArea(approx, false) >

500)
{
#region cek segtiga
if (approx.Size == 3 && segitiga ==
true)
{

Point[] pt = approx.ToArray();
LineSegment2D] ] edges
PointCollection.PolyLine(pt, true);

for (int j = @; j < edges.Length;
J++)
{
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double angle =
Math.Abs (edges[ (j + 1) %
edges.Length].GetExteriorAngleDegree(edges[j]));

if(angle < segitigaMin ||
angle > segitigaMax)

{
bool3 = false;
break;
}
else
{
angle3[j] = angle;
bool3 = true;
¥
}
if (bool3 == true)
{

CvInvoke.Polylines(output,
pt, true, new MCvScalar(@, @, 255), 3, LineType.EightConnected, 0);

angle31Lbl.Invoke(new
Action(() => angle31Lbl.Text = Math.Round(angle3[@],
2).ToString()));

angle32Lbl.Invoke(new
Action(() => angle32Lbl.Text = Math.Round(angle3[1],
2).ToString()));

angle33Lbl.Invoke(new
Action(() => angle33Lbl.Text = Math.Round(angle3[2],
2).ToString()));

double luasPX =
CvInvoke.ContourArea(approx, false);
luasPx3Lbl.Invoke(new

Action(() => luasPx3Lbl.Text = Math.Round(luasPX, 2).ToString()));

double luasMM = 1luasPX *
(multiply / jarak);
luasMm3Lbl.Invoke(new
Math.Round(luasMM, 2).ToString()));
jmlh3++;

Action(() => luasMm3Lbl.Text

}
}

#endregion

#region cek segiempat
if (approx.Size == 4 && segiempat ==
true)

{
Point[] pt = approx.ToArray();
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PointCollection.PolyLine(pt,

j++)

Math.Abs (edges[ (j

LineSegment2D] ]
true);

edges =
for (int j = @; j < edges.Length;

{
double angle
+ 1) %

edges.Length].GetExteriorAngleDegree(edges[j]));

angle > segiempatMax)

Console.WriteLine(angle);

if (angle < segiempatMin ||
{
bool4 = false;
break;
}
else
{
angle4[j] = angle;
bool4 = true;
}
}
if (bool4 == true)
{

CvInvoke.Polylines(output,

pt, true, new MCvScalar(@, 255, @), 3, LineType.EightConnected, 9);

Action(() =>
2).ToString()));

Action(() =>
2).ToString()));

Action(() =>
2).ToString()));

Action(() =>
2).ToString()));
CvInvoke.ContourArea(approx,

Action(() => luasPx4Lbl.Text

(multiply / jarak);

Action(() => luasMm4Lbl.Text

angle4llbl.Text =

angle42Lbl.Text =

angle43Lbl.Text =

angled4lbl.Text =

angle4illbl.Invoke(new
Math.Round(angle4[0],

angle42Lbl.Invoke(new
Math.Round(angle4[1],

angle43Lbl.Invoke(new
Math.Round(angle4[2],

angle44Llbl.Invoke(new
Math.Round(angle4[3],

double
false);
luasPx4Lbl.Invoke(new
Math.Round(luasPX, 2).ToString()));

luasPX

double 1luasMM = luasPX *
luasMm4Lbl.Invoke(new

Math.Round(luasMM, 2).ToString()));
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jmlh4++;
}
}
#endregion

#region cek segilima
if (approx.Size == 5 && segilima

true)

{
Point[] pt = approx.ToArray();

LineSegment2D[ ] edges =
PointCollection.PolyLine(pt, true);

for (int j = ©; j < edges.Length;

{
double angle
Math.Abs (edges[ (j + 1) %
edges.Length].GetExteriorAngleDegree(edges[j]));
Console.WriteLine(angle);
if (angle < segilimaMin ||

j++)

angle > segilimaMax)

{
bool5 = false;
break;
}
else
{
angle5[j] = angle;
bool5 = true;
¥
}
if (bool5 == true)
{

CvInvoke.Polylines(output,
pt, true, new MCvScalar(255, 9, 9), 3, LineType.EightConnected, 0);

angle51Lbl.Invoke(new
Action(() => angle51Lbl.Text = Math.Round(angle5[0],
2).ToString()));

angle52Lbl.Invoke(new
Action(() => angle52Lbl.Text = Math.Round(angle5[1],
2).ToString()));

angle53Lbl.Invoke(new
Action(() => angle53Lbl.Text = Math.Round(angle5[2],
2).ToString()));

angle54Lbl.Invoke(new
Action(() => angle54Lbl.Text = Math.Round(angle5[3],
2).ToString()));
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angle55Lbl. Invoke(new
Action(() => angle55Lbl. Text = Math.Round(angle5[4],
2).ToString()));

double luasPX

CvInvoke.ContourArea(approx, false);
luasPx5Lbl.Invoke(new
Math.Round(luasPX, 2).ToString()));

Action(() => luasPx5Lbl.Text

double luasMM = 1luasPX *
(multiply / jarak);
luasMm5Lbl.Invoke(new
Math.Round(luasMM, 2).ToString()));
jmlh5++;

Action(() => luasMm5Lbl.Text

}
}

#endregion

#region cek segienam
if (approx.Size == 6 && segienam ==

{

true)

Point[] pt = approx.ToArray();
LineSegment2D[ ] edges
PointCollection.PolyLine(pt, true);

for (int j = 0; j < edges.Length;
J++)

{
double angle
Math.Abs (edges[ (j + 1)
edges.Length].GetExteriorAngleDegree(edges[j]));
Console.WriteLine(angle);
if (angle < segienamMin ||

%

angle > segienamMax)

{
bool6 = false;
break;
}
else
{
angle6[j] = angle;
boolé = true;
}
}
if (bool6 == true)
{
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CvInvoke.Polylines(output,
pt, true, new MCvScalar(150, ©, 150), 3, LineType.EightConnected,
0);

angle6llLbl.Invoke(new
Action(() => angle6llLbl.Text = Math.Round(angle6[0],
2).ToString()));

angle62Lbl.Invoke(new
Action(() => angle62Lbl.Text = Math.Round(angle6[1],
2).ToString()));

angle63Lbl.Invoke(new
Action(() => angle63Lbl.Text = Math.Round(angle6[2],
2).ToString()));

angle64Lbl.Invoke(new
Action(() => angle64Lbl.Text = Math.Round(angle6[3],
2).ToString()));

angle65Lbl.Invoke(new
Action(() => angle65Lbl.Text = Math.Round(angle6[4],
2).ToString()));

angle66Lbl.Invoke(new
Action(() => angle66Lbl.Text = Math.Round(angle6[5],
2).ToString()));

double luasPX

CvInvoke.ContourArea(approx, false);
luasPx6Lbl.Invoke(new
Math.Round(luasPX, 2).ToString()));

Action(() => luasPx6Lbl.Text

double luasMM = 1luasPX *
(multiply / jarak);
luasMmé6Lbl.Invoke(new
Math.Round(luasMM, 2).ToString()));
jmlh6++;

Action(() => luasMméLbl.Text

}
}

#endregion

¥

#region cek untuk reset nilai label
if (bool3 == false)

{

luasPx3Lbl.Invoke(new Action(() =>
luasPx3Lbl.Text = "-"));

luasMm3Lbl.Invoke(new Action(() =>
luasMm3Lbl.Text = "-"));

angle31Lbl.Invoke(new Action(() =>
angle31lLbl.Text = "-"));

angle32Lbl.Invoke(new Action(() =>
angle32Lbl.Text = "-"));
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angle33Lbl.

luasPx4Lbl.
luasMm4Lbl.
angle4ilbl.
angle42Lbl.
angle43Lbl.

angle44lbl.

luasPx5Lbl.
luasMm5Lbl.
angle51Lbl.
angle52Lbl.
angle53Lbl.
angle54Lbl.

angle55Lbl.

luasPx6Lbl.
luasMmé6Lbl.
angle6l1lLbl.

angle62Lbl.

Text

Text

Text

Text

Text

Text

Text

Text

Text

Text

Text

Text

Text

Text

Text

Text

Text

Text

angle33Lbl.Invoke(new
"-"))s
}
if (bool4 == false)
¢ luasPx4Lbl.Invoke(new
s luasMm4Lbl.Invoke(new
s angledilbl.Invoke(new
) angle42Lbl.Invoke(new
) angle43Lbl.Invoke(new
s angled4Lbl.Invoke(new
"-"))s
}
if (bool5 == false)
¢ luasPx5Lbl.Invoke(new
) luasMm5Lbl.Invoke(new
) angle51Lbl.Invoke(new
s angle52Lbl.Invoke(new
) angle53Lbl.Invoke(new
) angle54Lbl.Invoke(new
s angle55Lbl. Invoke(new
"-"))s
}
if (bool6 == false)
¢ luasPx6Lbl.Invoke(new
s luasMmé6Lbl.Invoke(new
)i angle6llLbl.Invoke(new
s angle62Lbl.Invoke(new
"-"))s
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Action(()
Action(()
Action(()
Action(()
Action(()

Action(()

Action(()
Action(()
Action(()
Action(()
Action(()
Action(()

Action(()

Action(()
Action(()
Action(()

Action(()



angle63Lbl.Text
angle64Lbl.Text
angle65Lbl. Text

angle66Lbl.Text

#region tampilan
if (outputIndex == 1)

{
imageBox1.Image = frame;
}
else if (outputIndex == 2)
{
imageBox1.Image = blur;
}
else if (outputIndex == 3)
{
imageBox1.Image = cannyOut;
}
else if (outputIndex == 4)
{
imageBox1.Image = output;
}
else
{
imageBox1.Image = null;
}
#endregion
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angle63Lbl.Invoke(new Action(()
= II_II));
angle64lLbl.Invoke(new Action(()
= "))
angle65Lbl.Invoke(new Action(()
- Il_ll));
angle66Lbl.Invoke(new Action(()
= II_II));
}
#endregion
}
}
#region tampil jumlah
segitigaimlh.Invoke(new Action(()
segitigaimlh.Text = jmlh3.ToString()));
segiempatImlh.Invoke(new Action(()
segiempatImlh.Text = jmlh4.ToString()));
segilimaJmlh.Invoke(new Action(()
segilimaJdmlh.Text = jmlh5.ToString()));
segienamImlh.Invoke(new Action(()
segienamImlh.Text = jmlh6.ToString()));
#endregion
}
#endregion
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=+

private void timerl_Tick(object sender, EventArgs e)

{

indexBlur = comboBox2.SelectedIndex;

try
{

blurSize = Convert.ToInt32(domainUpDownl.Text);
ratioCanny = Convert.ToDouble(domainUpDown2.Text);

trackBarl.Ma

thresholdl
threshold2

}

catch (Exception

label5.Text = ":
label6.Text "

label8.Text "
label7.Text = ":

jarakKamera.Text

ximum

(int) (255 / ratioCanny);

trackBarl.Value;
thresholdl * ratioCanny;

ex) { }

+ comboBox2.Text;
+ domainUpDownl.Text;

" + thresholdl.ToString();
" + threshold2.ToString();

= domainUpDown4.Text +

lel;

jarak = Convert.ToInt32(domainUpDown4.Text);
accVal = domainUpDown3.SelectedIndex;

range = 100 - ac

if(segitiga ==t
{
labell7.Text
segitigaMax.ToString();

}
if (segiempat ==

{
labell8.Text
+ segiempatMax.ToString(

}
if (segilima ==
{
label19.Text
segilimaMax.ToString();

}

if (segienam ==

{
label20.Text

segienamMax.ToString();

}

cVal;

rue)

true)

)
true)

true)

+ segitigaMin.ToString() +

+ segiempatMin.ToString()

+ segilimaMin.ToString() +

+ segienamMin.ToString() +

private void button4 Click(object sender, EventArgs e)
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{
}

outputIndex = comboBoxl.SelectedIndex;

private void pictureBox2_Click(object sender, EventArgs e)

{

cap.Pause();
timerl.Stop();

}

private void pictureBox3_Click(object sender, EventArgs e)

{
cap.Stop();

timerl.Stop();
¥

private void button2_Click(object sender, EventArgs e)
{

}

Process.Start("help.pdf");

private void button3_Click(object sender, EventArgs e)

{
about.Show();
this.Hide();

}

private void button8 Click(object sender, EventArgs e)

{

try
{
Process.Start("notepad++.exe", "code.cs");
}
catch (Exception ex)
{
Process.Start("npp.7.5.1.Installer.x64.exe");
}

¥

private void button9 Click(object sender, EventArgs e)

{
tujuan.Show();

this.Hide();
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Lampiran 8.3. Pengaturan

Pengaturan
Kamera
v Pilin
Cbjek
|/| Segitiga /| Segiempat
Segilima Segienam
| Terapkan |
| Reset || OK || Cancel |

Configuration.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.ComponentModel;
using System.Data;

using System.Drawing;

using System.Ling;

using System.Text;

using System.Threading.Tasks;
using System.Windows.Forms;
using DirectShowlib;

using System.IO;

using System.Xml.Serialization;

namespace Skripsi

{

public partial class Configuration : Form

{

int cameralndex;

bool segitiga, segiempat, segilima, segienam;
public Configuration()

{

}

InitializeComponent();

public void readIndex()

{

List<KeyValuePair<int, string>> listCamera = new
List<KeyValuePair<int, string>>();
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DsDevice[] systemCameras =
DsDevice.GetDevicesOfCat(FilterCategory.VideoInputDevice);

int devicelIndex = 0;

foreach (DsDevice systemCamera in systemCameras)

{
listCamera.Add(new KeyValuePair<int,
string>(deviceIndex, systemCamera.Name));
deviceIndex++;
}

comboBox1.DataSource = null;
comboBox1.Items.Clear();

comboBox1.DataSource = new BindingSource(listCamera,
null);
comboBox1.DisplayMember = "Value";
comboBox1.ValueMember = "Key";
}
private void button3_Click(object sender, EventArgs e)
{
try
{
Information info = new Information();
info.CameraIndex = cameralndex;
info.Segitiga = segitiga;
info.Segiempat = segiempat;
info.Segilima = segilima;
info.Segienam = segienam;
saveConfig.saveData(info, "cameraConfig.xml");
Main main = new Main();
main.Show();
this.Hide();
}
catch (Exception ex)
{
MessageBox.Show(ex.Message);
}
}
private void Configuration_Load(object sender, EventArgs
e)

{

readIndex();
if(File.Exists("cameraConfig.xml"))

{

XmlSerializer rd = new
XmlSerializer(typeof(Information));
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FileStream("cameraConfig.xml",
FileShare.Read);

(Information)rd.

¥

}

buttonl.Enabled
button2.Enabled
button3.Enabled
button4.Enabled

read
FileMode.Open,

FileStream

Information info
Deserialize(read);

cameralIndex = info.Cameralndex;
segitiga = info.Segitiga;
segiempat = info.Segiempat;
segilima = info.Segilima;
segienam = info.Segienam;

try
{

}
catch (Exception ex) { }

comboBox1.SelectedIndex =

checkBox1.Checked
checkBox2.Checked
checkBox3.Checked
checkBox4.Checked
read.Dispose();
read.Close();

segitiga;
segiempat;
segilima;
segienam;

true;

false;
false;
false;

= new
FileAccess.Read,

cameralndex;

private void buttonl_Click(object sender, EventArgs e)

{

try

{

KeyValuePair<int, string>

selectedItem =

(KeyValuePair<int, string>)comboBoxl.SelectedItem;

}

cameralndex = selectedItem.Key;
}
catch (Exception ex) { }
buttonl.Enabled = false;
button2.Enabled = true;
button3.Enabled = false;
button4.Enabled = false;

private void button2_Click(object sender, EventArgs e)

{
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try

segitiga = checkBox1.Checked;
segiempat = checkBox2.Checked;
segilima = checkBox3.Checked;
segienam = checkBox4.Checked;

}
catch (Exception ex) { }

buttonl.Enabled
button2.Enabled
button3.Enabled
button4.Enabled

false;
false;
true;
true;

}

private void button4_Click(object sender, EventArgs e)
{

cameralndex = new int();

segitiga = false;

segiempat = false;

segilima = false;

segienam = false;

checkBox1.Checked = segitiga;
checkBox2.Checked = segiempat;
checkBox3.Checked = segilima;
checkBox4.Checked = segienam;

buttonl.Enabled
button2.Enabled
button3.Enabled
button4.Enabled

true;

false;
false;
false;

¥

private void checkBox1_CheckedChanged(object sender,
EventArgs e)

{
}

private void checkBox2_CheckedChanged(object sender,
EventArgs e)

{
}

private void checkBox3_CheckedChanged(object sender,
EventArgs e)

{

segitiga = checkBox1.Checked;

segiempat = checkBox2.Checked;
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segilima = checkBox3.Checked;

}

private void checkBox4 CheckedChanged(object sender,
EventArgs e)

{
segienam = checkBox4.Checked;
}
private void button5_Click(object sender, EventArgs e)
{
Main main = new Main();
main.Show();
this.Hide();
}
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Lampiran 8.4. Tujuan

-

K Tujuan l =, | (=] |—§-"vh]1

TUJUAN

i'l'ujuan dari pembuatan aplikasi ini adalah :

1. Menjadi media pembelajaran yang dapat membantu proses pembelajaran Praktik
Penginderaan Visual Robot.

2. Menarik minat mahasiswa untuk mempelajari serta mendalami materi yang ada
pada perkuliahan Praktik Penginderaan Visual Robaot.

3. Membantu menjelaskan penerapan fungsi Gaussian Elur.

4. Membantu menjelaskan penerapan fungsi Canny Edge Detection.

5. Membantu menjelaskan penerapan fungsi Contours.

6. Membantu menjelaskan penerapan deteksi objek bersegi menggunakan metode
Contours.

b

tujuan.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.ComponentModel;
using System.Data;

using System.Drawing;

using System.Ling;

using System.Text;

using System.Threading.Tasks;
using System.Windows.Forms;
namespace Skripsi

{
public partial class tujuan : Form
{
public tujuan()
{
InitializeComponent();
}
private void tujuan_FormClosing(object sender,
FormClosingEventArgs e)
{
Main main = new Main();
main.Show();
}
}
}
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Lampiran 8.5. Tentang

i About

Penyusun
Nama : |hsan Syarifuddin
NIM - 14518244016

Alamat : Gergunung RT 02 RW 09. Gergunung
Klaten Utara, Klaten, Jawa Tengah
Prodi : F Teknik

20PN PENGEMBANGAN APLIKASI PENDETEKSI OBJEK BERSEGI MENGGUNAKAN METODE CONTOUR

Pembimbing
: Herlambang Sigit Pramono, 5.T., M.Cs
- 19650829 199303 1 001
: Candi RT 01 RW 25. Sumberadi
Miati, Sleman, Yogyakarta

Civitas - Universitas Negeri Yogyakaria
Email : ihsansyarifuddin001&gmail .com

- Universitas Negeri Yogyakarta
:  herlambangpramono @yahoo .com

About.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.ComponentModel;
using System.Data;

using System.Drawing;

using System.Ling;

using System.Text;

using System.Threading.Tasks;
using System.Windows.Forms;

namespace Skripsi

{

public partial class About : Form

{
public About()

{
}

InitializeComponent();

private void About_FormClosing(object
FormClosingEventArgs e)

{

Main main = new Main();
main.Show();
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Lampiran 8.6. Bantuan

PETUNJUK PENGGUNAAN MODUL
PEMBELAJARAN PENGINDERAAN VISUAL

1. Buka aplikasi Media Pembelajaran Penginderaan Visual.

2. Tunggu beberapa saat sampai muncul tampilan seperti pada Gambar 1.

Hih Media Pembelajaran Penginderaan Visusl - o x

Gambar 1. Tampilan Jendela Utama Aplikasi
Keterangan:
1) Pengaturan: untuk mengatur parameter yang akan dijalankan oleh aplikasi.
2) Bantuan: untuk melihat panduan penggunaan aplikasi
3) Tentang: untuk melihat profil pembuat aplikasi.
Dikarenakan aplikasi baru pertama dijalankan, maka terlebih dahulu melakukan pengaturan
parameter dari aplikasi dengan menekan tombol Pengaturan.
3. Akan muncul tampilan jendela Pengaturan yang terlihat seperti pada Gambar 2. Langkah
pertama dalam pengaturan adalah mengatur sensor kamera yang digunakan.

