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ABSTRACT

Vehicle detection and recognition are interesting topics by researchers, especially in the field of
computer vision. Automatic and real-time vehicle detection and recognition system is an important
part of the Intelligent Transportation System (ITS). This paper discusses several literature studies
on the methods used for vehicle detection and recognition. The study was conducted by reviewing
the literature relating to vehicle detection and recognition using image processing approaches, both
with input data in the form of images and videos. The expected results can be a reference for
researchers who want to conduct research on vehicle detection and recognition.
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ABSTRAK

Pendeteksian dan pengenalan kendaraan menjadi topik yang menarik oleh para peneliti terutama di
bidang visi komputer. Sistem pendeteksian dan pengenalan kendaraan secara otomatis dan real-time
merupakan bagian penting pada Intelligent Transportation System (ITS). Pada makalah ini
membahas beberapa kajian literatur tentang metode yang digunakan untuk pendeteksian dan
pengenalan kendaraan. Kajian dilakukan dengan cara meninjau literatur yang berhubungan dengan
pendeteksian dan pengenalan kendaraan menggunakan pendekatan image processing, baik dengan
data masukan berupa citra maupun video. Hasil yang diharapkan dapat menjadi acuan untuk
peneliti yang hendak melakukan penelitian tentang pendeteksian dan pengenalan kendaraan.

Kata kunci: deteksi, pengenalan, kendaraan, citra digital
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1. PENDAHULUAN

Pendeteksian dan pengenalan kendaraan menjadi topik yang menarik perhatian oleh para
peneliti terutama di bidang visi komputer. Topik mengenai sistem pendeteksian kendaraan secara
otomatis dan real-time merupakan bagian terpenting pada Intelligent Transportation System
(ITS)[1]. Dengan perkembangan pemrosesan berbasis gambar yang begitu cepat, hal ini mendorong
banyak peneliti yang melakukan penelitian tentang pendeteksian dan pengenalan kendaraan
berdasarkan pemrosesan gambar atau berdasarkan real-time video.

Beberapa tahun belakangan, pendeteksian dan pengenalan kendaraan dilakukan untuk
mendeteksi kendaraan atau mendeteksi jalur lalu lintas atau mengklasifikasikan tipe dan jenis
kendaraan. Kendaraan dapat didefinisikan sebagai alat transportasi yang digerakkan oleh mesin atau
makhluk hidup. Adapun Klasifikasi jenis kendaraan yang dikaji dari beberapa literatur, meliputi:
mobil, bus, atau truk [2].

Tujuan dari makalah ini adalah untuk memudahkan peneliti dalam mencari dan menentukan
metode atau algoritma apa yang memiliki tingkat akurasi tinggi. Pada makalah ini membahas
beberapa kajian literatur tentang metode yang digunakan untuk pendeteksian dan pengenalan
kendaraan. Hasil yang diharapkan dapat menjadi acuan untuk peneliti yang hendak melakukan
penelitian tentang pendeteksian dan pengenalan kendaraan.

2. METODE PENELITIAN
Kajian ini dilakukan dengan cara meninjau literatur yang berhubungan dengan pendeteksian
dan pengenalan kendaraan menggunakan pendekatan image processing, baik dengan data masukan
berupa citra maupun video. Proses pencarian literatur dilakukan menggunakan Google Scholar dan
ResearchGate dengan memasukan kata kunci yang sesuai. Adapun kata kunci utama yang dicari
dibagi menjadi empat bagian, yaitu: a) “vehicle detection”, b) “classification vehicle”, ¢) “image
based, d) “video based”. Hal-hal yang menjadi kriteria dalam memilih literatur sebagai berikut:
a. Literatur merupakan publikasi ilmiah.
Literatur membahas tentang metode pendeteksian dan pengenalan kendaraan.
Literatur berasal dari publikasi ilmiah berbahasa Inggris dan berbahasa Indonesia.
Literatur membahas pengklasifikasian kendaraan.
e. Literatur menggunakan pendekatan image based atau video based.
Proses seleksi didasarkan pada judul, abstrak, dan kesimpulan literatur. Selanjutnya, literatur-
literatur yang terpilih akan dianalisis berdasarkan metode, jumlah & kriteria dataset, jenis masukan,
jenis kendaraan dan performansi/akurasi.