Pengaturan

Gambar 2. Pengaturan sensor kamera
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4. Pengaturan selanjutnya adalah objek bersegi yang akan dideteksi. Objek yang dipilih minimal 1

jenis dan maksimal boleh semua dipilih. Pada Gambar 3 dipilih objek Segitiga saja.

Pengaturan

| Logitech HD Webcam C270 v

Gambar 3. Pengaturan objek yang ingin dideteksi

5. Pastikan lagi apakah pengaturan sudah sesuai dengan apa yang diinginkan, jika belum maka
gunakan tombol Reset untuk mengatur ulang semua pengaturan, namun jika sudah maka

gunakan tombol OK untuk kembali ke Jendela Utama aplikasi.

Pengaturan

Gambar 4. Tombol pilihan Ulang dan OK

6. Kembali lagi ke tampilan utama aplikasi. Setelah melakukan pengaturan, tombol Play pada

Fungsi Utama akan aktif seperti yang terlihat pada Gambar 5.
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i+ Media Pembelajaran Penginderaan Visual - o X

Gambar 5. Tampilan utama setelah melakukan pengaturan

Keterangan:

1) Tombol Play: untuk memulai pengambilan citra.

2) Dropdown tampilan: memilih tampilan citra yang diproses, jangan lupa tekan tombol
Terapkan.

3) Pengaturan Blur: pengaturan parameter blur seperti metode blur yang digunakan serta
ukuran blur-nya.

4) Pengaturan Canny: pengaturan parameter canny, disini fokus pada pengaturan nilai
Threshold1 dan juga Threshold2.

5) Pengaturan Keakuratan: pengaturan tingkat keakuratan dalam mendeteksi Exterior Angle
dari bentuk yang ingin dideteksi serta jarak kamera dengan objek.

6) Tampilan data pengaturan: menampilkan ringkasan semua parameter.

7) Tampilan data dar pengolahan citra : menampilkan data-data hasil pengolahan citra.

Tekan tombol Play untuk memulai proses pengambilan citra oleh kamera.

Pada menu dropdown Tampilan, akan memberikan pilihan citra apa yang ingin dilihat.
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M Media Pembelsjaran Pengindersan Visus! - 0o x

Gambar 6. Pengaturan tampilan citra yang diinginkan

8. Untuk pengaturan Blur, gunakan dropdown untuk memilih jenis Blur yang akan digunakan, lalu

ubabh nilai pada pilihan UpDown untuk memilih nilai Blur yang diinginkan.

i Media Pembelajaran Penginderaan Visual - o x

Gambar 7. Pengaturan Blur yang akan digunakan

9. Pada saat melakukan pengaturan parameter Canny, trackbar yang ada mewakili nilai
Threshold1, sedangkan UpDown mewakili nilai pengali untuk mendapatkan nilai Threshold2.

Contoh pengaturannya bisa dilihat pada Gambar 8.
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5 Medin Pembelsjaran Penginderamn Viousl o x

Gambar 8. Contoh pengaturan parameter Canny

10. Setelah semua pengaturan parameter sudah dilakukan, atur dropdown pada Tampilan menjadi
Hasil Akhir untuk melihat objek yang terdeteksi. Jika objek belum bisa terdeteksi dengan baik,
nilai Akurasi bisa dikurangi sampai objek dapat terdeteksi seperti pada Gambar 9. Semua nilai

parameter dapat dilihat pada kolom Parameter Keseluruhan.

i Media Pembelajaran Penginderssn Visusl - 0o x

[ Jolol>

== .
|

= e |

Gambar 9. Menggunakan nilai Accuracy 86%
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Lampiran 9 Modul dan Labsheet

Lampiran 9.1. Modul Computer Vision

Lampiran 9.2. Labsheet

201



Lampiran 9.1. Modul Computer Vision

MODUL

DETEKSI OBJEK BERSEGI
MENGGUNAKAN EMGUCV

lhsan Syarifuddin
O O ¢ 0 Herlambang Sigit Pramono, S.T., M.Cs.

Jurusan Pendidikan Teknik Elektro
Prodi Pendidikan Teknik Mekatronika

> Image

> Camera

> Gaussian Blur

> Canny Edge Detection
> Contours Detection

> Shape Detection
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Modul Deteksi Objek Bersegi Menggunakan EmguCV

KATA PENGANTAR

Visual Robot? Siapa yang tak kenal dengannya. Mungkin beberapa
golongan orang awam masih belum mengenalnya. Visual robot merupakan salah
satu bidang komponen dari dunia robot yang mempelajari bagaimana indera
penglihatan dari sebuah robot, layaknya mata dalam sistem penginderaan penglihat
dari manusia. Di tengah zaman yang berkembang pesat ini, agar tak ketinggalan
zaman, setidaknya kita tahu apa itu visual robot, dasar-dasar nya, atau mungkin kita
bisa punya kompetensi menguasai pemrogramannya.

Pemrograman dasarnya yang mudah difahami memungkinkan visual robot
masih mudah untuk dapat dipelajari di berbagai jenjang pendidikan, seperti sekolah
menengah, diploma, sarjana, pascasarjana, pekerja, insinyur, profesor, dan masih
banyak lagi pembelajaran visual robot olch berbagai jenis kalangan masyarakat
lainnya.

Nah, mungkin dengan hadimya buku Modul Deteksi Objek Bersegi
Menggunakan EmguCYV ini bisa membantu para siswa, mahasiswa, guru, dosen,
orang awam lain, dan semua yang mungkin membutuhkan agar bisa tahu apa itu
visual robot, cara memrogramnya, dan pengaplikasiannya di dunia robot maupun
industri.

Demikian, mudah-mudahan melalui buku ini, penulis dan para pembaca bisa
menguasai dasar-dasar ilmu visual robot, mempraktikkan dan menerapkannya
dalam kehidupan sehari-hari. Semoga apa yang kita pelajari membawa
kebermanfaatan untuk segalanya. Sekian, Wassalamualaikum Warrahmatullahi
Wabarakatuh.

Yogyakarta, Februari 2019

Penulis

IHSAN SYARIFUDDIN |

203



Modul Deteksi Objek Bersegi Menggunakan EmguCV

DAFTAR ISI

KATA PENGANTAR i
DAFTAR ISL. oot st s e e i
L3 Y L nr— ol
Computer VST couiiisismmis i naamunuritsssaus sl
I Pengettian COMTTEs ViliOn .. rueserasmismsransmmessresserssmosasnmarssessnasasnasensssarusssznes 1
2: Penerapan/CompAuter VISION sovarsacisis simdstosisssss ass et sioinionss ssasivassseassias 2
B AR I s s s S s 7
TRSEAYARU EIBUEV - oicsrscomymonssssssnnasonssapassnssans osnssis s usnms nesvsyss o8uavksienadswss ssinansusy Soekntucuisyasnios 7
% Instalasi:Visual Studio 2012 s i s 7
2 ToStalaS N CN P AU IHAOWS cosrosannssssnsssissssipsssissnmamsssiissamessssspimsnssonionsaasssssad 9
3. Konfigurasi EmguCV di Visual Studio 2012......ccoviemiiniinminiiisninssisssinenn 11
17 | | R R e I RO e R P T s A o e A DP 16
Dasar-dasar CompriIer VISION ... s s s 16
B e P O MR Rt 16
2. Camera 20
3. Smoothing 22
4. Canny Edge Detection 26
5. COMOUIS e veeeirerisis et s s e ss s sanr s 29
BABIV: i cssosnissonassiotdsmmimiotes o v st s e e e SR et agid 34
Deteksi Segitiga, Segiempat, Scgilima, dan Segienam ..............c.., 34
1. Aplikasi Pendeteksi Objek Bersegi......ccouicuurivemiininimsinnnuiisnnsisssissessesssssiinseiiosns 34
2. ‘Deteksi Bentuk (Shape Detection) ...c.iiiiiivaiisitiviisissiiisisisisiinie 38

IHSAN SYARIFUDDIN
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Modul Deteksi Objek Bersegi Menggunakan EmguCV

DAFTAR GAMBAR

Gambar 1. Pemeriksaan PCB berbasis computer vision Sy e

Gambar 2. Pemeriksaan label berbasis computer vision

Gambar 3. Pemeriksaan botol berbasis computer vision

Gambar 4. Robot ASIMO dari HONDA ...

Gambar 5. Computer Vision pada UAV

Gambar 6. Penglihatan buatan pada tunanetra.........

Gambar 7. Melihat aliran darah dengan Computer Vision .........cccoeevvveniiiinees
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Modul Deteksi Objek Bersegi Menggunakan EmguCV

BAB1

Computer Vision

1. Pengertian Computer Vision

Kenneth Dawson & Howe (2014: 1) menjelaskan bahwa Computer Vision
adalah sebuah analisis gambar dan video secara otomatis oleh komputer guna
mendapatkan suatu pemahaman mengenai dunia. Namun, alasan kenapa kita
berpikir bahwa vision itu mudah adalah karena kita memiliki sistem visual kita
sendiri yang membuat tugas tersebut tampak intuitif bagi pikiran sadar Kita.
Namun sebenarnya, sistem visual manusia sangatlah kompleks dan bahkan
perkiraan mengenai keterlibatan otak yang terlibat dalam pemrosesan visual
sangatlah besar, yaitu dari 25% hingga lebih dari 50%.

Secara umum, tahapan dalam proses Computer Vision dapat dibagi
menjadi 4, yaitu Tmage Acquisition, Image Processing, Image Analysis, dan
fmage Understanding.

a) Image Acquisition

Computer Vision menggunakan sensor visual untuk melakukan
penangkapan data citra. Sensor visual yang digunakan pada umumnya
adalah kamera. Hal ini sama dengan manusia yang merekam data dengan
menggunakan mata, kemudia informasi visual tersebut diterjemahkan dan
diolah olah otak.

b) Image Processing

Pengolahan disini khusunya untuk membantu pengingkatan dan
perbaikan kualitas citra, schingga dapat dianalisa dan diolah Icbih jauh
secara lebih efisien. Selain itu, pengolahan data citra akan meningkatkan
kualitas data citra yang dapat berupa peningkatan level sinyal-sinyal
terhadap noise.

¢) Image Analvsis

Dalam proses ini akan dilakukan cksplorasi beberapa karakteristik
tertentu dari scbuah objck melalui data citra. Proscs yang termasuk fmage

Analysis misalnya, pendeteksian tepi serta batasan objek dalam citra, baik
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berdasarkan perbedaan warna, tingkat kecerahan, perbedaan kontras,
bentuk, dan sebagainya.
d) [Image Understanding

Proses ini merupakan tahapan terakhir dalam Computer Vision. Pada
umumnya, tahap /mage Understanding menggunakan teknik kecerdasan
buatan misalnya Artificial Neiral Network, Fuzzy System, Evolutionary
Algorithm, dan yang paling mutakhir adalah Deep Learning Network.
Selain itu, untuk interpretasi citra, juga bisa melakukan analisa sccara
stokastik, misalnya dengan menggunakan Hidden Markov Model (HIMM)
atau Gaussian Mixture Model (GMM).

2. Penerapan Computer Vision
Sampai saat ini, dengan meningkatnya kemampuan dan kecepatan
komputer komersial, Computer Vision sudah mulai diterpkan di berbagai
bidang, baik dalam tahap prototipe maupun palikasi nyata.
a) Industri
Computer Vision memiliki banyak sekali penerapan pada dunia
insdustri, terutama pada pemeriksaan otomatis manufaktur suatu barang di
setiap sektor produksi. Pada contohnya, computer vision digunakan pada
pemeriksaan suatu PCB untuk memastikan jalur rangkaian serta
komponen, pemeriksaan kualitas cetakan pada suatu label, serta
pemeriksaan botol untuk memastikan bahwa semua botol sudah terisi

dengan baik.

Gambar 1. Pemeriksaan PCB berbasis computer vision
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Gambar 2. Pemeriksaan label berbasis computer vision

Gambar 3, Pemeriksaan botol berbasis computer vision

b) Robotika

Computer Vision banyak digunakan sebagai sensor visual pada sebuah
robot. Robot ASIMO produk dari Honda menggunakan dua kamera
sebagai mata yang diletakkan pada bagian kepala robot. ASIMO
menggunakan stereoscopic vision dan algoritma Computer Vision untuk

dapat melihat dan mengenali objek dan lingkungan sckitarnya.

IHSAN SYARIFUDDIN 3
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Gambar 4. Robot ASIMO dari HONDA

Pengembangan Computer Vision di bidang robotika lainnya adalah
pemanfaatan Computer Vision dalam kendaraan tanpa awak, misalnya
kendaraan darat, kapal selam robot, dan pesawat udara tanpa awak. Robot-
robot ini yang masuk dalam level otonom secara penuh menggunakan
Computer Vision untuk melakukan navigasi atau bahkan memetakan

lingkungan sckitar.

Gambar 5. Computer Vision pada UAV

c) Penglihatan Buatan

Pengembangan penglihatan buatan juga dilakukan dengan
memanfaatkan Computer Vision. Pengembangan ini dilakukan untuk
membantu tunanctra, schingga mercka merasakan sensasi visual seperti
orang normal. Pengembangan ini menggunakan kamera sebagai sensor
yang selanjutnya akan diumpankan ke dalam otak melalui elektroda.

-—S—S— =
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Bagian otak yang diumpankan adalah otak bagian visual cortex yang

berada di belakang kepala.

Gambar 6. Penglihatan buatan pada tunanetra

d) Medis dan Kedokteran

Salah satu pemanfaatan Computer Vision yang cukup bermanfaat
adalah dalam bidang medis. Proses yang paling banyak digunakan adalah
ekstraksi ciri, seperti microscopy images, x-ray images, angiography
images, ultrasonic images, dan tomograpy images. Selain itu, Computer
Vision juga digunakan untuk mengukur ukuran organ, aliran darah, dan

melihat struktur otak.

Gambar 7. Melihat aliran darah dengan Computer Vision
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c) [Intelligent Transportation System (ITS)

Bidang perlalulintasan mulai menggunakan berkembang teknologi-
teknologi yang memanfaatkan teknologi Computer Vision. Alat-alat yang
memanfaatkan teknologi Computer Vision antara lain alat pendeteksi
kendaraan, penghitung kendaran, dan penghitung kecepatan kendaraan.
Pemanfaatan alt-alat ini guna membangun sebuah pengaturan lalu lintas

kendaraan secara cerdas.

Gambar 8. Computer Vision pada traffic light

f)  Sistem Senjata dan Militer

Militer merupakan salah satu bidang yang paling banyak melakukan
pengembangan teknologi canggih seperti Computer Vision. Salah satu
penggunaan Computer Vision yang paling banyak digunakan di bidang
militer adalah sebagai alat mendeteksi musuk serta alat kendali dan
navigasi rudal jarak jauh.

Detect and Track all
objects in a scene

Gambar 9. Computer Vision dalam dunia militer

_—_——————————————————————————————————————————
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BAB 11
Instalasi EmguCV

Untuk melakukan praktik pemrograman Computer Vision dengan EmguCV,
diperlukan beberapa instalasi dan konfigurasi sehingga memudahkan dalam
melakukan praktik. Instalasi dan konfigurasi yang diperlukan diantaranya adalah
instalasi Visual Studio 2012, instalasi EmguCV, serta konfigurasi EmguCV pada
Visual Studio 2012.

1. Instalasi Visual Studio 2012

a) Mengunduh installer Visual Studio 2012

Installer Visual Studio 2012 bisa diunduh melalui situs resmi dari
Microsoft. Pilih Visual Studio 2012 versi Ultimate, atau bisa langsung
diunduh melalui link
http://download.microsoft.com/download/D/B/A/DB03922C-FF91-4845-
B7F2-FC68595AB730/VS2012_ULT_enu.iso .

b) Install aplikasi Visual Studio
Sctelah file installer sudah terunduh, file di mount menggunakan
aplikasi UltralSO maupun PowerISO, buka file vs_ultimate.exe seperti

yang terlihat pada Gambar 10 untuk memulai proses instalasi.

Harne v Date modified Type Sze
Concurency Visualizer 0/05/2013 1243 Fill folder
packages Fils folder
Rernote Tools oles

Fandalone Profiler older

= AdrminDepleymentsml XML Detument aks
{v‘ﬁ autorun inf 09/05/20131 Setup Information 1KB
@ license htm 0/05/2013 1 Chrome HTML Do... Mp
m ws_uitimate,exe 03/05/2013 1243 Applicatior B7KB

Gambar 10. Isi dari ¥S2012 ULT enu.iso setelah di mount

Pada awal proses instalasi, akan disuguhkan dengan tampilan dengan
konten tempat dimana Visual Studio 2012 akan diinstal, dan tentu saja

persetujuan penggunaan software seperti yang terlihat. Tekan tombol Nexr
]
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sctelah menentukan lokasi dimana sofiware akan diinstal dan memberikan

tanda check pada kotak persetujuan.

o Visual Studio

Uttim

Gambar | 1. Tampilan saat awal proses instalasi Visual Studio 2012.

Tampilan selanjutnya akan memperlihatkan fitur-fitur apa saja yang
ingin diinstal pada Visual Studio 2012. Jika tidak mengetahui fungsi dari
tiap fitur yang disediakan, maka lebih baik biarkan seperti default-nya
dimana scmua fiturnya dipilih untuk diinstal. Tckan tombol /nstall untuk

memulai proses instalasi.

> Visual Studio

Gambar 12. Pemilihan fitur untuk Visual Studio 2012.

—
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Proses instalasi akan memakan waktu sekitar 30 menit sampai 60
menit, tergantung dari spesifikasi dari komputer yang digunakan. Setelah
proses instalasi selesai, akan muncul tampilan terakhir yang berisi
pemberitahuan bahwa proses instalasi Visual Studio 2012 telah selesai.
Disini hanya terdapat satu tombol yang berfungsi untuk langsung
menjalankan software Visual Studio 2012. Dengan terbukanya soffware

Visual Studio 2012, maka berarti proses instalasi telah berhasil dilakukan.

>q Visual Studio

Ultimate 2012

Gambar 13. Tampilan terakhir saat proses instalasi selesai.

2. Instalasi EmguCV di Windows
a) Mengunduh library EmguCV
Library bisa diunduh pada laman Sowrceforge dengan link

https://sourceforge.net/projects/emgucv/files/femguev/3.1.0/, lalu pilih file

libemgiicv-windesktop-3.1.0.2282.exe.

IHSAN SYARIFUDDIN 9
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Gambar 14. Mengunduh library EmguCV

b) Menginstal EmguCV
Buka file eksekusi dari /ibrary EmguCV yang sudah diunduh. Arr
agar library EmguCV terinstal di partisi C. Setelah instalasi library selesai,

Jolder dan file dari EmguCV dapat terlihat seperti pada Gambar 11.

» ThisPC » LocaiDisk [C) » Emqu » emquov-wirdesctop 11,0228

Usme Y. Bats modifed Tops S
bn
Emguly
EmguCV.Contrib
EmguiV Cuds
EmgueVCrbuggeyisize s
Emgu Oy Ecerph
Enngu L
Emguev.ock
Engucy.Sispe
Emguiystching
EmguCy.Superres
EmguCLl
EmguivLL 6L
ErmguaCadec S
Emgucilerd
Emngu T
EmguUtl
el
lib
openey
Solution
A

© CommarAsssrhlylafa s

= Emgu VLo curr entabon,crm

] Emgu il anse bt

B Emguciisas

L] uicens:

] README B

@ Uningai e

Gambar 15. Folder dan file dari library EmguCV
L
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Setelah EmguCV berhasil terinstal dengan baik, selanjutnya adalah
mengatur konfigurasi EmguCV pada sistem agar sistem Windows dapat
membaca library EmguCV dengan baik. Untuk konfigurasi, buka
Windows Explorer terlebih dahulu, lalu klik kanan pada This PC dan pilih
Properties. Klik pada Advanced system settings di panel sebelah kiri.
Buka tab Advanced, kemudian klik tombol Environment Variables di
bagian bawah. Tambahkan alamat folder bin dari EmguCV ke dalam
System Variables Path.

Edit environment variable b3
26C_EMSAT_REDIST 112%binl ntz18 Howe
CProgram Files (xEE\Com mon Files\Oracle\evalyavapath e
HIpstemRootXisystem 3z Edit
%IpsremRoots -

%Sy stemRoot?SystemI2\Whem Browse.,
3V STEMROOTH\Systern32\WincowsP owerShell\wl.h
Ci\Program Files\Microsoft\Web Platform Installery Delete

CAProgram Files (xBE\Microsofe AS9.NETVASP.NET Web Pagesiwl By
Ci\Program Files\Microsoft SOL Server\ 1100 Tool:\Binnl.
HOPENCYE\buld yebdve 1 55bin Move Up
CAProgram Files (xEEYWindaws Kits\EO\Windows Perfarmance Too k...

Emgu\emgucy

oy Do)

Edit text.,

Gambar 16. Konfigurasi Path untuk library EmguCV

3. Konfigurasi EmguCV di Visual Studio 2012

Untuk menggunakan EmguCV pada aplikasi C#, ada beberapa tahapan
vang harus dilakukan. Buat project baru menggunakan bahasa Visual Ci#
dengan jenis aplikasi Windows Form Application, lalu beri nama project

dengan Konfigurasi.

—
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Gambar 17. Pengaturan awal project baru

Masukkan beberapa file .dll ke dalam project sebagai reference dengan
mengklik kanan References dan pilih Add References. Sclanjutnya, klik
browse untuk memilih file .dIl dari
C:\Emgu\emgucv-windesktop 3.1.0.2282\bin , yaitu Emgu.CV.ULdIl dan
Emgu.CV.World.dIl.

EmguCV yang bertempat di

O o-20d@ &
Search Soluticn Explarer (Ciri+)
130 Selution Kenfiqurasi (1 project)
4 [ Konfigurasi
b Je Propertias

wied)  Jeiepdeg vognos

. Add Refersnce.

* Add Serace Reference...

= B Manage NuGet Packages...
i Scope to Thie

.-

. & New Solution Explorer View
8 System Orweng

8 Systern Windows,Forms

=8 SystemXml

& System XmlLling

9 Aap.config
b A Formics
P © Programics

iy

Gambar |8, Menambahkan reference yang akan digunakan
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Masukkan juga beberapa file .dll yang berfungsi menjembatan OpenCV
dengan Visual C# Klik kanan pada nama project, pilih Add, lalu Existing

Item.

Masuk ke dircktori C:\Emgu'\emgucv-windeskiop 3.1.0.2282\bin\x64
untuk sistem 64-bit dan C:\Emgu\emgucv-windeskiop 3.1.0.2282\bin\x86
untuk sistem 32-bit. Ubah tipe file menjadi Executable Files, lalu pilih file

A b-radw *DA-

e w v »

AV e e

& nu

bk Fowvce
o pesua

o Ak Hasidens
i At
“eomreThs

B ne b o
e Lo s
as b e EIEE
A Ihmard Q ferniin. G a4
A0 5 e - e

| st i % eater

W he g b NSRS

B ooy s D ot
L] tw o

et e e

K x Susi

X ene (8

X v
e P

© G bek i Wi b

2 st EE

Gambar 19. Cara memasukkan file tambahan

cvextern.dil, msvep120.dH, msver120.dl, dan opency_ffimpeg310_64.d11.

B 2cd Bxisting merm - Korgurssi %
e o 4|« Emau s emguesvandestlop 270062 b kin b x# v o Radug »
Owgetiice +  Newlubds Ee ™ 0
Wiy A Hare = Core morfiec Type o
Bl Dacament: [ comdernan ONCUAIBIIY  Bopicetion esens e
& Dowrioad: 1 ez 12041 [ PRER Poplication etens BEIR
D tusc & BRI N Fophoaton stens a4
= P 1< epeney Mupes)o Shet NN Asplestoretens,  1LE1ND
B Viceos
i Local st (00
5 Lutel Dist D2
& D Diive (69
o ok
*4 Horegroup

Liscutable files (eas? el 0z

="H

Tl rame: “Lpenue Fnpry318 500 Lveirn olf “inavep 12000° P i |

Lanzel

Gambar 20. Menambahkan file executable ke project
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Pilih semua file executable yang baru saja dimasukkan, lalu klik kanan dan
pilih Properties. Ganti menjadi Copy aiways pada pilihan Copy to Quiput
Directory. Hal ini dilakukan agar semua file executable tadi dapat langsung

tersalin ke dalam folder keluaran secara otomatis saat project dijalankan.

canuadoig

[=Eln #
3 Advanced

Build Action Content

Custom Taol
Cuztom Tool Namespa

Full Dath

Gambar 21. Mengganti ke Copy abways

Ganti tipe build aplikasi yang ingin dibuat menjadi sesuai sistem, x86
untuk sistem 32-bit dan x64 untuk sistem 64-bit. Klik kanan pada nama project,
lalu pilih Properties. Pindah ke tab Build, lalu ubah sesuai dengan sistem yang
diapakai pada menu Platform target.

e - Y

Apgheazon

JRUSTPSTERE T S B FT TETR ) v

bz B ool
by
Fourse

Cenztis=al comg heon amsels
) Vet e UkLE contmok
/] D re TRAE omimser

Sennes
Temrgs
Fofeinsce Prthe Haterr gz 2 v
ECRD!
Tecuity
M

Cote Arerst -

Gambar 22. Mengubah pengaturan Platform target

Setelah pengaturan sistem pada project sudah dilakukan, maka langkah
terakhir yang harus dilakukan adalah menambahkan komponen Ul EmguCV
kedalam Toolbox. Klik kanan pada tab General pada Toolbox, lalu pilih
Choose Item. Pada tab .NET Framework Components, pilih Browse untuk

—
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mencari /ibrary Ul untuk EmguCV. Masuk ke C:\Emgulemgucv-windeskiop
3.1.0.2282\bin, lalu pilih Emgu.CV.ULdII.

Oun x
- S e P emgurewededten LLLIG W0 v O |k ry
Qrgare = New folder " e

- Teiz PG Mare Vze S !
@ et W0 Bl Tistele
(5 gt Do A s arn Y501 41 i i e k0
[ > Z =
= 2 FregatV D e Vsueinn V5012 01 Appastin vims. AR
B Coanens [ B C Dot sge ¥ s aers VE201) 01 App ction exter oK
¥ commicazs [ Erv g cV De uged? suaiuers V5015 A1 App cotivn i, e
D Mas | Ergacuian App T Ot "k
1 Picres |7 Emqatv UL de App crtion eten . iR
B vser [7 Erqacewoscar M Ktize otz BT
| i LoarlCis (€0 [ Lezmp e Lameralophine £ AFP wchoe L
LocalCHA D) ] Lemped acelletemones Spp tin UKy
20 1 Dzmp e HelloVizdsess App wrtice K
- LoD () T Excompi e Ml o e Lese Agpaclin nk
B Ntk v L FempieLaem e g 6 nme Appctin i
Flerame [imquvana B -
e

Gambar 23. Menambahkan komponen Ul EmguCV

Setelah komponen berhasil ditambahkan kedalam Toolbox, maka akan
muncul beberapa komponen Ul baru yang berada pada tab General seperti
Pointer, HistogramBox, ImageBox, MatrixBox, dan juga
PanAndZoomPictureBox. Dari semua komponen terscbut, yang akan scring
digunakan adalah 7mageBox, dimana komponen tersebut digunakan untuk
menampilkan gambar digital hasil olahan computer vision dari library
EmguCV.
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BAB 111

Dasar-dasar Computer Vision

Computer vision merupakan ilmu yang meniru sistem penglihatan manusia
vang diaplikasikan pada sebuah komputer. Penglihatan manusia yang begitu
kompleksnya dapat mengidentifikasi setiap objek yang ada disekitar, hal itulah
yang mendasari pengembangan dari sebuah computer vision, namun karena hal itu
juga yang membuat computer vision tidak mudah untuk dikuasai. Untuk memulai
mempelajari computer vision, perlu diawali dari dasar-dasar dari computer vision
itu sendiri.

1. Image

Menampilkan scbuah image atau gambar adalah suatu hal yang paling
mendasar yang harus dikuasai ketika belajar computer vision. Untuk
menampilkan sebuah image, maka diperlukan path dimana image tersebut
berada, setelah itu image akan ditampilkan melalui imageBox.

Buat sebuah project baru dengan nama Image, lalu desain GUI seperti
yang terlihat pada Gambar 24 dan konfigurasikan EmguCV.

e b x [T

- o p-
B A1 Wndows Tormy & oot (RSN R
5 Camman Canirsie o 3
P Conzainers 2 T imageilox Tasks
» Ireraa & Telbars Thioie mage
D S Mode: [T | -
» Companent: i I A=
5 Bamting
© O eloy:
» Repottrg
5 WOF bk ropeidity
» Wisu3! Badc AmerPacts
4 Gl
Fointer
Histogramé e
Imagebie
MatroBex
FantrdscmDictacder

Dot in Sarert Contanar

o )

t-L-1-E-E

Gambar 24. GUT untuk menampilkan image
Atur Size Mode dari imageBox menjadi Stretchlmage agar ukuran image
vang akan ditampilkan menyesuaikan ukuran dari imageBox. Double Click
pada Ferm untuk menambahkan eventHandler Form_Load scrta masuk ke

code panel.
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Forml,cleesign]
3 *3imageForm1
Husing System;
using System.Collections.Generic;
b using System,ComponentModel;
using System.Data;
using System.Drawing;
using System.Ling;
using System.Text;
using System.Threading.Tasks;
| using System.Windows.Forms;

Finamespace Image
El public partial class Forml : Form
H (
=] public Forml()
InitializeComponent();

El private void Forml_Load(object sender, tventargs e}

{

1

}

L}
|

Gambar 25. Code panel dan eventHandler Form_Load

Sebelum memulai proses pemrograman, sebaiknya dipahami terlebih
dahulu fungsi CvInvoke.Imread yang terdapat pada EmguCV berikut:

public static Mat Imread(
string filename,
LoadImageType loadType

Listing 1. Fungsi imread

Dimana :
filename : nama beserta path dari image yang ingin ditampilkan.
loadType : tipe pemuatan image.

Variabel filename diisikan lengkap sampai ke path dari image yang
dituju, perlu diingat bahwa pada EmguCV pembacaan folder menggunakan
tanda garis miring kanan ( / ), bukan garis miring kiri ( \ ). Untuk variabel
loadType, memiliki beberapa tipe pemuatan yaitu Unchanged, Gravscale,

—
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Color, AnyDepth, dan juga AnyColor. Tipe pemuatan Unchanged dan

Grayscale akan memuat image dengan kualitas 8 bit, sedangkan tipe Cofor dan

AnyColor akan memuat image dengan kualitas sama seperti bawaan image.

Berikut program lengkap vang digunakan untuk memuat image :

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.ComponentModel;
using System.Data;

using System.Drawing;

using System.Ling;

using System.Text;

using System.Threading.Tasks;
using System.Windows.Forms;

using Emgu.CV;

using Emgu.CV.CvEnum;

using Emgu.CV.Structure;

using Emgu.CV.Util;

using Emgu.Util;

namespace Image

public partial class Forml : Form

public Forml()
{

InitializeComponent();

}

{

Mat source =

pg", LoadImageType.Color);
imageBox1.Image = source;

private void Forml_Load(object sender, EventArgs e)

CvInvoke.Imread("C:/Users/MoboThree/Pictures/4292.j

Listing 2, Program lengkap untuk memuat image
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Penjelasan mengenai program Listing 2 adalah scbagai berikut :

using Emgu.CV;

using Emgu.CV.CvEnum;
using Emgu.CV.Structure;
using Emgu.CV.Util;
using Emgu.Util;

Digunakan untuk memasukkan fibrary EmguCV kedalam program.
Emgu.CV digunakan sebagai wrapper atau penerjemah dari fungsi-fungsi pada
OpenCV. Emgu.CV.CvEnum berguna untuk enumerasi dari OpenCV.
Emgu.CV.Structure berfungsi sebagai wrapper yang berisi struktur-struktur
yang terdapat pada OpenCV. Emgu. CV.Util berisi kumpulan utility dari sistem
computer vision untuk project EmguCV. Emgu.Util berisi kumpulan wrility

dari sistem dasar EmguCV.

Mat source =
CvInvoke.Imread("C:/Users/MoboThree/Pictures/4292.3pg",
LoadImageType.Color);

imageBox1.Image = source;

Digunakan untuk menyimpan data image ke dalam sebuah variabel
source, dimana image tersebut akan ditampilkan melalui imageBox. Fungsi
CvInvoke.Imread berfungsi memuat data image dari suatu path beserta tipe
warna pemuatan image yang digunakan, dimana
C:/Users/MoboThree/Pictures/4292. jpg merupakan path dari image yang
ingin ditampilkan, dan LoadImageType.Color mcrupakan tipc warna yang
digunakan.

Timage oo N ol |
|

Gambar 26. Aplikasi penampil image
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Untuk menjalankan project, bisa menggunakan tombol Play ( ») atau
menekan tombol F5 pada kevboard. Jika aplikasi yang muncul nampak seperti
Gambar 26, maka project untuk menampilkan image berhasil dibuat dengan
baik.

2. Camera

Pengambilan data image dari sebuah kamera diperlukan untuk membuat
scbuah aplikasi computer vision berbasis realtime object. Jenis kamera yang
bisa teridentifikasi oleh EmguCV adalah kamera webcam bawaan laptop
ataupun kamera webcam eksternal yang terkoneksi lewat USB. Meski begitu,
ada beberapa jenis kamera lain yang dapat teridentifikasi olch EmguCV

melalui 3rd-party library seperti kamera kinect dan juga ip camera.

namespace Webcam

{

public partial class Forml : Form

Mat source = new Mat();
Capture cap = null;

public Formil()
{

InitializeComponent();

¥

private void Forml_Load(object sender, EventArgs e)
{
cap = new Capture(Q);
cap.ImageGrabbed += cap_ImageGrabbed;
cap.Start();

void cap_ImageGrabbed(object sender, EventArgs e)
{
cap.Retrieve(source);
imageBox1.Image = source;
}
}
}

Listing 3. Code untuk mengambil image dari webcam

-—S—S— =
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Langkah-langkah yang dilakukan hampir sama scperti saat membuat
project untuk memuat image, hanya code yang digunakan saja yang berbeda.
Code yang digunakan untuk mengambil data kamera bisa dilihat pada Listing
3
Penjelasan untuk program Listing 3 adalah sebagai berikut :

Mat source = new Mat();
Capture cap = null;

Berisi inisialisasi dari objek Mat dan juga Capture, dimana objek Mat
adalah objek yang digunakan untuk tempat penyimpanan data image,
sedangkan objek Capture merupakan objek yang digunakan untuk menangkap
data image dari webcam secara realtime. Mat source = new Mat() berarti
variabel source direferensikan sebagai objek Mat baru, sedangkan Capture
cap = null berarti variabel cap diinisialisasikan tanpa memiliki referensi

dari objek tertentu.

private void Forml_Load(object sender, EventArgs e)

cap = new Capture(9);
cap.ImageGrabbed += cap_ImageGrabbed;
cap.Start();

}

Merupakan suatu program yang dijalankan saat eventHandler Forml_Load
terpanggil. Sesuai dengan namanya, Forml_Load hanya dijalankan satu kali,
vaitu saat pertama kali Form dimuat. Program cap = new Capture(®)
digunakan untuk mereferensikan variabel cap scbagai objek Capture baru
dengan  parameter  index 0. Bagian cap.ImageGrabbed +=
cap_ImageGrabbed digunakan untuk melakukan pengambilan data image
secara terus-menerus melalui fungsi cap_ImageGrabbed. Setelah semuanya
sudah sesuai, maka proses pengambilan data image dapat dimulai dengan
perintah cap.Start(). Yang perlu diperhatikan disini adalah jika ada lebih
dari satu webcam tersambung ke laptop, tidak selamanya webcam bawaan

berada pada index 0.

-—S—S— =
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void cap_ImageGrabbed(object sender, EventArgs e)
{

cap.Retrieve(source);

imageBox1.Image = source;

}

Merupakan suatu program yang berfungsi untuk melakukan pengambilan
data image sccara terus-menerus setelah perintah cap.Start() terpanggil.
Program cap.Retrieve(source) berfungsi untuk melakukan pemindahan
data image dari objek Capture bervariabel cap ke objek Mat bervariabel
source. Setelah itu, source ditampilkan ke imageBox1. Ketika project

dijalankan, maka keluaran akan tampak seperti pada Gambar 27.

rl‘;’ Webcam | uE)

Gambar 27. Aplikasi penampil data image kamera

3. Smoothing

Smoothing yang dimaksudkan disini adalah proses pemburaman citra
dengan tujuan menghilangkan noise-noise yang ada. Pemburaman image
didapatkan dengan cara menggabungkan image yang ada dengan kernel Jow-
pass  filter. Proses pemburaman sebenarnya menghilangkan konten
berfrekuensi tinggi dari gambar seperti noise dan juga tepian, schingga akan

didapatkan image yang scdikit terburamkan.
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Gaussian Blur merupakan salah satu metode smoothing yang sering
digunakan untuk memburamkan noise yang ada pada image. Fungsi Gaussian

Blur pada EmguCV bisa dilihat pada Listing 4.

public static void GaussianBlur(
IInputArray src,
IOutputArray dst,
Size ksize,
double sigmaX,
double sigma¥ = @,
BorderType borderType = BorderType.Reflect101

Listing 4. Fungsi GaussianBlur pada EmguCV
Dimana :
src : Masukan image
dst : Keluaran image
ksize : Ukuran inti Gaussian, harus bernilai positif dan juga ganjil
sigmaX : Inti Gaussian standar deviasi dalam sumbu X
sigmaY(optional) : Inti Gaussian standar deviasi dalam sumbu Y
borderType(optional) : Metode ekstrapolasi piksel

Buat sebuah project baru, lalu konfigurasi EmguCV pada project yang
baru saja dibuat. Buat tampilan GUT sesuai pada Gambar 28.

Gambar 28. Tampilan GUI untuk smoothing project
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Code yang digunakan untuk melakukan proses smoothing menggunakan

metode GaussianBlur bias dilihat pada Listing 5.

namespace Smooth

public partial class Forml : Form
{

Mat source = new Mat();

Mat smooth = new Mat();

Capture cap = null;

public Forml()

InitializeComponent();
}

private void Forml_Load(object sender, EventArgs e)
{
cap = new Capture();
cap.ImageGrabbed += cap_ImageGrabbed;
cap.Start();

void cap_ImageGrabbed(object sender, EventArgs e)
{
cap.Retrieve(source);
CvInvoke.GaussianBlur(source, smooth, new Size(9,

9), @, 8);

imageBox1.Image = source;

imageBox2.Image = smooth;
}

Listing 5. Code penggunaan fungsi GaussianBlur

Untuk program smoothing pada Listing 5 memiliki dasar program berupa
program pengambilan data dari kamera secara realtime. Program hanya
ditambahkan pada bagian cap_ImageGrabbed, dimana penambahan hanya
schatas  fungsi  CvInvoke.GaussianBlur yang digunakan untuk

memburamkan image. Untuk deklarasi variabel juga ditambah dengan Mat
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smooth = new Mat(), yang digunakan untuk tempat penyimpanan data image

setelah melalui proses Gaussian Blur.