oo o

3. HASIL KAJIAN LITERATUR & DISKUSI

Pada bagian ini menampilkan makalah yang dikaji dan sesuai dengan kriteria. Selanjutnya,
penelitian dikelompokkan berdasarkan penulis, metode, jumlah & kriteria dataset, masukan, jenis
kendaraan dan performansi/akurasi. Hasil dari kajian literatur dapat dilihat pada Tabel 1.
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Tabel 1. Hasil Kajian Literatur

Jumlah & Jenis
Penulis Metode Kriteria Masukan Performansi/Akurasi
Kendaraan
Dataset

[3] Menggunakan pendekatan 3074 Video Sepeda Hasil menunjukkan
Feature-free Data Smashing kendaraan motor performa tinggi jika
untuk klasifikasi kendaraan dibandingkan dengan
berdasarkan pengukuran metode machine learning
magnetometer dan akselerometer yang lainnya, nilai akurasi
dari sensor pinggir jalan. sebesar 93.4%.

[4] Menggunakan library OpenCV Objek Video Mobil Akurasi rata-rata 77.8%
dan dikembangkan menggunakan | kendaraan kecil, untuk kondisi jalan sepi,
bahasa pemrograman Python. yang mobil 47.5% untuk kondisi jalan
Proses deteksi objek kendaraan melewati sedang, normal, dan 28.2% untuk
menggunakan Haar-like feature. | wilayah mobil kondisi jalan padat.

deteksi besar
dengan batas

waktu

maksimal 35

ms.

[5] Menggunakan metode far 6382 Citra, Mobil Akurasi sebesar 93.9%.
infrared automotive sensor. video
Kendaraan pertama Kkali dideteksi
menggunakan nilai ambang
konstan dari infrared frame,
kemudian diverifikasi
menggunakan deep belief network
(DBN).

[6] Menggunakan metode Difference | 1074 Video Mobil Akurasi rata-rata pada hasil
of BiGaussian dan Bag-of- keluaran deteksi smart
Features (BoF). vehicle adalah sebesar

98.5%.

[7] Sampel yang sudah diseleksi Caltech Video Mobil Hasil percobaan
menggunakan QUAIL; sistem Vehicle pendeteksian kendaraan
dapat mengevaluasi pendeteksian | Image 1999; menghasilkan pendeteksian
menggunakan real-world video LISA-Q yang efisien dan lokalisasi
dan public-domain vehicle image. | Front FOV yang baik.

Video
Datasets 1-3

[8] Proses deteksi menggunakan 7500 Video Mobil, Hasil pengujian deteksi
Haar Cascade. Proses klasifikasi bus, truk | kendaraan sebesar 92.67%.
menggunakan Multilayer Dan untuk hasil pengujian
Perceptron dengan bantuan dari klasifikasi kendaraan
library OpenCV. sebesar 87.60%.

[9] LiDAR, Camera fusion. Untuk 7000 Citra Kendaraa | Hasil akurasi sebesar 91%.
klasifikasi kendaraan n, non-
menggunakan SVM dan deteksi kendaraa
kendaraan menggunakan Haar- n

like-feature detector dan
AdaBoost.
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Jumlah &