CvInvoke.GaussianBlur(source, smooth, new Size(9, 9), @, 9);

Parameter pertama adalah fmage masukan, dan parameter kedua adalah
image keluaran, serta yang paling penting adalah parameter ketiga, yaitu
ukuran kernel yang digunakan saat proses Gaussian Blur, dimana nilai kernel
disini haruslah ganjil dan minimal bernilai 3. Hasil smoothing dengan nilai

kernel yang berbeda bisa di lihat pada Gambar 29 dan Gambar 30.

s Smoothing v e )

Asli Gaussian Blur

Gambar 29. Hasil smoothing dengan nilai kemel 9x9

% Smoothing R SO =)

Asli Gaussian Blur
u
- - |

Gambar 30. Hasil smoothing dengan nilai kernel 19%19
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4. Canny Edge Detection

Pada tahun 1986, John F.Canny mengembangkan operator pendeteksi
tepian. Operator tersebut merupakan algoritma pengolahan image secara
bertahap yang dapat digunakan dalam pengolahan image digital secara luas.
Algoritma Canny memberikan cara untuk mengolah data piksel menjadi
sebuah garis tepian, dimana dapat disebut juga sebagai edge. Dua buah ambang
batas histeresis digunakan untuk membuat bentuk edge dari data piksel yang
ada. Fungsi Canny pada EmguCV bisa dilihat pada Listing 6.

public static void Canny(
IInputArray image,
IOutputArray edges,
double thresholdl,
double threshold2,
int apertureSize = 3,
bool 12Gradient = false

Listing 6. Fungsi Canny pada EmguCV

Dimana :

image : Masukan image

edges : Keluaran image

thresholdl : Ambang batas pertama

threshold2 : Ambang batas kedua

apertureSize(optional) : Paramcter bukaan untuk Sohel operator
12Gradient(optional) : Digunakan untuk menentukan norma yang
digunakan

Buat sebuah project baru dengan konfigurasi EmguCV, lalu buat tampilan
GUI seperti pada Gambar 31. Dua frackbar digunakan untuk mengatur nilai
thresholdl dan juga threshold2, beserta label yang digunakan untuk
menampilkan nilai dari masing-masing trackbar. Atur nilai maximum semua
trackbar menjadi 255, lalu tetapkan nilai awal untuk frackbar! sebesar O dan
trackbar? sebesar 255. Timer digunakan untuk wupdare nilai dari semua
trackbar sccara terus-mencrus dengan sclang waktu yang terdapat pada

Properties, yaitu 1 ms.

-—S—S— =
IHSAN SYARIFUDDIN 26

231



Modul Deteksi Objek Bersegi Menggunakan EmguCV

& Forml =rersl]
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| Thrazhald1

® timer1

Gambar 31. Pengaturan GUI untuk Canny project

Code yang digunakan untuk algoritma Canny adalah sebagai berikut:

namespace canny

public partial class Forml : Form

Mat source = new Mat();
Mat canny = new Mat();
Capture cap = null;

int thresholdl, threshold2;

public Forml()
{

InitializeComponent();

}

private void Forml_Load(object sender, EventArgs e)
{
cap = new Capture();
cap.ImageGrabbed += cap_ImageGrabbed;
cap.Start();

void cap_ImageGrabbed (object sender, EventArgs e)
{
cap.Retrieve(source, 8); CvInvoke.Canny(source,
canny, thresholdl, threshold2);
imageBox1.Image = source;
imageBox2.Image = canny;

Listing 7. Code sederhana penggunaan Canny
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private void timerl_Tick(object sender, EventArgs e)
{
thresholdl
threshold2

trackBarl.Value;
trackBar2.Value;

label3,Text
label4.Text

thresholdl.ToString();
threshold2.ToString();

Listing 7(Lanjutan). Code sederhana penggunaan Canny

Pada Listing 7 di atas, dua hal yang perlu diperhatikan yaitu penggunaan
Timer untuk meng-update nilai variabel thresholdl yang berperan sebagai
Thresholdl dan juga threshold2 yang berperan sebagai Threshold2, serta

penggunaan CvInvoke.Canny pada fungsi cap_ImageGrabbed.

CvInvoke.Canny(source, canny, thresholdl, threshold2);

Nilai dari thresholdl dianjurkan memiliki nilai yang lebih kecil daripada
nilai threshold2, dimana perlu diingat bahwa perbandingan antara
lowThreshold dengan highThreshold adalah antara 1:2 sampai dengan 1:3.
Contoh hasil algoritma Canny dapat dilihat pada Gambar 32.

rl?(lnny o [E)

Gambar 32. Hasil algoritma Canny dengan perbandingan 1:2
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5. Contours

Pada dasamya, conmtour digunakan setelah proses pendeteksian tepi
berhasil dilakukan. Dengan menggunakan Canny Edge Detection didapatkan
batas tepian pada tiap pixel, namun proses tersebut tidak dapat digunakan untuk
mengkombinasikan tiap segmen vang menjadi sebuah bentuk tertentu.
Sebelum memulai menggunakan metode Coniour ini, perlu dipahami terlebih
dahulu arti dari contour itu sendiri. Arti dari contour bisa berbeda tergantung
situasi yang ada. namun pengertian umumnya yaitu contour merupakan

sekumpulan pixel atau point yang merepresentasikan sebuah garis lengkung,

public static void FindContours(
IInputOutputArray image,
IOutputArray contours,
IOutputArray hierarchy,
RetrType mode,
ChainApproxMethod method,
Point offset =null

dalam artian struktural, pada scbuah image. Pada EmguCV, contour dapat
dicari menggunakan fungsi FindContours, dengan rincian seperti yang terlihat
pada Listing 8.

Listing 8. Fungsi FindContours pada EmguCV
Dimana :
image : Masukan image yang berkualitas 8-bit serta berbentuk binary image
contours : Contour yang terdeteksi dan disimpan dalam bentuk titik vektor
hierarchy : Keluaran vektor tambahan
mode : Mode pengambilan conrour

method : Mctode pendckatan
offset(optional) : Nilai offset dari setiap titik contour yang telah bergeser

Buat scbuah project baru beserta konfigurasikan dengan EmguCV, lalu
buat GUT seperti pada Gambar 33.

-—S—S— =
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Gambar 33. Tampilan GUT untuk menampilkan Contour

Sama seperti materi sebelumnya, terdapat dua trackbar yang digunakan
untuk mengatur parameter dari fungsi canny. Disini digunakan tiga buah
imageBox dimana tiap imageBox digunakan untuk menampilkan image dari
webcam, hasil dari proses canny, dan yang terakhir adalah menampilkan hasil
dari proses metode contour yanh paling sederhana, yaitu menampilkan tiap
contour yang terdeteksi. Timer digunakan untuk memperbarui nilai dari tiap
trackbar yang kemudian ditampilkan melalui dua buah komponen label.

Berikut code yang digunakan untuk mencari dan menampilkan contour:

namespace contour

public partial class Forml : Form
{

Mat source = new Mat();

Mat canny = new Mat();

Mat output = new Mat();

Capture cap = null;
int thresholdl, threshold2;

Listing 9. Code untuk mendeteksi serta menampilkan contour

—
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public Forml()
{

InitializeComponent();

}

private void Forml_Load(object sender, EventArgs e)
{
cap = new Capture();
cap.ImageGrabbed += cap_ImageGrabbed;
cap.Start();

private void timerl_Tick(object sender, EventArgs e)

thresholdl = trackBarl.Value;
threshold2 = trackBar2.Value;
labell.Text = thresholdl.ToString();
label2.Text = threshold2.ToString();

}

void cap_ImageGrabbed(object sender, EventArgs e)
{

cap.Retrieve(source, 9);

output = source.Clone();

CvInvoke.Canny(source, canny, thresholdl,

threshold2);

using (Vector0ofVectorOfPoint contours =
VectorOfVectorOfPoint())
{

new

CvInvoke.FindContours(canny, contours, null,

RetrType.External,
ChainApproxMethod.ChainApproxSimple);
int count = contours.Size;

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

CvInvoke.DrawContours(output, contours, i, new

Bgr(Color.Red).MCvScalar, 3,

LineType.EightConnected, null, @, new Point(®,

@));
}
}

imageBox1.Image = source;
imageBox2.Image = canny;
imageBox3.Image = output;

non

}

Listing 9(Lanjutan). Code untuk mendcteksi serta menampilkan contour
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Bagian yang perlu diperhatikan adalah proses yang dilakukan sctelah
fungsi CvInvoke.Canny, dimana bagian tersebut merupakan awal dari proses

pendeteksian contour.

using (VectorOfVectorOfPoint contours = new
VectorOfVectorOfPoint())

Digunakan untuk menginisialisasi variabel contours yang direferensikan
sebagai objek VectorOfVector0fPoint baru, dan variabel tersebut digunakan

selama proses pendeteksian contour saja.

CvInvoke.FindContours(canny, contours, null,
RetrType.External, ChainApproxMethod.ChainApproxSimple)

Digunakan untuk menemukan semua contour yang ada pada masukan
canny, yang kemudian keluarannya akan disimpan dalam variabel contours.
Parameter ketiga merupakan tempat dimana semua hirarki dari setiap contour
yang terdeteksi akan disimpan, dapat bernilai null, dimana berarti hirarki tidak
akan disimpan di variabel apapun. RetrType adalah parameter yang
digunakan untuk menentukan metode pendeteksian contour yang ada,
sedangkan ChainApproxMethod adalah parameter untuk menentukan metode

pengambilan titik-titik dari contour yang sudah terdeteksi.

CvInvoke.DrawContours(output, contours, a5 new
Bgr(Color.Red).MCvScalar, 3, LineType.EightConnected, null,
@, new Point(@, @))

Merupakan program yang digunakan untuk menampilkan tiap contour
yang terdeteksi. Parameter pertama adalah variabel dimana setiap contonr akan
ditampilkan. Variabel contours mewakili semua contour yang terdeteksi,
sedangkan i mewakili index dari tiap contour yang ingin ditampilkan sccara
bertahap. Pada new Bgr(Color.Red).MCvScalar, berguna untuk mengatur
warna yang akan digunakan, dan parameter selanjutnya berguna sebagai
pengatur ketebalan dari garis yang digunakan untuk menggambar semua
contour yang ada. Pada Gambar 34 dan Gambar 35, bisa dilihat bahwa contour
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vang dideteksi akan menycsuaikan dari hasil olahan Canny Edge Detection,
dan ini menjadi salah satu bukti bahwa pengolahan contour merupakan salah
satu proses yang dapat digunakan untuk menindaklanjuti hasil dari proses
Canny FEdge Detection. Pada Gambar 34, fungsi FindContours dengan
menggunakan keluaran Canny Edge Detection dengan perbandingan 1:2,
sedangkan pada Gambar 35, FindContours menggunakan keluaran Canny
Edge Detection dengan perbandingan 1:3.

s Contour .- — P “1‘

0}
J

L

Gambar 34. Hasil contour dari proses Canny Edge Detection 1:2
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Gambar 35. Hasil contour dari proses Canny Edge Detection 1:3
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BAB IV
Deteksi Segitiga, Segiempat, Segilima, dan Segienam

Sistem penglihatan manusia tampaknya menggunakan berbagai jenis sumber
informasi untuk mendeteksi dan mengenali sebuah objek. Pada tingkatan terendah
pada suatu pengenalan objek, informasi mengenai tepian dan suatu bagian tertentu
digunakan untuk mengektrasi sebuah unit perseptual. Pada beberapa kasus,
informasi dari batasan bentuk, seperti bentuk persegi kendaraan dalam suatu citra
udara, pengenalan objek memiliki suatu peranan yang sangatlah penting.

1. Aplikasi Pendeteksi Objek Bersegi

Untuk mempermudah dalam memahami langkah-langkah untuk mendeteksi
objck bersegi, seperti segitiga, segiempat, segilima, dan segienam, penulis sudah
menyediakan media pembelajaran berupa aplikasi pendeteksi objek bersegi yang
dapat diunduh melalui Google Drive.

a.  Untuk media pembelajaran beserta objek yang dideteksi dapat diunduh pada

link hups://tinyurl com/sidedObject .

Media Pembelajaran EmguCV DOWNLOAD ALL =

Fiks e

© e Prmbalajarnn B it pet B i e

i —

Gambar 36. Media pembelajaran yang ada di Google Drive
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b. Cetak terlebih dahulu objck yang akan didctcksi dalam file medial.pdf dan

media2.pdf di kertas ivory 230 ukuran A4,

@ medor X [@reanz

He® A
O a®
A IO.

Gambar 37. Tsi dari file medial pdf
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Gambar 38. [si dari file media2.pdf

c. Jalankan installer aplikasi dengan nama file Media Pembelajaran

EmguCV.exe.
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Gambar 39. File instalasi aplikasi

d. Langkah pertama proses instalasi adalah menginstal /ibrary EmguCV, hal ini
guna mengatasi jika pada Laptop atau PC belum ada /ibrary EmguCV, dimana
library tersebut sangat dibutuhkan oleh aplikasi agar dapat berjalan dengan
baik.

\J) emgucv-windesktop 3.1.0.2282 Setup G=NEEN X

Welcome to emgucv-windesktop
3.1.0.2282 Seiup

Setup will guide you through the installation of
emgucv-windesktop 3.1.0.2282.

Itis recommended that you dose all other applications
before starting Setup. This will make it pessible to update
relevant system files without having to reboot your
computer,

Chick Next to continue.

= —
Next > Cancel

Gambar 40. Proses instalasi /ibrary EmguCV
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Langkah sclanjutnya adalah proscs instalasi aplikasi pada sistem.

Media Pembelajaran EmguCV Setup

Welcome to the Media
Pembelajaran EmguCV Setup
Wizard

The Setup Wizard will install Media Pembelajaran EmguCV on
your computer. Click "Next" to continue or "Cancel” to exit
the Setup Wizard.

L

< Badh MNext > l Cancel

Gambar 41. Proses instalasi aplikasi Media Pembelajaran EmguCV

Setelah proses instalasi selesai, maka pada tampilan desktop akan muncul

shortcut untuk menjalankan aplikasi. Pastikan aplikasi dijalankan dengan

pengaturan Run As Administrator.

Troudinshaot compuiniity
Cpenfile leceton
Cpen

Run ae sdmivistrator
[ EM it Notepade=
Szan with Micrczoft Secunty Zzzenials..
Aed to archive..
e o "Skiipiirar

Compress and email.

Compronte “Skepasar” snd ovai
#into Taseoxr

Pinta Stée Mecw

REL01# prvias wisions
Send 10 .
ca

Cowr

Gambar 42. Run As Administrator saat menjalankan aplikasi
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2. Deteksi Bentuk (Shape Detection)

Mendeteksi suatu bentuk merupakan salah satu kegunaan dari metode contour
yang sudah dipelajari sebelumnya. Cara yang paling sederhana untuk mendeteksi
bentuk adalah dengan mencari sudut exterior antar garis yang bersinggungan.
Garis-garis tersebut dapat dicari dengan menerapkan metode contour, yang
sebelumnya telah dilakukan proses pengurangan noise menggunakan GaussianBiur
dan juga metode canny untuk mencari garis tepi dari objek yang ingin dideteksi.

Sudut exterior merupakan sudut terluar dari setiap sisi pada bidang pofygon
terhadap perpanjangan sisi lain yang berdekatan, seperti yang terlihat pada Gambar
43.

Gambar 43. Sudut exterior dan sudut interior

Untuk mendeteksi objek bersegi seperti segitiga, segiempat, segilima, dan juga
segienam, maka harus diketahui terlebih dahulu besamya sudut exterior dari
masing-masing objek. Jika diasumsikan setiap sisi dari objek memiliki panjang
yang sama, maka besarnya sudut exierior akan terlihat seperti pada Gambar 44,
Gambar 45, Gambar 46, dan juga Gambar 47.

Gambar 44. Sudut exterior pada segitiga
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&
B, £ %
B & %

Gambar 45. Sudut exterior pada segiempat

Gambar 46. Sudut exzerior pada segilima

Gambar 47. Sudut exierior pada segicnam

—
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EmguCV menyediakan fungsi GetExteriorAngleDegree yang bisa digunakan
untuk mencari sudut exterior dari dua garis yang bersinggungan. Fungsi tersebut
berada pada namespace Emgu.CV.Structure dan pada class LineSegment2D.
Penjelasan fungsi GetExteriorAngleDegree dapat dilihat pada Listing 10 dan untuk
penggunaannya dapat dilihat pada Listing 11.

public double GetExteriorAngleDegree(
LineSegment2D otherline
)

Listing 10. Fungsi GetExteriorAngleDegree pada EmguCV

Dimana :
otherLine : Garis lain yang bersinggungan

double angle = Math.Abs(line.GetExteriorAngleDegree(otherLine))

Listing 11. Penggunaan GetExteriorAngleDegree

Dimana :

angle : Variabel untuk menyimpan hasil perhitungan sudut exterior
line : Garis pertama yang digunakan untuk mencari sudut exzerior
otherLine : Garis lain yang bersinggungan dengan garis pertama

Buat sebuah project baru berbasis C#, buat GUI seperti yang terlihat pada
Gambar 48.

Iakell

Iael?

Btimert

Gambar 48. GUI untuk aplikasi deteksi objek bersegi

—
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Terdapat 5 imageBox dimana masing-masing imageBox digunakan untuk
menampilkan hasil dari tiap proses dalam pendeteksian objek bersegi, mulai dari
image awala, image hasil GaussianBlur, image hasil Canny Edge Detection, image
hasil Conrours, dan tentu saja image hasil deteksi objek bersegi. Dua trackbar
digunakan untuk mengatur nilai parameter Threshold! dan Threshold2 untuk
digunakan pada proses Canny Edge Detection.

Berikut code yang digunakan untuk pendeteksian objek bersegi:

public Forml()
{
InitializeComponent();

}

private void Forml_ Load(object sender, EventArgs e)
{

cap = new Capture(@);

cap.ImageGrabbed += cap_ImageGrabbed;

cap.Start();

void cap_ImageGrabbed(object sender, EventArgs e)

{

cap.Retrieve(source);

draw = source.Clone();

output = source.Clone();

CvInvoke.GaussianBlur(source, blur, new Size(9, 9), 8);
CvInvoke.Canny(blur, canny, thresholdl, threshold2);

using (VectorOfVectorOfPoint contours = new
VectorOfVectorofPoint())

CvInvoke.FindContours(canny, contours, null,
RetrType.External, ChainApproxMethod.ChainApproxSimple);

int count = contours.Size;

for(int 1 = 0; i < count; i++)

CvInvoke.DrawContours(draw, contours, il new
Bgr(Color.Red).MCvScalar, 3, LineType.EightConnected, null,
8, new Point(@, ©));

using (VectorOfPoint contour = contours[i])

Listing 12. Code yang digunakan untuk pendeteksian objek bersegi

-—S—S— =
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using (VectorOfPoint approx = new VectorOfPoint())

CvInvoke.ApproxPolyDP(contour, approx,
CvInvoke.ArcLength(contour, true) * 0.2, true);

Point[] pts = approx.ToArray();

if (CvInvoke.ContourArea(approx, false) > 509)

if (approx.Size == 4)
{

LineSegment2D[] edges = PointCollection.PolyLine(pts,
true);

bool shape = false;

for (int j = @; j < edges.Length; j++)

{

double angle = Math,Abs(edges[ (j + 1) %
edges.Length].GetExteriorAngleDegree(edges[j]));
if (angle < 80 || angle > 100)

shape = false;

break;
}
else
{
shape = true;
}
if (shape == true)
CvInvoke.Polylines(output, pts, true, new
Bgr(Color.Blue).MCvScalar, 3, LineType.EightConnected,
9);
}
}
}
}
}
}
imageBox1.Image = source;
imageBox2.Image = blur;
imageBox3.Image = canny;
imageBox4.Image = draw;
imageBox5.Image = output;

)

Listing 12(Lanjutan). Code yang digunakan untuk pendeteksian objek bersegi

-—S—S— =
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Penjelasan untuk Listing 12 adalah scbagai berikut :

cap.Retrieve(source);
draw = source.Clone();
output = source.Clone();

Variabel source digunakan untuk menampung data image asli yang berasal
dari webcam. Variabel draw dan output merupakan data image hasil duplikasi
dari variabel source, dimana draw nantinya akan digunakan untuk menampilkan
data contour yang terdeteksi, sedangkan output digunakan untuk menampilkan
data dari objek bersegi yang terdeteksi. Data image dari variabel source diduplikasi
agar nilai dari source tetap murni, tanpa olahan apapun, sehingga bisa dijadikan

acuan ketika aplikasi dijalankan.

CvInvoke.GaussianBlur(source, blur, new Size(9, 9), ©);
CvInvoke.Canny(blur, canny, thresholdl, threshold2);

Sebelum masuk ke proses deteksi objek bersegi, terlebih dahulu harus melalui
beberapa proses yang nantinya berguna untuk membantu proses deteksi objek
menjadi lebih akurat. Untuk langkah sederhana yang bisa dilakukan adalah dengan
mengaplikasikan Gaussian Blur untuk mengurangi noise tepian pada image, dan

Canny Edge Detection untuk pendeteksian tepian pada image.

CvInvoke.FindContours(canny, contours, null, RetrType.External,
ChainApproxMethod.ChainApproxSimple) ;

Merupakan program yang digunakan untuk mendapatkan tiap contour yang
terdeteksi. Parameter pertama adalah variabel dimana setiap contour akan
ditampilkan. Variabel contours mewakili semua contour yang terdeteksi,
sedangkan i mewakili index dari tiap contour yang ingin ditampilkan secara
bertahap. Pada new Bgr(Color.Red).MCvScalar, berguna untuk mengatur warna
yang akan digunakan, dan parameter selanjutnya berguna sebagai pengatur

ketebalan dari garis yang digunakan untuk menggambar semua contour yang ada.

CvInvoke.ApproxPolyDP(contour, approx, CvInvoke.ArclLength
(contour, true) * ©.02, true);

Digunakan untuk mendapatkan kurva poligon dengan nilai keakuratan tertentu.
Parameter pertama merujuk pada masukan vektor yang akan dideteksi garis
kurvanya, sedangkan parameter kedua sebagai keluaran garis kurva yang sudah
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terdeteksi. Parameter ketiga biasa disebut epsilon, digunakan untuk mengatur nilai
akurasi dari pendeteksian, semakin kecil nilainya maka semakin banyak garis kurva
yang bisa terdeteksi. Parameter terakhir pada fungsi CvInvoke.ApproxPolyDP
memiliki  kegunaan yang sama scperti paramecter kedua dari fungsi
CvInvoke.ArcLength, yaitu untuk menentukan apakah kurva yang dideteksi

terutup atau tidak.

if(CvInvoke.ContourArea(approx, false) > 500)

Digunakan untuk mencari luas dari suatu kurva. Parameter pertama merupakan
masukan kurva yang ingin dihitung luasnya. Parameter kedua merujuk pada nilai
keluaran akan berisi nilai asli, yang berarti bisa positif ataupun negative, atau akan
bernilai mutlak positif. Code diatas bertujuan untuk memilah luas kurva tertentu,
dimana jika luas kurva bernilai lebih dari 500 piksel, maka akan diproses lebih

lanjut, jika tidak maka proses pengolahan contour akan berakhir.

double angle = Math.Abs (edges[ (j + 1) %
edges.Length].GetExteriorAngleDegree(edges[j]));

Digunakan untuk menghitung besarnya nilai sudut exterior dari tiap garis
vektor yang terdeteksi, dimana hasil dari perhitungan akan dimasukkan ke dalam
variabel angle. Variabel edges[(j + 1) % edges.lLength berisi garis vektor
pada index selanjutnya, sedangkan edges|[jJadalah garis vektor yang berada pada
index saat fungsi dipanggil.

if (angle < 88 || angle > 100)

shape = false;
break;

}

else

{

shape = true;

I

Merupakan sebuah klarifikasi apakah sudut exterior sudah sesuai dengan
perhitungan ditambah dengan toleransi. Dikarenakan objek yang diinginkan adalah
objek segiempat, dimana pengaturannya berada pada approx.Size == 4 di proses
sebelumnya, maka sudut exterior yang diinginkan adalah 90° ditambah dengan
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toleransi 10°, maka didapat nilai minimal sudut exterior adalah 80° dan nilai
maksimal sudut exterior adalah 100°. Jika salah satu sudut exterior tidak memenuhi
syarat tersebut, maka contfour tidak akan dianggap sebagai objek segiempat. Proses
klarifikasi ini akan menghasilkan nilai boolean dimana shape = false jika objek

bukan objek segiempat, dan shape = true jika objek dianggap objek segiempat.

if (shape == true)

{

CvInvoke.Polylines(output, pts, true, new
Bgr(Color.Blue).MCvScalar, 3, LineType.EightConnected, @);

Digunakan untuk menggambar garis vektor yang terdeteksi sebagai objek
segiempat jika syarat terpenuhi. Parameter pertama adalah data image yang akan
digunakan scbagai keluaran. Parameter kedua merupakan data titik-titik koordinat
dari objek yang terdeteksi. Parameter ketiga digunakan untuk membuat garis kurva
yang digambarkan akan berupa garis kurva tertutup atau tidak. Parameter keempat
digunakan untuk mengatur warna dari garis keluaran yang dihasilkan. Parameter
kelima berfungsi untuk mengatur ketebalan dari garis kurva. Parameter keenam
digunakan untuk mengatur tipe garis vang digunakan, dan parameter terakhir adalah
untuk mengatur nilai pergesaran bits. Keluaran dari code dari Listing 12 dapat

dilihat pada Gambar 49.

Gambar 49. Hasil detcksi objck scgicmpat
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A. Kompetensi
Memahami cara kerja/prinsip memuat citra digital menggunakan EmguCV,

B. Indikator
1. Mahasiswa dapat membuat GUI untuk memuat citra digital.
2. Mahasiswa dapat menggunakan /ibrary EmguCV untuk memuat citra digital.

3. Mahasiswa dapat memuat berbagai jenis citra digital menggunakan EmguCV.

C. Tujuan
I. Mahasiswa dapat membuat GUI untuk memuat citra digital dengan baik dalam
waktu yang singkat.
2. Mahasiswa dapat menggunakan /ibrary EmguCV untuk memuat citra digital
dengan baik dan benar dalam waktu yang singkat.
3. Mahasiswa dapat memuat berbagai jenis citra digital menggunakan EmguCV

dengan baik dan benar dalam waktu yang singkat.

D. Dasar Teori
1. Citra Digital

Menurut Darma Putra (2010: 19), citra digital merupakan sebuah larik (array)
yang berisi nilai-nilai real maupun kompleks yang direpresentasikan dengan deretan bit
tertentu. Suatu citra dapat didefinisikan sebagai fungsi f(x,y) berukuran M baris dan N
kolom, dengan x dan y adalah koordinat spasial, dan amplitudo f di titik koordinat (x,y),

ini dinamakan intensitas atau tingkat keabuan dari citra pada titik terscbut.

2. File Formats
a) JPEG

JPEG merupakan singkatan dari Joint Photographic Experts Group, dan
menggunakan file extension berupa .jpg. Mayoritas penggunaan file format untuk citra
digital adalah JPEG, hal ini dikarecnakan format terscbut memiliki kompresi data yang

sangat tinggi schingga banyak digunakan untuk suatu postingan pada berbagai jenis
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social media. Namun, ketika suatu citra digital diterapkan kompresi yang terlalu tinggi,

maka kualitas yang dihasilkanpun akan berkurang drastis.

b) PNG

PNG merupakan singkatan dari Portable Network Graphics, dan merupakan
sebuah file format yang sangat penting dalam lingkup editing. PNG dapat digunakan
untuk membuat suatu citra digital yang memiliki latar belakang transparan sepenuhnya
atau transparan sebagian. Format ini tidak akan mengurangi kualitas serta detail dari suatu
citra digital secara drastis. Resolusi file yang dihasilkan juga relatif lebih besar, sehingga
PNG sangat cocok untuk image yang berukuran kecil namun dengan detail yang cukup

tinggi.

c) GIF

GIF merupakan singkatan dari Graphics Interchange Format, dan memiliki
kualitas yang sangat mirip dengan PNG. Dengan format ini, seseorang bisa membuat
sebuah animasi singkat untuk sebuah website. Format ini memiliki rentang warna yang
sangat sedikit. oleh karena itu format ini tidak selalu cocok dengan berbagai jenis citra
digital. Seperti PNG, GIF juga dapat dapat membuat latar belakang menjadi transparan,

namun GIF tidak mendukung untuk latar belakang transparan sebagian.

dy BMP

BMP merupakan suatu citra digital yang terbentuk dari sekumpulan piksel, oleh
karcna itu semakin besar ukuran citra digital semakin banyak penyimpanan yang
dibutuhkan. Scbuah BMP memuat scbuah file header, yang didalamnya mengandung
pengenalan bitmap (bitmap identifier), ukuran file (file size), lebar (width), tinggi (height).
pilihan warna (color options), dan titik mulai data bitmap (bitmap data starting point).
Setelah file header, juga terdapat data piksel bitmap, semuanya terdiri dari berbagai warna
yang berbeda. Jika ada citra digital yang memiliki resolusi 640 x 480 piksel, maka data
yang harus disimpan olch sistem scbanyak 307.200 piksel, dan jika citra digital dengan
resolusi 2072 x 2048 memiliki 6.291.456 pikscl data yang harus disimpan.
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c) TIFF

TIFF merupakan singkatan dari Tagged Image File Format, dimana cukup
terkenal dikalangan fotografer dan juga desainer grafis. Data citra digital yang disimpan
dalam format TIFF sangatlah bagus untuk pengolahan post-processing dimana data yang
dihasilkan sama sekali tidak terkompresi. 7//F dapat digunakan untuk menghasilkan

citra digital dalam format yang lain.

3. Memuat Citra Digital menggunakan EmguCV

Memuat sebuah citra digital adalah suatu hal yang paling mendasar yang harus
dikuasai ketika belajar computer vision. Untuk menampilkan sebuah citra digital, maka
diperlukan path dimana citra digital terscbut berada, sctelah itu citra digital akan
ditampilkan melalui imageBox. Untuk memuat secbuah citra digital, EmguCV
menyediakan  fungsi  CvInvoke.Imread, berikut penggunaan dari  fungsi

CvInvoke.Imread :

public static Mat Imread(
string filename,
LoadImageType loadType

Dimana :
filename : nama beserta path dari citra digital yang ingin ditampilkan
loadType : tipc pemuatan citra digital

Variabel filename diisikan lengkap sampai ke path dari citra digital yang dituju,
perlu diingat bahwa pada EmguCV pembacaan folder menggunakan tanda garis miring
kanan (/ ), bukan garis miring kiri (% ). Untuk variabel 1oadType, memiliki beberapa tipe
pemuatan yaitu Unchanged, Grayscale, Color, AnyDepth, dan juga AnyColor. Tipe
pemuatan Unchanged dan Grayscale akan memuat citra digital dengan kualitas 8 bit,
sedangkan tipe Color dan AnyColor akan memuat citra digital dengan kualitas sama

seperti bawaan citra digital.
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E. Alatdan Bahan

1. Laptop / Desktop PC.

Library EmguCV versi 3.1.0.2282.
Software Microsoft Visual Studio 2012,

B s b

Citra digital yang ingin dimuat.

F. Keselamatan Kerja

1. Jauhkan peralatan yang tidak dibutuhkan dari meja kerja.

2. Ikuti prosedur yang ada dengan teliti sesuai dengan langkah kerja yang tersedia.

3. Pergunakan laptop / desktop PC dengan langkah-langkah yang benar dan baik pada

saat menyalakan ataupun mematikannya.

G. Langkah Kerja
Buat sebuah project baru dengan nama /mage, lalu desain GUT seperti yang terlihat

pada Gambar | dan konfigurasikan EmguCV.
7 Toalbox
> Search Toolbox P~
b Al Window: Forms 8 Feoni
b Common Controls
b Containers
b Menus & Toolbars i Choose Image
b J S22 Mo v
b Components !
b Printng
b Dialogs
b Reporing
b W/PF Interoperability
b Visual Basic PowerPacks
4 Genens!
Painter

HistogramBax

o - ImageBox Tasks

Dack in Parert Container

ImageBox

MatrocBooc
PandndZoomPictureBox

R v R

Gambar 1. GUI untuk menampilkan citra digital
Atur Size Mode dari imageBox menjadi StretchImage agar ukuran citra digital yang

akan ditampilkan menyesuaikan ukuran dari imageBox. Double Click pada Form untuk

menambahkan eventHandler Form_Load serta masuk ke code panel.
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Masukkan code berikut untuk memuat scbuah citra digital:

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.ComponentModel;
using System.Data;

using System.Drawing;

using System.Ling;

using System.Text;

using System.Threading.Tasks;
using System.Windows.Forms;

using Emgu.CV;

using Emgu.CV.CvEnum;
using Emgu.CV.Structure;
using Emgu.CV.Util;
using Emgu.Util;

namespace Image

{
public partial class Forml : Form
{
public Formi()
InitializeComponent();
}
private void Forml_Load(object sender, EventArgs e)
{
Mat source =
CvInvoke.Imread("C:/Users/MoboThree/Pictures/4292.jpg",
LoadImageType.Color);
imageBox1.Image = source;
}
}
}

Listing 1. Code untuk memuat sebuah citra digital

Untuk penjelasan dari Listing 1, silahkan dilihat pada Modul Deteksi Objek Bersegi

Menggunakan EmguCV pada Bab 3 Subbab Image.

H. Pengujian

1.
2.

Pengujian dilakukan dengan menjalan project yang telah dibuat.

Amati perbedaan serta persamaan dari tiap tipe LoadImageType.
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3. Isikan hasil pengamatan dengan ketentuan memuat 3 citra digital yang berbeda ke
dalam tabel berikut.

Tabel pemuatan citra digital dengan berbagai tipe LoadlmageType.

LoadImageType

No Citra Asli
Unchanged | Grayscale | Color | AnyColor | AnyDepth

4

5

KeSImpulan: s e e et e e R R

I. Tugas

Muatlah 5 jenis citra digital dengan 5 jenis file format yang berbeda, serta tiap satu
citra dimuat dengan LoadlmageType yang berbeda pula. Amati persamaan serta
perbedaan yang terjadi terhadap pemuatan 5 jenis file format citra digital. Isikan hasil
yang keluar dengan ketentuan sesuai pada tabel berikut:

JPEG PNG BMP GIF TIFF

Unchanged

Grayscale
Color
AnyColor

AnyDepth

ReSTMPRIAN 2 i st asess st
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A. Kompetensi

Memahami cara kerja/prinsip mengakses webcam menggunakan EmguCV.

B. Indikator
1. Mahasiswa dapat membuat GUI untuk mengakses webcam.
2. Mahasiswa dapat menggunakan /ibrary EmguCV untuk mengakses webcam.
3. Mahasiswa dapat mengakses webcam dengan resolusi yang berbeda

menggunakan EmguCV.

C. Tujuan
1. Mahasiswa dapat membuat GUI untuk mengakses webcam dengan baik dalam
waktu yang singkat.
2. Mahasiswa dapat menggunakan fibrary EmguCV untuk mengakses webcam
dengan baik dan benar dalam waktu yang singkat.
3. Mahasiswa dapat mengakses webcam dengan resolusi yang berbeda

menggunakan EmguCV dengan baik dan benar dalam waktu yang singkat.

D. Dasar Teori
1. Kamera Webcam

Kamera webcam adalah kamera perckam citra yang menggunakan tcknologi
USB 2.0 atau USB 3.0 untuk transfer data citra. Kamera webcam didesain agar
mempermudah antarmuka dengan suatu sistem komputer dengan menggunakan teknologi
USB yang sama seperti yang terdapat pada komputer pada umumnya. Kecepatan akses
teknologi USB yang ada pada sistem komputer saat ini adalah 480 Mb/s untuk USB 2.0
dan pada USB 3.0 memiliki kecepatan transfer 5 Gb/s.

2.  Webcam Resolution

Kamera webcam dikenal karena biaya pembuatannya yang rendah serta
fleksibilitasnya yang tinggi, membuat webcam menjadi alat yang paling murah untuk
digunakan pada videoconference. Meskipun memiliki harga yang murah, resolusi yang

ditawarkan cukuplah mengesankan, pada webcam yang termasuk kategori fow-end
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menawarkan resolusi 320 x 240, resolusi 640 x 480 pada webcam katcgori sedang, dan
pada webcam kategori high-end menawarkan resolusi 1280 x 720 bahkan ada yang
sampai 1920 x 1080.

3. Mengakses Webcam Menggunakan EmguCV

Pengambilan data citra digital dari sebuah kamera diperlukan untuk membuat
sebuah aplikasi computer vision berbasis realtime object. Jenis kamera yang bisa
teridentifikasi olch EmguCV adalah kamera webcam bawaan laptop ataupun kamera
webcam eksternal yang terkoneksi lewat USB. Meski begitu, ada beberapa jenis kamera
lain yang dapat teridentifikasi oleh EmguCV melalui 3rd-party library seperti kamera
kinect dan juga ip camera. Untuk mengakses webcam, EmguCV menyediakan class yang
bisa digunakan untuk melakukan pengambilan data image secara realtime, dan class
tersebut adalah Capture. Namun meskipun data citra digital sudah didapatkan, citra yang
terekam tidak bisa ditampilkan secara langsung pada imageBox, namun harus
menggunakan fungsi Retrieve terlebih dahulu. Berikut adalah penggunaan pada class

Capture dan juga penggunaan untuk fungsi Retrieve:

public Capture(
int camIndex

)

Dimana :

camIndex :indcks kamcra webcam yang digunakan

public virtual bool Retrieve(
IOutputArray image,
int flag = @

Dimana :
image : keluaran citra digital

flag(optional): tipe pengubahan

259



PROGRAM STUDI PENDIDIKAN TEKNIK MEKATRONIKA
LABSHEET PENGINDERAAN VISUAL ROBOT

Semester V Mengakses Webcam No. Job: 2
Revisi : 01 Menggunakan EmguCV 4 x 50 menit

Resolusi citra digital yang dihasilkan dari c/ass adalah resolusi standar bawaan
kamera. Untuk mengubah resolusi dari citra digital yang terekam webcam, maka bisa
menggunakan metode SetCaptureProperty. Mctode SetCaptureProperty digunakan

sebelum proses pengambilan citra dari c¢/ass Capture dimulai.

cap.SetCaptureProperty(CapProp.FramelWidth, width);
cap.SetCaptureProperty(CapProp.FrameHeight, height);

Dimana :
width  :lebar resolusi yang diinginkan

height : tinggi resolusi yang diinginkan

Perlu diperhatikan, bahwa resolusi maksimal yang dapat digunakan pada setiap
kamera webcam adalah berbeda. Jika maksimal resolusi kamera webcam yang digunakan
adalah 640 = 480, maka resolusi yang digunakan untuk pengambilan data citra digital

tidak akan lebih dari resolusi tersebut.

E. Alat dan Bahan

1. Laptop / Desktop PC.

Kamera webcan.

Library EmguCV versi 3.1.0.2282.
Software Microsoft Visual Studio 2012,

i

F. Keselamatan Kerja

1. Jauhkan peralatan yang tidak dibutuhkan dari meja kerja.

2. lkuti prosedur yang ada dengan teliti sesuai dengan langkah kerja yang tersedia.