Penulis Metode Kriteria Masukan Jenis Performansi/Akurasi
Kendaraan
Dataset
[10] Menggunakan wireless sensor N/A Magnet | Mobil, Akurasi sebesar 88%.
network of two magnetic sensors. ic van, truk
sensors
[11] Deteksi kendaraan dilakukan KITTI Citra Mobil Hasil pendeteksian
dengan menggunakan Deep dataset kendaraan menggunakan
Convolutional Neural Network data augmentasi lebih
(ConvNet) dan Data 3D-LIDAR. tinggi 5 persen jika
dibandingkan dengan
pendeteksian kendaraan
tanpa data augmentasi.
[12] kNN dan Naive Bayes dengan 262 gambar | Citra Mobil Akurasi sebesar 96.0%.
metode Canny edges; SMG; bagian
Harris Corner; pendeteksian depan
dengan LOOCV. kendaraan
[13] Kombinasi metode traditional 5000 Video Mobil, Akurasi sebesar 89.5%.
three-frame difference dan Deep bus, mini
Convolutional Neural Networks bus, truk,
(DCNNSs). sepeda
motor
[14] | Perbandingan metode 2520 Citra Mobil, Hasil pendeteksian
menggunakan sparse coding dan bus, kendaraan menggunakan
conventional histogram of sepeda metode sparse coding lebih
orientation gradient (HOG). motor, baik daripada conventional
minibus | histogram of orientation
gradient (HOG).
[15] DNN dan KLT tracker. CIFAR-10 Video Kendaraa | Akurasi berkisar antara
dataset n, non- 93.51-100%.
(50000) kendaraa
n
[16] | Ekstraksi gambar menggunakan 3245 Video Sepeda Akurasi dengan
algoritma SURF, HAAR, HOG motor menggunakan LBP sebagai
dan LBP sebagai descriptor. descriptor dan SVM
Sedangkan untuk klasifikasi sebagai classifier sebesar
gambar menggunakan Multilayer 97.63%. Hal ini
Perceptron, SVM dan Radial- menunjukkan bahwa
Bases Function Networks. penggunaan LBP sebagai
descriptor terbukti lebih
kuat.
[17] | Menggunakan metode SIFT, 3859 Citra Mobil Akurasi 91.70% dan
SUREF, dan Edge Histogram. 97.20%.
Untuk klasifikasi menggunakan
metode Multi-class SVM.
[18] Menggunakan metode Nearest 20000 Citra Mobil Akurasi sebesar 91.60%.

Neighborhood untuk klasifikasi
dan Local Gabor Binary Pattern
untuk mengekstraksi fitur
kendaraan.
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Berdasarkan Tabel 1, penelitian-penelitian mengenai pendeteksian dan pengenalan kendaraan
menggunakan metode yang berbeda-beda dan memiliki nilai akurasi yang berbeda pula. Contohnya
pada penelitian [4] yang mendeteksi jenis kendaraan di jalan menggunakan OpenCV dengan
masukan berupa video, proses dilakukan dengan menangkap frame video untuk mengenali kendaraan
yang ada. Penelitian tersebut melakukan penandaan jenis kendaraan dengan mengukur luas segi
empat yang digunakan yang menggolongkan kendaraan menjadi tiga golongan yaitu, mobil kecil,
mobil sedang, dan mobil besar. Kemudian nilai akurasi yang diperoleh saat membandingkan hasil
pengujian pada kondisi jalan sepi sebesar 77.8%, jalan normal sebesar 47.5%, dan jalan padat sebesar
28.2%.

Penelitian lain juga menggunakan metode yang berbeda, seperti [19]. Pada penelitian ini,
gambar diambil dari depan kendaraan dan diekstraksi untuk menentukan jenis kendaraan. Metode
untuk multi-class classifier yang digunakan adalah k-Nearest Neighbour dengan masukan berupa
gambar. Hasil akurasi dari multi-class classifier dengan metode kNN dan Neural Network Classifier
sebesar 99.5%. Sedangkan akurasi dari A single-class KNN sebesar 97.5%.

4. KESIMPULAN

Pendeteksian dan pengenalan kendaraan menjadi topik yang sangat penting saat ini. Metode
yang digunakan juga sangat beragam. Permasalahan yang paling umum ditemukan pada kajian ini
adalah banyaknya kumpulan dataset dari gambar atau video real-time. Selain itu, berbagai jenis
kendaraan yang berbeda namun memiliki ukuran dan bentuk yang sama membuat pengklasifikasian
menjadi lebih sulit. Performansi/akurasi algoritma dari penelitian-penelitian sebelumnya juga
bervariasi. Dari kajian literatur ini, diperoleh rekomendasi bahwa menggunakan metode KNN dapat
memberikan hasil dan tingkat akurasi yang menjanjikan.
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