3. Pergunakan laptop / desktop PC dengan langkah-langkah yang benar dan baik pada

saat menyalakan ataupun mematikannya.
G. Langkah Kerja

Buat sebuah project baru dengan nama Webcam, lalu desain GUI seperti yang terlihat

pada Gambar | dan konfigurasikan EmguCV.
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1 JmageBox Tasks
Chaose Image
Sze Mode: | AutoSize |~

Dock in Parent Container

Gambar 1. GUI untuk menampilkan citra dari webcam

Atur Size Mode dari imageBox menjadi AufoSize agar ukuran citra digital yang akan
ditampilkan menyesuaikan ukuran dari imageBox. Double Click pada Form untuk
menambahkan eventHandler Form_Load serta masuk ke code panel.

Masukkan code berikut untuk mengakses citra digital dari webcam :

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.ComponentModel;
using System.Data;

using System.Drawing;

using System.Ling;

using System.Text;

using System.Threading.Tasks;
using System.Windows.Forms;
using Emgu.CV;

using Emgu.CV.CvEnum;

using Emgu.CV.Structure;
using Emgu.CV.Util;

using Emgu.Util;

namespace Webcam

public partial class Forml : Form

{
Mat source = new Mat();
Capture cap = null;
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int width = 640;
int height = 480;
public Formi()

{

InitializeComponent();

private void Forml_Load(object sender, EventArgs e)

{
cap = new Capture();
cap.ImageGrabbed += cap_ImageGrabbed;
cap.SetCaptureProperty(CapProp.FrameWidth, width);
cap.SetCaptureProperty(CapProp.FrameHeight, height);
cap.Start();

}

void cap_ImageGrabbed(object sender, EventArgs e)

{
cap.Retrieve(source);
imageBox1.Image = source;

Listing 1. Code untuk memuat sebuah citra digital

Untuk penjelasan dari Listing 1, silahkan dilihat pada Modul Deteksi Objek Bersegi

Menggunakan EmguCV pada Bab 3 Subbab Camera.

H. Pengujian
1.
2.

-~
J.

Pengujian dilakukan dengan menjalan project yang telah dibuat.
Amati hasil pemuatan setelah project dijalankan.

Isikan hasil pengamatan dengan ketentuan pengaturan resolusi kamera webcam yang
berbeda.

Tabel kamera webcam dengan berbagai ukuran resolusi.

No

Resolusi Hasil

1
2
3

4

Kesimpulan : .....cooveneee. R s TR BT R A S
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L. Tugas
Ubahlah ukuran dari imageBox dan juga Form menjadi ukuran yang letap
(disarankan menggunakan ukuran yang besar, misalnya 1280 x 720), lalu jalankan project
dengan pengaturan resolusi yang berbeda. Amati hasil keluaran lalu isikan data pada tabel
berikut :
No UKuran irmageBox Resolusi Hasil
1
2
3
4

Kesimpulan:onzasmeismmssmns
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Kompetensi

Memahami cara kerja/prinsip Gaussian Blur menggunakan EmguCV,

Indikator

1.

Mahasiswa dapat membuat GUI untuk menerapkan Gaussian Blur.

2. Mahasiswa dapat menggunakan /ibrary EmguCV untuk menerapkan Gaussian
Blur,

3. Mahasiswa dapat menerapkan Gaussian Blur dengan nilai pemburaman yang
berbeda menggunakan EmguCV.

Tujuan

1. Mahasiswa dapat membuat GUI untuk menerapkan Gaussian Blur dengan baik
dalam waktu yang singkat.

2. Mahasiswa dapat menggunakan /ibrary EmguCV untuk menerapkan Gaussian
Blur dengan baik dan benar dalam waktu yang singkat.

3. Mahasiswa dapat menerapkan Gaussian Blur dengan nilai pemburaman yang

berbeda menggunakan EmguCV dengan baik dan benar dalam waktu yang

singkat.

Dasar Teori

Gaussian Blur

Dalam pengolahan citra digital, Gaussian Biwr adalah sebuah hasil pemburaman

citra digital olch scbuah fungsi Gaussian, yang ditemukan olch matematikawan dan

ilmuwan Carl Friedrich Gauss. Gaussian Blur adalah efek yag banyak digunakan dalam

perangkat lunak pengolah grafis, biasanya digunakan untuk mengurangi gangguan pada

serta mengurangi detail pada citra digital. Efek visual dari teknik pemburaman ini adalah

pemburaman halus yang menyerupai tamplain citra yang melalui layar tembus cahaya,

sangat berbeda dengan efek bokeh yang dihasilkanoleh lensa yang tidak fokus. Gaussian

Blur juga digunakan scbagai tahap pra-pemroscsan dalam algoritma computer vision

untuk meningkatkan struktur gambar pada skala yang berbeda.
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Kemel 15 Kemel 27

Gambar 1, Hasil Gaussian Blur dengan berbagai nilai Gaussian

2. Gaussian Blur menggunakan EmguCV
Gaussian Blur merupakan salah satu metode smoothing yang sering digunakan
untuk memburamkan noise yang ada pada citra digital. Fungsi Gaussian Blur pada

EmguCV adalah scbagai berikut :

public static void GaussianBlur(
IInputArray src,
IOutputArray dst,
Size ksize,
double sigmaX,
double sigmaY = @,
BorderType borderType = BorderType.Reflect10l

)

Dimana :
src : Masukan citra digital
dst : Kcluaran citra digital
ksize : Ukuran inti Gaussian, harus bernilai positif dan juga ganjil
sigmaX : Inti Gaussian standar deviasi dalam sumbu X
sigmaY(optional) : Inti Gaussian standar deviasi dalam sumbu Y
borderType(optional) : Metode ekstrapolasi piksel
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E. Alat dan Bahan

1. Laptop / Desktop PC.

e B D 9

Kamera webcam.
Library EmguCV versi 3.1.0.2282.
Software Microsoft Visual Studio 2012.
Media deteksi medial .pdf .

F. Keselamatan Kerja

1. Jauhkan peralatan yang tidak dibutuhkan dari meja kerja.

2. Ikuti prosedur yang ada dengan teliti sesuai dengan langkah kerja yang tersedia.

3. Pergunakan laptop / desktop PC dengan langkah-langkah vang benar dan baik pada

saat menyalakan ataupun mematikannya.

G. Langkah Kerja

Buat sebuah project baru dengan nama Smooth, lalu desain GUI seperti yang terlihat

pada Gambar 1 dan konfigurasikan EmguCV.

4 Farm1
Surber

Smocth

Gambar 2. GUI untuk menampilkan citra Gaussian Blur

Atur Size Mode dari semua imageBox menjadi AuteSize agar ukuran citra digital

yang akan ditampilkan menycsuaikan ukuran dari imageBox. Double Click pada Form

untuk menambahkan eventHandler Form_Load scrta masuk ke code panel.

266



PROGRAM STUDI PENDIDIKAN TEKNIK MEKATRONIKA

LABSHEET PENGINDERAAN VISUAL ROBOT

Semester V Menerapkan Gaussian Blur No. Job: 3
Revisi : 01 Menggunakan EmguCV 4 % 50 menit

Masukkan code berikut untuk mencrapkan Gaussian Blur pada citra digital :

using
using
using
using
using
using
using
using
using
using
using
using
using
using

System;
System.Collections.Generic;
System.ComponentModel;
System.Data;
System.Drawing;
System.Ling;

System.Text;
System.Threading.Tasks;
System.Windows.Forms;

Emgu
Emgu
Emgu
Emgu
Emgu

BV
.CV.CvEnum;
.CV.Structure;
.CV.Util;
LUtil;

namespace Smooth

{

public partial class Forml : Form

{

Mat source

new Mat();

Mat smooth = new Mat();
Capture cap = null;

public Forml()

}

InitializeComponent();

private void Forml_Load(object sender, EventArgs e)

{

}

cap

= new Capture();

cap.ImageGrabbed += cap_ImageGrabbed;
cap.Start();

void cap_ImageGrabbed(object sender, EventArgs e)

{

cap.Retrieve(source);
CvInvoke.GaussianBlur(source, smooth, new Size(9, 9), @, @);

imageBox1.Image
imageBox2.Image

source;
smooth;

Listing 1. Code untuk menerapkan Gaussian Blur
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Untuk penjelasan dari Listing 1, silahkan dilihat pada Modul Deteksi Objek Bersegi
Menggunakan EmguCV pada Bab 3 Subbab Smoothing.

H. Pengujian

1. Pengujian dilakukan dengan menjalan project yang telah dibuat.

[

Amati hasil pemuatan setelah project dijalankan.

3. Isikan hasil pengamatan dengan ketentuan ukuran inti Gaussian yang berbeda.

Tabel Gaussian Blur dengan berbagai ukuran inti Gaussian.

No Inti Gaussian Hasil

1

6

7

KESIMPULAN © ottt ea et e st ea et eb s en bt b eaen s nenan

I. Tugas

Ubahlah ukuran dari imageBox dan juga Form menjadi ukuran yang tetap
(disarankan menggunakan ukuran yang besar, misalnya 1280 x 720), lalu jalankan project
dengan pengaturan resolusi dan pengaturan inti Gaussian yang berbeda. Amati hasil

keluaran lalu isikan data pada table berikut :
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Resolusi
1280 x 720 640 x 480 320 x 240
3
e 7
-3
Z 11
3
=
3 15
19
eI o s T e e e I R I e S S R R
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Kompetensi

Memahami cara kerja/prinsip Canny Edge Detection menggunakan EmguCV,

Indikator

1. Mahasiswa dapat membuat GUI untuk menerapkan Canny Edge Detection.

2. Mahasiswa dapat menggunakan /ibrary EmguCV untuk menerapkan Canny Edge
Detection.

3. Mahasiswa dapat menerapkan Canny Edge Detection dengan nilai parameter yang

berbeda menggunakan EmguCV.

Tujuan
1. Mahasiswa dapat membuat GUI untuk menerapkan Canny Edge Deiection dengan
baik dalam waktu yang singkat.
2. Mahasiswa dapat menggunakan /ibrary EmguCV untuk menerapkan Canny Edge
Detection dengan baik dan benar dalam waktu yang singkat.
3. Mahasiswa dapat menerapkan Canny £dge Detection dengan nilai parameter yang
berbeda menggunakan EmguCV dengan baik dan benar dalam waktu yang
singkat.

Dasar Teori
Canny Edge Detection

Canny Edge Detection adalah operator pendeteksi tepian yang menggunakan

algoritma bertahap untuk mendcteksi berbagai tepian pada scbuah citra digital, ditemukan

oleh John F. Canny pada tahun 1986. Canny Edge Detection merupakan teknik yang

mengekstrak informasi struktural dari berbagai objek yang terlihat dan secara drastis

mengurangi jumlah data yang akan diproses. Teknik ini telah banyak diterapkan pada

berbagai sistem computer vision. John F. Canny mengemukakan bahwa persyaratan untuk

penerapan Canny Edge Detection pada berbagai sistem computer vision relatif sama.

Dengan demikian, Canny Edge Detection diimplementasikan dalam berbagai situasi yang
berbeda.
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2.

Canny Edge Detection menggunakan EmguCV

Algoritma Canny memberikan cara untuk mengolah data piksel menjadi sebuah

garis tepian, dimana dapat disebut juga sebagai edge. Dua buah ambang batas histeresis

digunakan untuk membuat bentuk edge dari data piksel yang ada. Fungsi Canny pada

EmguCV adalah sebagai berikut :

)

public static void Canny(

ITnputArray image,
IOutputArray edges,
double thresholdl,
double threshold2,

int apertureSize = 3,
bool 12Gradient = false

Dimana :

image : Masukan citra digital

edges : Keluaran citra digital

thresholdl : Ambang batas pertama

threshold2 : Ambang batas kedua

apertureSize(optional) : Parameter bukaan untuk Sobel operator
12Gradient(optional) : Digunakan untuk menentukan norma yang digunakan

Perlu diperhatikan bahwa perbandingan thresholdl dengan threshold2

adalah 1:2 sampai dengan 1:3. Nilai perbandingan terscbut disarankan langsung olch John

F. Canny.

E. Alat dan Bahan

1. Laptop / Desktop PC.

2. Kamera webcam.

3. Library EmguCV versi 3.1.0.2282.

4. Software Microsoft Visual Studio 2012.

5. Media deteksi medial.pdf .

F. Keselamatan Kerja

1. Jauhkan peralatan yang tidak dibutuhkan dari meja kerja.

2. Tkuti prosedur yang ada dengan teliti scsuai dengan langkah kerja yang tersedia.
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3. Pergunakan laptop / desktop PC dengan langkah-langkah yang benar dan baik pada

saat menyalakan ataupun mematikannya.

G. Langkah Kerja

Buat sebuah project baru dengan nama Canny. lalu desain GUI seperti yang terlihat
pada Gambar 1 dan konfigurasikan EmguCV. Dua trackbar digunakan untuk mengatur
nilai threshold! dan juga threshold2, beserta labe! yang digunakan untuk menampilkan
nilai dari masing-masing trackbar. Atur nilai maximum semua trackbar menjadi 255, lalu
tetapkan nilai awal untuk frackbarl sebesar 0 dan trackbar2 sebesar 255. Timer
digunakan untuk update nilai dari semua trackbar secara terus-menerus dengan selang

waktu yang terdapat pada Properties, yaitu 1 ms.

a3 Formt =@ =2
i . i 11
! | i J
{ i i
| | i
; Y .
i | i o
[ Trresboken:
i |
H Thrashold2 :
i
@ timer:

Gambar 1. GUI untuk menerapkan Canny Edge Detection

Atur Size Mode dari scmua imageBox menjadi StretchImage agar ukuran citra digital
yang akan ditampilkan menyesuaikan ukuran dari imageBox. Double Click pada Form
untuk menambahkan eventHandler Form_Load serta masuk ke code panel.

Masukkan code berikut untuk menerapkan Gaussian Blur pada citra digital :

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.ComponentModel;
using System.Data;

using System.Drawing;
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using System.Ling;

using System.Text;

using System.Threading.Tasks;
using System.Windows.Forms;

using Emgu
using Emgu
using Emgu
using Emgu
using Emgu

WV
.CV.CvEnum;
.CV.Structure;
.CV.Util;
LUtil;

namespace canny

{
public

{

partial class Forml : Form

Mat source = new Mat();

Mat canny = new Mat();
Capture cap = null;

int thresholdl, threshold2;

public Forml()

}

InitializeComponent();

private void Forml_Load(object sender, EventArgs e)

{

}

cap = new Capture();
cap.ImageGrabbed += process;
cap.Start();

private void process(object sender, EventArgs e)

{

}

cap.Retrieve(source, 8);

CvInvoke.Canny(source, canny, thresholdl, threshold2);
imageBox1.Image = source;

imageBox2.Image = canny;

private void timerl_Tick(object sender, EventArgs e)

{

thresholdl = trackBarl.Value;
threshold2 = trackBar2.Value;

label3.Text = thresholdl.ToString();
label4.Text = threshold2.ToString();

Listing 1. Code untuk mencrapkan Canny Edge Detection
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[

!\.J

s

Untuk penjelasan dari Listing 1, silahkan dilihat pada Modul Deteksi Objck Bersegi
Menggunakan EmguCV pada Bab 3 Subbab Canny Edge Detection.

Pengujian

Pengujian dilakukan dengan menjalan project yang telah dibuat.

Amati pengaruh dari parameter thresholdIdan threshold? ketika berubah nilai.

Isikan hasil pengamatan dengan penggunaan parameter threshold! dan threshold?

yang bervariasi,

Tabel Canny Edge Detection dengan berbagai nilai parameter thresholdl dan threshold?.

No Thresholdl Threshold2 Hasil
1
2
3
4
5
Kesimpulan : ...

L

Tugas

Terapkan Gaussian Blur sebelum proses Canny Edge Detection. Buatlah dengan

menggunakan inti Gaussian yang berbeda, serta dengan parameter thresholdl dan

threshold2 vang juga berbeda. Amati hasil keluaran lalu isikan data pada tabel berikut :

No | Inti Gaussian | Thresholdl Threshold2 Hasil
T : 1 il
2
3
4
- AL
KEETMPUTAR 3 cusssmncasneninionss st st o AR R 0 N RS BN i R s T
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A. Kompetensi

Memahami cara kerja/prinsip Contours Detection menggunakan EmguCV.

B. Indikator
1. Mahasiswa dapat membuat GUI untuk menerapkan Contours Detection.
2. Mahasiswa dapat menggunakan library EmguCV untuk menerapkan Contours
Detection.
3. Mahasiswa dapat menerapkan Confours Detection dengan parameter yang

berbeda menggunakan EmguCV.

C. Tujuan

1. Mahasiswa dapat membuat GUI untuk menerapkan Contours Detection dengan
baik dalam waktu yang singkat.

2. Mahasiswa dapat menggunakan /ibrary EmguCV untuk menerapkan Contours
Detection dengan baik dan benar dalam waktu yang singkat.

3. Mahasiswa dapat menerapkan Contours Detection dengan parameter yang
berbeda menggunakan EmguCV dengan baik dan benar dalam waktu yang
singkat.

D. Dasar Teori
1. Contours Detection

Pada dasarnya, contour digunakan setelah proses pendeteksian tepi berhasil
dilakukan. Dengan menggunakan Canny Edge Detection didapatkan batas tepian pada
tiap pixel, namun proses terscbut tidak dapat digunakan untuk mengkombinasikan tiap
segmen yang menjadi sebuah bentuk tertentu. Sebelum memulai menggunakan metode
Contour ini, perlu dipahami terlebih dahulu arti dari contour itu sendiri. Arti dari contour
bisa berbeda tergantung situasi yang ada, namun pengertian umumnya yaitu contour
merupakan sekumpulan pixel atau point yang merepresentasikan sebuah garis lengkung,
dalam artian struktural, pada scbuah citra digital. Confours Detection merupakan teknik
yang sangat berguna untuk analisis bentuk serta pendeteksian dan pengenalan suatu

objek.

275



PROGRAM STUDI PENDIDIKAN TEKNIK MEKATRONIKA

LABSHEET PENGINDERAAN VISUAL ROBOT

Semester V Menerapkan Contours Detection No. Job: 5
Revisi : 01 Menggunakan EmguCV 4 % 50 menit

2.

Contours Detection menggunakan EmguCV

Pada EmguCV, contours dapat dicari menggunakan fungsi FindContours,

dengan rincian sebagai berikut :

public static void FindContours(

IInputOutputArray image,
IOutputArray contours,
IOutputArray hierarchy,
RetrType mode,
ChainApproxMethod method,
Point offset =null

Dimana :

G.

image : Masukan image yang berkualitas 8-bit serta berbentuk binary image
contours : Contour yang terdeteksi dan disimpan dalam bentuk titik vektor
hierarchy :Keluaran vektor tambahan

mode : Mode pengambilan contour

method : Metode pendekatan

offset(optional) : Nilai offset dari setiap titik contour yang telah bergeser

Alat dan Bahan

Laptop / Desktop PC.

Kamera webcam.

Library EmguCV versi 3.1.0.2282.
Software Microsoft Visual Studio 2012,
Media deteksi media2.pdf .

Keselamatan Kerja

Jauhkan peralatan yang tidak dibutuhkan dari meja kerja.

Tkuti prosedur yang ada dengan teliti sesuai dengan langkah kerja yang terscdia.
Pergunakan laptop / desktop PC dengan langkah-langkah yang benar dan baik pada

saat menyalakan ataupun mematikannya.

Langkah Kerja

Buat sebuah project baru dengan nama Conrours, lalu desain GUI seperti yang

terlihat pada Gambar 1 dan konfigcurasikan EmguCV.
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Gambar 1. GUI untuk menerapkan Contours Detection

Atur Size Mode dari semua imageBox menjadi Stretchimage agar ukuran citra digital
yang akan ditampilkan menyesuaikan ukuran dari imageBox. Double Click pada Form
untuk menambahkan eventHandler Form_Load scrta masuk ke code panel.

Masukkan code berikut untuk menerapkan Contours Detection pada sebuah citra digital:

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.ComponentModel;
using System.Data;

using System.Drawing;

using System.Ling;

using System.Text;

using System.Threading.Tasks;
using System.Windows.Forms;
using Emgu.CV;

using Emgu.CV.CvEnum;

using Emgu.CV.Structure;
using Emgu.CV.Util;

using Emgu.Util;

namespace contour

public partial class Forml : Form

{

Mat source=new Mat(),Mat canny=new Mat(),Mat output=new Mat();
Capture cap = null;
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int thresholdl, threshold2;
public Formi()
{

InitializeComponent();

}

private void Forml_Load(object sender, EventArgs e)
{
cap = new Capture();
cap.ImageGrabbed += cap_ImageGrabbed;
cap.Start();

void cap_ImageGrabbed(object sender, EventArgs e)

{

cap.Retrieve(source);

output = source.Clone();

CvInvoke.Canny(source, canny, thresholdl, threshold2);

Mat cClone = canny.Clone();

using (VectorOfVectorOfPoint contours = new

VectorOfVectorOfPoint())

{
CvInvoke.FindContours(cClone, contours, null,
RetrType.External, ChainApproxMethod.ChainApproxSimple);
int count = contours.Size;
for (int i = @; i < count; i++)

CvInvoke.DrawContours(output, contours, i, new
Bgr(Color.Red).MCvScalar, 3, LineType.EightConnected, null,
0, new Point(®@, ©));

}
imageBox1.Image = source;
imageBox2.Image = canny;
imageBox3.Image = output;

¥

private void timerl Tick(object sender, EventArgs e)
{

thresholdl = trackBarl.Value;

threshold2 = trackBar2.Value;

labell.Text = thresholdl.ToString();

label2.Text = threshold2.ToString();

Listing 1. Code untuk menerapkan Contours Detection
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Untuk penjelasan dari Listing 1, silahkan dilihat pada Modul Deteksi Objck Bersegi
Menggunakan EmguCV pada Bab 3 Subbab Contours.

H. Pengujian

1. Pengujian dilakukan dengan menjalan project yang telah dibuat.

2. Amati hasil pemuatan setelah project dijalankan.

3. TIsikan hasil pengamatan dengan Contours Detection dengan masukan hasil Canny

Edge Detection yang berbeda.

Tabel Contours Detection dengan berbagai masukan hasil Canny Edge Detection.

No Canny Edge Detection Hasil Contours Detection

1

TCERTIOPUITAIN S cxs0: o 0muhi oo s N S5 R e 464 A S 3 S R B Vs

I. Tugas

Gunakan hasil Canny Edge Detection yang tetap, lalu gunakan parameter RetrType
dan ChainApproxMethod pada fungsi FindConiour. Amati pengaruh yang dihasilkan
pada kcluaran Contour Detection scsuai pada tabel berikut serta, tampilkan jumlah

contours yang terdeteksi pada sebuah label :
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Jumlah
No RetrType ChainApproxMethod Hasil
Contours
1 ChainApproxNone
Ccomp !
2 ChainApproxSimple
3 | (.'hain#ppmxl\/nne
External i
4 ChainApproxSimple
4 ChainApproxNone
| List - ——
6 ChainApproxSimple
7 ChainApproxNone
| Tree
8 ChainApproxSimple
KESTMPUIAN 1ottt ettt eaesse s eses b st n et seaas s
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Kompetensi

Memahami cara kerja/prinsip Shape Derection menggunakan EmguCV.

Indikator

1.

Mahasiswa dapat membuat GUI untuk menerapkan Shape Detection.

2. Mahasiswa dapat menggunakan /ibrary EmguCV untuk menerapkan Shape
Detection.

3. Mahasiswa dapat menerapkan Shape Detection dengan objek yang berbeda
menggunakan EmguCV.

Tujuan

1. Mahasiswa dapat membuat GUI untuk menerapkan Shape Detection dengan baik
dalam waktu yang singkat.

2. Mahasiswa dapat menggunakan /ibrary EmguCV untuk menerapkan Shape
Detection dengan baik dan benar dalam waktu yang singkat.

3. Mahasiswa dapat menerapkan Shape Detection dengan objek yang berbeda
menggunakan EmguCV dengan baik dan benar dalam waktu yang singkat.

Dasar Teori

Shape Detection

. Sistem penglihatan manusia tampaknya menggunakan berbagai jenis sumber

informasi untuk mendeteksi dan mengenali sebuah objek. Pada tingkatan terendah pada

suatu pengenalan objek, informasi mengenai tepian dan suatu bagian tertentu digunakan

untuk mengektrasi scbuah unit perseptual. Pada beberapa kasus, informasi dari batasan

bentuk, seperti bentuk persegi kendaraan dalam suatu citra udara, pengenalan objek

memiliki suatu peranan yang sangatlah penting.

Mendeteksi suatu bentuk merupakan salah satu kegunaan dari metode contour

yang sudah dipelajari sebelumnya. Cara yang paling sederhana untuk mendeteksi bentuk

adalah dengan mencari sudut exferior antar garis yang bersinggungan. Garis-garis

terscbut dapat dicari dengan mencrapkan metode confour, yang scbelumnya telah
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dilakukan proses pengurangan noise menggunakan GaussianBiur dan juga metode canny

untuk mencari garis tepi dari objek yang ingin dideteksi.

2. Sudut Exterior
Sudut exterior merupakan sudut terluar dari setiap sisi pada bidang polygon
terhadap perpanjangan sisi lain yang berdekatan. llustrasi dari sudut exterior nampak

seperti Gambar 1.

Exterior Angle Exterior Angle

# Exterior Angle

Gambar 1. Sudut exterior dan sudut interior

Untuk mendeteksi objek bersegi seperti segitiga, segiempat, segilima, dan juga
scgienam, maka harus diketahui terlebih dahulu besarnya sudut exterior dari masing-
masing objck. Jika diasumsikan sctiap sisi dari objck memiliki panjang vang sama, maka
besarnya sudut exterior akan terlihat seperti pada Gambar 2, Gambar 3, Gambar 4, dan

juga Gambar 5.

T
/ \-1(\:

Gambar 2. Sudut exterior pada segitiga
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Gambar 3. Sudut exterior pada segiempat

Gambar 4. Sudut exrerior pada segilima

Gambar 5. Sudut exierior pada scgicnam
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3. Shape Detection menggunakan EmguCV

EmguCV menyediakan fungsi GetExteriorAngleDegree yang bisa digunakan
untuk mencari sudut exterior dari dua garis yang bersinggungan. Fungsi tersebut berada
pada namespace Emgu.CV.Structure dan pada class LineSegment2D. Penjelasan fungsi
GetExteriorAngleDegree dapat dilihat pada Listing 1 dan untuk penggunaannya dapat
dilihat pada Listing 2.

public double GetExteriorAngleDegree(
LineSegment2D otherLine
)

Listing 1. Fungsi GetExteriorAngleDegree pada EmguCV
Dimana :

otherLine : Garis lain yang bersinggungan

double angle = Math.Abs(line.GetExteriorAngleDegree(otherLine))

Listing 2. Penggunaan GetExteriorAngleDegree

Dimana :
angle : Variabel untuk menyimpan hasil perhitungan sudut exterior
line : Garis pertama yang digunakan untuk mencari sudut exterior

otherLine : Garis lain yang bersinggungan dengan garis pertama

E. Alat dan Bahan
1. Laptop / Desktop PC.

2. Kamcra webcam.

3. Media deteksi media2.pdf .

4. Library EmguCV versi 3.1.0.2282.

5. Software Microsoft Visual Studio 2012,

F. Kesclamatan Kerja
1. Jauhkan peralatan yang tidak dibutuhkan dari meja kerja.

2. Tkut prosedur yang ada dengan teliti sesuai dengan langkah kerja yang tersedia.

284



PROGRAM STUDI PENDIDIKAN TEKNIK MEKATRONIKA

LABSHEET PENGINDERAAN VISUAL ROBOT

Semester V Menerapkan Shape Detection No. Job : 6
Revisi : 01 Menggunakan EmguCV 4 % 50 menit

3. Pergunakan laptop / desktop PC dengan langkah-langkah yang benar dan baik pada

saat menyalakan ataupun mematikannya.

G. Langkah Kerja

Buat sebuah project baru dengan nama Shape, lalu desain GUI seperti yang terlihat
pada Gambar 1 dan konfigurasikan EmguCV. Dua trackbar digunakan untuk mengatur
nilai threshold! dan juga threshold2, beserta labe! yang digunakan untuk menampilkan
nilai dari masing-masing trackbar. Atur nilai maximum semua trackbar menjadi 255, lalu
tetapkan nilai awal untuk frackbarl sebesar 0 dan trackbar? sebesar 255. Timer
digunakan untuk update nilai dari semua trackbar secara terus-menerus dengan selang

waktu yang terdapat pada Properties, yaitu 1 ms.

e B
: L)
aval
]
R
B

Gambar 1. GUI untuk menampilkan citra digital

Atur Size Mode dari scmua imageBox menjadi StretchImage agar ukuran citra digital
yang akan ditampilkan menycsuaikan ukuran dari imageBox. Double Click pada Form
untuk menambahkan eventHandler Form_Load serta masuk ke code panel.

Masukkan code berikut untuk menerapkan Shape Detection sebuah citra digital:

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.ComponentModel;
using System.Data;

using System.Drawing;
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using System.Ling;

using System.Text;

using System.Threading.Tasks;
using System.Windows.Forms;
using Emgu.CV;

using Emgu.CV.CvEnum;

using Emgu.CV.Structure;
using Emgu.CV.Util;

using Emgu.Util;

namespace shape

public partial class Forml : Form

{

Capture cap = null;

Mat source = new Mat();

Mat blur = new Mat();

Mat canny = new Mat();

Mat draw = new Mat();

Mat output = new Mat();

double thresholdl, threshold2;

public Forml()

InitializeComponent();
}

private void Forml_Load(object sender, EventArgs e)
{
cap = new Capture(0);
cap.ImageGrabbed += cap_ImageGrabbed;
cap.Start();

private void timerl_Tick(object sender, EventArgs e)

{
thresholdl = trackBarl.Value;
threshold2 = trackBar2.Value;
labell.Text = thresholdl.ToString();
label2.Text = threshold2.ToString();
}

void cap_ImageGrabbed(object sender, EventArgs e)

{
cap.Retrieve(source);
draw = source.Clone();
output = source.Clone();
CvInvoke.GaussianBlur(source, blur, new Size(9, 9), 0);
CvInvoke.Canny(blur, canny, thresholdl, threshold2);
Mat clone = canny.Clone();
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using (VectorOfVectorOfPoint contours = new
VectorOfVectorOfPoint())
{
CvInvoke.FindContours(clone, contours, null,
RetrType.External, ChainApproxMethod.ChainApproxSimple);
int count = contours.Size;
for (int i = @; i < count; i++)

CvInvoke.DrawContours(draw, contours, i, new
Bgr(Color.Red) .MCvScalar, 3, LineType.EightConnected,
null, @, new Point(@, 9));

using (VectorOfPoint contour = contours[i])

using (VectorOfPoint approx = new VectorOfPoint())

CvInvoke.ApproxPolyDP(contour, approx,
CvInvoke.ArclLength(contour, true) * 0.02, true);
Point[] pts = approx.ToArray();

if (CvInvoke.ContourArea(approx, false) > 500)
{

if(approx.Size == 4)

LineSegment2D[] edges =
PointCollection.PolyLine(pts, true);
bool shape = false;

for (int j = 9; j < edges.Length; j++)
{

double angle = Math.Abs(edges[(j + 1) %
edges.Length].GetExteriorAngleDegree(edges[j]));
if (angle < 8@ || angle > 100)

shape = false;
break;

else { shape = true; }
if (shape == true)

CvInvoke.Polylines(output, pts, true, new
Bgr(Color.Blue).MCvScalar, 3,
LineType.EightConnected, ©);
33313}

imageBox1l.Image = source;

imageBox2.Image = blur;

imageBox3.Image = canny;

imageBox4.Image = draw;

Listing 1. Code untuk memuat sebuah citra digital
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Untuk penjelasan dari Listing 1, silahkan dilihat pada Modul Deteksi Objck Bersegi

Menggunakan EmguCV pada Bab 4.

H. Pengujian

[

!\.J

s

Pengujian dilakukan dengan menjalan project yang telah dibuat.

Amati hasil pemuatan setelah project dijalankan.

Isikan hasil pengamatan Shape Detection dengan berbagai objek bersegi yang

berbeda dilihat dari beberapa sudut kemiringan dengan memiringkan objek secara

horizontal dan vertical terhadap kamera.

Tabel Shape Detection dengan berbagai objek yang berbeda.

Objek

Kemiringan Objek

Hasil

Segitiga

Segilima

No
1
A
=
Ea
S
|| Segiempat
7
E3
9
10
11|
12|
13

Segienam

Kesimpulan :
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L. Tugas

Buatlah aplikasi deteksi objek bersegi dengan nilai epsilon yang berbeda, Amati

perbedaan ketika epsifon bernilai besar dengan epsilon bernilai kecil. Masukkan hasil

deteksi ke dalam tabel dan berikan kesimpulannya.

No Objek Epsilon Hasil
1 2% dari Arc Length
2 | Segitiga 7% dari Arc Length
3 12% dari Arc Length
4 2% dari Arc Length
5 | Segiempat 7% dari Arc Length
6 12% dari Arc Length
7 2% dari Arc Length
8 | Segilima 7% dari Arc Length
9 12% dari Arc Length
10 2% dari Are Length
Il | Segicnam 7% dari Are Length
12 12% dari Arc Length
TR I P ) e e A ST SRS %
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A. Kompetensi

Memahami cara kerja/prinsip threshold citra digital menggunakan EmguCV.

B. Indikator
1. Mahasiswa dapat membuat GUI untuk rireshold citra digital.
2. Mahasiswa dapat menggunakan /ibrary EmguCV untuk threshold citra digital.
3. Mahasiswa dapat mencrapkan berbagai jenis tipe threshold citra digital

menggunakan EmguCV.

C. Tujuan
1. Mahasiswa dapat membuat GUI untuk threshold citra digital dengan baik dalam
waktu yang singkat.
2. Mahasiswa dapat menggunakan library EmguCV untuk threshold citra digital

dengan baik dan benar dalam waktu yang singkat.

()

Mahasiswa dapat menerapkan berbagai jenis tipe threshold citra digital

menggunakan EmguCV dengan baik dan benar dalam waktu yang singkat.

D. Dasar Teori
1. Threshold

Threshold merupakan cara yang paling sederhana untuk melakukan scgmentasi
citra digital. Metode Threshold paling sederhana melakukan penimpaan pada setiap
piksel pada sebuah citra digital, dimana akan menghasilkan piksel hitam jika intensitas
warna pada citra digital kurang dari nilai konstanta yang telah ditentukan, dan akan
menghasilkan piksel putih jika intensitas warna pada citra digital lebih besar atau sama

dengan nilai konstanta,

Gambar |. Hasil proses threshold sederhana
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2. Threshold menggunakan EmguCV

.Untuk melakukan proses threshold, citra digital terlebih dahulu harus dirubah
ke bentuk single-channel. Untuk melakukan proses tersebut, cukup mengubah citra
digital ke dalam skala warna grayscale dengan menggunakan fungsi
CvInvoke.CvtColor. Setelah citra digital berhasil dirubah ke bentuk single-channel,
maka citra digital siap untuk diproses menggunakan fungsi CvInvoke.Threshold,

berikut penggunaan dari fungsi CvInvoke.Threshold:

public static double Threshold(
IInputArray src,
IOutputArray dst,
double threshold,
double maxValue,
ThresholdType thresholdType

)

Dimana :
src :masukan citra digital, harus berbentuk singfe-channel.
dst : keluaran citra digital, akan berbentuk single-channel.
threshold : nilai threshold yang akan diterapkan.
maxValue : nilai maksimal untuk digunakan dengan tipe thresholding
CV_THRESH_BINARY dan CV_THRESH_BINARY_INV,
thresholdType : tipe thresholding yang akan diterapkan.

E. Alat dan Bahan

L. Laptop / Desktop PC.

2. Library EmguCV versi 3.1.0.2282.

3. Software Microsoft Visual Studio 2012.
4

Kamera Webcam.

F. Keselamatan Kerja

1. Jauhkan peralatan yang tidak dibutuhkan dari meja kerja.

2. Ikuti prosedur yang ada dengan teliti sesuai dengan langkah kerja yang tersedia.

3. Pergunakan laptop / desktop PC dengan langkah-langkah vang benar dan baik pada

saat menyalakan ataupun mematikannya.
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G. Langkah Kerja
Buat sebuah project baru dengan nama Threshold, lalu desain GUT seperti yang

terlihat pada Gambar 2 dan konfigurasikan EmguCV.

=

fa fom = ron |

® timer1

Gambar 2. GUI untuk menerapkan threshold

Atur Size Mode dari semua imageBox menjadi StretchImage agar ukuran citra digital
yang akan ditampilkan menyesuaikan ukuran dari imageBox. Double Click pada Form
untuk menambahkan eventllandler Form_Load serta masuk ke code panel. Dua
imageBox digunakan untuk menampilkan citra digital awal sebelum diproses dan untuk
menampilkan citra digital hasil threshold. Trackbar digunakan untuk mengatur nilai
threshold dengan nilai maksimum trackbar adalah 255. Timer digunakan untuk meng-

update data dari trackbar secara real-time.
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Masukkan code berikut untuk mencrapkan threshold:

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.ComponentModel;
using System.Data;

using System.Drawing;

using System.Ling;

using System.Text;

using System.Threading.Tasks;
using System.Windows.Forms;
using Emgu.CV;

using Emgu.CV.CvEnum;

using Emgu.CV.Structure;
using Emgu.CV.Util;

using Emgu.Util;

namespace threshold

public partial class Forml : Form

{

}
¥

Capture cap = null;

Mat source = new Mat();
Mat threshold = new Mat();
int thri;

public Forml()

InitializeComponent();
}
private void Forml_Load(object sender, EventArgs e)
{
cap = new Capture();
cap.ImageGrabbed += cap_ImageGrabbed;
cap.Start();

void cap_ImageGrabbed(object sender, EventArgs e)

{
cap.Retrieve(source);
CvInvoke.CvtColor(source, threshold, ColorConversion.Bgr2Gray);
CvInvoke.Threshold(source, threshold, thril, 2555
ThresholdType.Binary);
imageBox1.Image = source;
imageBox2.Image = threshold;

private void timerl_Tick(object sender, EventArgs e)

{
thrl = trackBarl.Value;

}
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H. Pengujian

1. Pengujian dilakukan dengan menjalan project yang telah dibuat.

2. Amati hasil pemuatan setelah projecr dijalankan.

3. Isikan hasil pengamatan dengan ketentuan nilai threshold yang berbeda serta
dengan kondisi pencahayaan yang berbeda.

Tabel penerapan nilai threshold dengan berbagai kondisi cahaya.
Nilai Kondisi Cahaya
N | Eleaan Threshold Redup Terang

1

4

5

Keesimpulans ey SRS

I. Tugas
Terapkan berbagai jenis tipe threshold pada sebuah citra digital dengan kondisi

pencahayaan yang berbeda, dengan ketentuan seperti pada tabel berikut:

Kondisi Cahaya
No | Tipe Threshold Citra Asli
Redup Terang
1
[ 2
3
5
5
6 |
7
T8
9
&B
RS D Y- 3 B s K R R s T A R e R B s TS s S DR
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A. Kompetensi

Memahami cara kerja/prinsip ROT citra digital menggunakan EmguCV,

B. Indikator
1. Mahasiswa dapat membuat GUI untuk ROI citra digital.
2. Mahasiswa dapat menggunakan /ibrary EmguCV untuk ROI citra digital.
3. Mahasiswa dapat membuat berbagai ukuran ROI citra digital menggunakan
EmguCV.

C. Tujuan
1. Mahasiswa dapat membuat GUIL untuk threshold citra digital dengan baik dalam
waktu yang singkat.
2. Mahasiswa dapat menggunakan /ibrary EmguCV untuk threshold citra digital
dengan baik dan benar dalam waktu yang singkat.
3. Mahasiswa dapat membuatl berbagai ukuran ROI citra digital menggunakan

EmguCV dengan baik dan benar dalam waktu yang singkat.

D. Dasar Teori
1. ROI (Region Of Interest)

Region Of Interest adalah suatu bagian dari scbuah citra digital dimana bagian
tersebut digunakan untuk proses yang lebih lanjut. Dalam satu citra digital bisa memuat
beberapa wilayah ROI, sesuai dengan kebutuhan. Bentuk dari bagian ROI bisa berbasis

bentuk garis, lingkaran, ataupun berbagai jenis bentuk poligon.

2. ROI menggunakan EmguCV

Untuk melakukan proses ROI, citra digital harus dirubah dahulu menjadi format
Image<Bgr, Byte>. Hal ini dikarcnakan fungsi ROI yang akan digunakan hanya
mendukung format Image<Bgr, Byte>. Citra digital akan diambil ROT berdasarkan
bentuk yang dibuat, seperti pada saat ini yang menggunakan bentuk segiempat sebagai
dasar dari wilayah ROL Untuk membuat bentuk segiempat, maka digunakan fungsi

Rectangle yang tclah discdiakan olch library bawaan dari OS Windows.
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| public Rectangle (int x, int y, int width, int height);

Dimana :

x : koordinat x dari titik pojok kiri atas segiempat
y : koordinat y dari titik pojok kiri atas segiempat
width : lebar dari segiempat

height : tinggi dari segiempat

Segiempat yang telah dibuat, dimasukkan ke dalam fungsi ROI dengan
penjclasan fungsi sebagai berikut:

source.ROI = rect;

Dimana :
source : citra digital yang ingin di ROI, format Image<Bgr, Byte>
rect : segiempat yang digunakan untuk dasar bentuk RO1

E. Alatdan Bahan

1. Laptop / Desktop PC.

2. Library EmguCV versi 3.1.0.2282.

3. Software Microsoft Visual Studio 2012.
4

Kamera Webcam.

F. Kesclamatan Kerja

1. Jauhkan peralatan yang tidak dibutuhkan dari meja kerja.

2. Ikuti prosedur yang ada dengan teliti sesuai dengan langkah kerja yang tersedia.
Pergunakan laptop / desktop PC dengan langkah-langkah yang benar dan baik pada

saat menyalakan ataupun mematikannya.
G. Langkah Kerja

Buat sebuah project baru dengan nama RO, lalu desain GUI seperti yang terlihat
pada Gambar 1 dan konfigurasikan EmguCV.
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Gambar 1. GUT untuk menerapkan ROIT

Atur Size Mode dari semua imageBox menjadi StretchImage agar ukuran citra digital

yang akan ditampilkan menyesuaikan ukuran dari imageBox. Double Click pada Form

untuk menambahkan eveniHandler Form_Load serta masuk ke code panel. Dua

imageBox digunakan untuk menampilkan citra digital awal sebelum diproses dan untuk

menampilkan citra digital hasil ROIL

Masukkan code berikut untuk menerapkan ROI:

using
using
using
using
using
using
using
using
using

using
using
using
using
using

System;
System.Collections.Generic;
System.ComponentModel;
System.Data;
System.Drawing;
System.Ling;

System.Text;
System.Threading.Tasks;
System.Windows.Forms;

Emgu.CV;
Emgu.CV.CvEnum;
Emgu.CV.Structure;
Emgu.CV.Util;
Emgu.Util;

297




PROGRAM STUDI PENDIDIKAN TEKNIK MEKATRONIKA
LABSHEET PENGINDERAAN VISUAL ROBOT

Semester V Penerapan ROI Menggunakan No. Job : 8
Revisi : 01 EmguCV 4 x 50 menit

namespace ROL

{

public partial class Forml : Form

{

—

Capture cap = null;
Mat source = new Mat();
Image<Bgr, Byte> roi;

public Formi()
{

InitializeComponent();

}

private void Forml_Load(object sender, EventArgs e)
{
cap = new Capture();
cap.ImageGrabbed += cap_ImageGrabbed;
cap.Start();
}

void cap_ImageGrabbed(object sender, EventArgs e)

{

cap.Retrieve(source);

Rectangle rect = new Rectangle(10, 10, 300, 300);
roi = source.ToImage<Bgr, Byte>();
roi.ROT = rect;

imageBox1.Image = source;
imageBox2.Image = roi;

-

Pengujian

Pengujian dilakukan dengan menjalan project yang telah dibuat.
Amati hasil pemuatan setelah project dijalankan,

Isikan hasil pengamatan dengan ukuran segiempat yang berbeda.
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Tabel penerapa ROI dengan ukuran scgicmpat yang berbeda.
No Citra Asli Ukuran Segiempat Hasil ROI

LV SN o A A

KESINPIIAN . s cons s snmnnpnisiesnus v sy s s s A s s A s S e e

I. Tugas
Terapkan berbagai bentuk beserta ukuran bentuk untuk proses ROI, dengan

ketentuan tabel seperti berikut :

No Bentuk ROI Ukuran Citra Asli Hasil ROI

1

| Lingkaran

2

3 —

egitiga

3 g

5

g Poligon Acak

ISR g 3 oA e A 5 G o e AT R A A S A R e
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A. Kompetensi
Memahami cara kerja/prinsip hisiogram equalization citra digital menggunakan
EmguCV.

B. Indikator
1. Mahasiswa dapat membuat GUI untuk Aistogram equalization citra digital.
2. Mahasiswa dapat menggunakan library EmguCV untuk histogram equalization
citra digital.
3. Mahasiswa dapat menerapkan histogram equalization citra digital dengan berbagai

kondisi cahaya menggunakan EmguCV.

C. Tujuan
1. Mahasiswa dapat membuat GUT untuk histogram equalization citra digital dengan
baik dalam waktu yang singkat.
2. Mahasiswa dapat menggunakan library EmguCV untuk histogram equalization
citra digital dengan baik dan benar dalam waktu yang singkat.
3. Mabhasiswa dapat menerapkan histogram equalization citra digital dengan berbagai
kondisi cahaya menggunakan EmguCV dengan baik dan benar dalam waktu yang

singkat.

D. Dasar Teori
I. Histogram

Histogram merupakan representasi grafis dari suatu distribusi tonal dalam
sebuah citra digital. Histogram menggambarkan nilai tonal pada setiap piksel pada citra
digital. Dengan melihat data histogram pada suatu citra digital, maka dapat digunakan

untuk menilai seluruh distribusi tonal secara sekilas.

2. Histogram Equalization menggunakan EmguCV

Histogram Equalization merupakan suatu metode yang digunakan untuk
meningkatkan kontras dari citra digital, dengan cara melebarkan rentang dari nilai
intensitas.
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Fungsi histogram equalization yang terdapat pada EmguCV harus memiliki masukan
citra yang berupa single-channel. Oleh karena itu, citra digital yang ingin diterapkan
fungsi histogram equalization harus dirubah terlebih dahulu ke format grayscale dengan
menggunakan fungsi CvInvoke.CvtColor. Berikut penjelasan lengkap dari fungsi
CvInvoke.EqualizeHist pada EmguCV :

public static void EqualizeHist(
IInputArray src,
IOutputArray dst

Dimana :
src : masukan citra digital single-channel
dst : keluaran citra digital dengan format single-channel

E. Alat dan Bahan

1. Laptop / Desktop PC.

2. Library EmguCV versi 3.1.0.2282.

3. Software Microsoft Visual Studio 2012.
4. Kamera Webcam.

F. Keselamatan Kerja

1. Jauhkan peralatan yang tidak dibutuhkan dari meja kerja.

2. Tkuti prosedur yang ada dengan teliti sesuai dengan langkah kerja yang tersedia.

3. Pergunakan laptop / desktop PC dengan langkah-langkah yang benar dan baik pada

saat menyalakan ataupun mematikannya.
G. Langkah Kerja

Buat scbuah project baru dengan nama Histogram, lalu desain GUI seperti yang

terlihat pada Gambar 1 dan konfigurasikan EmguCV.

301



PROGRAM STUDI PENDIDIKAN TEKNIK MEKATRONIKA
LABSHEET PENGINDERAAN VISUAL ROBOT

Semester V Penerapan Histogram No. Job : 9
- Equalization Menggunakan -
Revisi : 01 EmguCV 4 x50 menit

= Forml [:]]E]E

o al

Gambar 1. GUI untuk menerapkan histogram equalization

Atur Size Mode dari semua imageBox menjadi Stretchimage agar ukuran citra digital
yang akan ditampilkan menycsuaikan ukuran dari imageBox. Double Click pada Form
untuk menambahkan eventHandler Form_Load serta masuk ke code panel. Dua
imageBox digunakan untuk menampilkan citra digital awal sebelum diproses dan untuk
menampilkan citra digital hasil histogram equalization.

Masukkan code berikut untuk menerapkan histogram equalization:

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.ComponentModel;
using System.Data;

using System.Drawing;

using System.Ling;

using System.Text;

using System.Threading.Tasks;
using System.Windows.Forms;

using Emgu.CV;

using Emgu.CV.CvEnum;
using Emgu.CV.Structure;
using Emgu.CV.Util;
using Emgu.Util;
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namespace ROL
{
public partial class Forml : Form
{
Capture cap = null;
Mat source = new Mat();
Mat histogram = new Mat();
public Formi()
{
InitializeComponent();
}
private void Forml_Load(object sender, EventArgs e)
{
cap = new Capture();
cap.ImageGrabbed += cap_ImageGrabbed;
cap.Start();
}
void cap_ImageGrabbed(object sender, EventArgs e)
{
cap.Retrieve(source);
CvInvoke.CvtColor(source, source, ColorConversion.Bgr2Gray);
CvInvoke.EqualizeHist(source, histogram);
imageBox1.Image = source;
imageBox2.Image = histogram;
}
}
}
H. Pengujian
1. Pengujian dilakukan dengan menjalan project yang telah dibuat.
2. Amati hasil pemuatan sctelah project dijalankan.
3. [TIsikan hasil pengamatan dengan kondisi pencahayaan yang berbeda.
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Tabel penerapan histogran: dengan kondisi pencahayaan yang berbeda.
Kondisi Cahaya
No Citra Asli
Redup Terang Sangat Terang
z !
2
3
4
5
I. Tugas

Buatlah sebuah resume mengenai praktikum histogram equalization yang membahas
bagaimana hasil dari proses histogram equalization pada berbagai kondisi cahaya, mulai

dari pengaruh yang dihasilkan sampai analisisnya!
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A. Kompetensi

Memahami cara kerja/prinsip optical flow farneback menggunakan EmguCV.

B. Indikator
1. Mahasiswa dapat membuat GUI untuk optical flow farneback.
2. Mahasiswa dapat menggunakan /library EmguCV untuk oprical flow farneback.
3. Mahasiswa dapat menerapkan opfical flow farneback dengan parameter yang

berbeda menggunakan EmguCV.

C. Tujuan

1. Mahasiswa dapat membuat GUI untuk optical flow farneback dengan baik dalam
waktu yang singkat.

2. Mahasiswa dapat menggunakan {ibrary EmguCV untuk oprical jlow farneback
dengan baik dan benar dalam waktu yang singkat.

3. Mahasiswa dapat menerapkan opfical flow farneback dengan parameter yang
berbeda menggunakan EmguCV dengan baik dan benar dalam waktu yang
singkat.

D. Dasar Teori
1. Optical Flow Farneback

Optical Flow merupakan salah satu teknik yang sering digunakan dalam
Computer Vision. Dengan memilih beberapa titik kontur yang ada, sudah bisa digunakan
untuk meng-rrack titik kontur tersebut secara terus menerus. Ketika titik kontur
terdeteksi, sistem akan menghitung nilai vektor perpindahan dan menunjukkan gerakan
pada titik kontur yang bersangkutan. Metode yang paling terkenal untuk melakukan
perhitungan nilai vektor perpindahan tersebut adalah algoritma Lucas-Kanade dan
algoritma Farneback.

Algoritma Lucas-Kanade digunakan untuk meng-track titik kontur tertentu saja.
Sedangkan algoritma Farneback digunakan untuk meng-track semua titik kontur yang
ada pada citra digital. Dalam algoritma Farncback, semua piksel yang ada akan diproses

untuk dicari nilai vektor perpindahannya. Dikarenakan prosesnya yang membutuhkan
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semua piksel yang ada, maka tidak heran jika algoritma Farncback memiliki tingkat
keakuratan yang cukup tinggi. Namun disamping itu, algoritma ini akan membuat sistem
menjadi memiliki beban yang cukup tinggi, jika diatur untuk penggunaan dengan

keakuratan yang tinggi.

2. Optical Flow Farneback menggunakan EmguCV

Fungsi Optical Flow Farneback yang terdapat pada EmguCV harus memiliki dua
masukan citra yang berupa single-channel, dimana satu citra berupa citra pada frame
sebelumnya dan satu citra pada frame sekarang. Hasil perhitungan akan dimasukkan ke
dalam dua variabel yang memiliki fungsi menyimpan nilai vektor perpindahan dalam
koordinat x dan nilai vektor perpindahan dalam koordinat y. Berikut penjelasan lengkap
dari fungsi CvInvoke. CalcOpticalFlowFarneback pada EmguCV :

public static void CalcOpticalFlowFarneback(
Image<Gray, byte> preve,
Image<Gray, byte> nexte,
Image<Gray, float> flowX,
Image<Gray, float> flowY,
double pyrScale,
int levels,
int winSize,
int iterations,
int polyN,
double polySigma,
OpticalflowFarnebackFlag flags

Dimana :

preve : masukan citra digital single-channel pada frame sebelunya

next® : masukan citra digital single-channel pada frame sckarang

flowX : hasil perhitungan vektor perpindahan pada coordinat x

flowX : hasil perhitungan vektor perpindahan pada coordinat y

pyrScale : nilai skala citra pada lapisan berikutnya untuk membentuk piramida pada
citra, harus lebih kecil dari 1. Jika pyrScale = 0.5, berarti lapisan
berikutnya dua kali lebih kecil dari lapisan sebelumnya

levels : Jumlah lapisan piramida, termasuk citra awal. levels = | berarti tidak ada

lapisan tambahan yang dibuat dan hanya citra asli yang digunakan
winSize : semakin besar nilai mampu meningkatkan kehandalan algoritma terhadap
gangguan pada citra digital dan mampu membuat kecepatan pendeteksian

306



PROGRAM STUDI PENDIDIKAN TEKNIK MEKATRONIKA
LABSHEET PENGINDERAAN VISUAL ROBOT

Semester V Penerapan Optical Flow No. Job : 10
- Farneback Menggunakan -
Revisi : 01 EmguCV 4 x50 menit

E.

1.

o

G.

meningkat, namun juga akan menghasilkan bidang gerakan menjadi Iebih
kabur
iterations : jumlah iterasi yang dilakukan algoritma pada setiap tingkat piramida
polyN : nilai yang lebih besar berarti citra akan dianggap sebagai permukaan yang
Iebih halus, menghasilkan algoritma yang lebih kuat dan bidang gerakan
yang lebih kabur. Biasanya, polyN = 5 atau 7
polySigma : Untuk polyN =5 dapat menggunakan polySigma = 1,1, untuk polyN =
7 nilai yang baik adalah polySigma = 1,5
flags : metode yang digunakan

Alat dan Bahan

Laptop / Desktop PC.

Library EmguCV versi 3.1.0.2282.
Software Microsoft Visual Studio 2012.

Kamera Webcam.

Keselamatan Kerja

Jauhkan peralatan yang tidak dibutuhkan dari meja kerja.

Ikuti prosedur yang ada dengan teliti sesuai dengan langkah kerja yang tersedia.
Pergunakan laptop / desktop PC dengan langkah-langkah vang benar dan baik pada

saat menyalakan ataupun mematikannya.

Langkah Kerja

Buat sebuah project baru dengan nama OpticalFlow. lalu desain GUI seperti yang

terlihat pada Gambar | dan konfigurasikan EmguCV,
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Gambar 1. GUI untuk menerapkan Optical Flow Farneback

Atur Size Mode dari imageBox menjadi StretchImage agar ukuran citra digital yang

akan ditampilkan menyesuaikan ukuran dari imageBox. Double Click pada Form untuk

menambahkan eventHandler Form_Load scrta masuk ke code panel.

Masukkan code berikut untuk mencrapkan Optical Flow Farneback:

using
using
using
using
using
using
using
using
using

using
using
using
using
using

System;
System.
System.
System.
System.
System.
System.
System.
System.

Collections.Generic;
ComponentModel ;
Data;

Drawing;

Ling;

Text;
Threading.Tasks;
Windows.Forms;

Emgu.CV;
Emgu.CV.CvEnum;
Emgu.CV.Structure;
Emgu.CV.Util;
Emgu.Util;
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namespace opticalFlow
{
public partial class Forml : Form
{
Capture cap = null;
Mat source = new Mat();
Mat gray = new Mat();
Mat output = new Mat();
Image<Gray, Byte> current;
Image<Gray, Byte> previous;

public Forml()
i
InitializeComponent();

}

private void Forml_Load(object sender, EventArgs e)
{
cap = new Capture();
cap.ImageGrabbed += cap_ImageGrabbed;
cap.Start();

}

void cap_ImageGrabbed(object sender, EventArgs e)
{
cap.Retrieve(source);
output = source.Clone();
CvInvoke.CvtColor(source, gray, ColorConversion.Bgr2Gray);
current = gray.ToImage<Gray, Byte>();
Image<Gray, float> flowX = new Image<Gray,
float>(current.Width, current.Height);
Image<Gray, float> flowY = new Image<Gray,
float>(current.Width, current.Height);
if (previous != null)
{
CvInvoke.CalcOpticalFlowFarneback(current, previous, flowX,
tlowY: 0.5;: 55055 1, 75 1.5,:0);
Point from = new Point();
Point to = new Point();
for (int 1 = @; 1 < flowY.Rows; i += 10)
{
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for (int j = @; j < flowX.Cols; j += 10)

{
to.X = (int)flowX.Data[i, j, ©];
to.Y = (int)flowY.Data[i, j, @];
from.X = j;
from.Y = i;
to.X = from.X + to.X;

to.Y = from.Y + to.Y;
CvInvoke.Line(output, from, to, new
Bgr(Color.Red).MCvScalar, 1);
}
}

}

previous = current.Clone();

imageBox1.Image = output;

}
¥
}

H. Pengujian

1. Pengujian dilakukan dengan menjalan project yang telah dibuat.

2. Amati hasil pemuatan setelah projecr dijalankan.

3. Isikan hasil pengamatan dengan berbagai gerakan tubuh yang berbeda.

Tabel pencrapan Optical Flow Farneback dengan kondisi pencahayaan yang berbeda.

No Keluaran Deskripsi Gerakan (Kecepatan, Arah, Jarak)

1
2
3
4

5

KeSIMPUIAN 1 ..o
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Tugas

Terapkan Optical Flow Farneback dengan menggunakan nilai parameter levels dan

winSize yang berbeda, dengan gerakan yang berbeda pula, dengan ketentuan pada tabel

sebagai berikut :

No

Deskripsi Gerakan

Levels winSize

Keluaran

i

O | W S e B |

10

K eSImpUla s e
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