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SYSTEM OF MOTOR VEHICLE RECOGNITION IN
PARKING SYSTEM USING HISTOGRAM OF GRADIENT
AND K-NEAREST NEIGHBOR METHODS

Elin sunsa mayuliani (09011181520004)
Dept. of Computer Engineering, Faculty of Computer Science, Sriwijaya
University
Email : elinsunsamayuliani@yahoo.co.id

Abstract

Vehicle detection system is one of the most important technologies.
because, it has many applications in the field of vehicles such as vehicle traffic
monitoring, calculation of parked vehicles, different types of vehicles, and so on.
In this skripsi the author conducted an experiment in which to distinguish the
types of two-wheeled and four-wheeled motorized vehicles in one parking gate
using Histogram Of Gradient (HOG) as a step used for object detection. HOG
describes features based on local histograms of the orientation of the gradient that
is rated with gradient magnitude and gradient direction and K-Nearest Neighbor
(KNN) to classify images of different types of vehicles. So it can be analyzed how
the system can recognize the type of vehicle that is the object of two-wheeled
vehicles and four-wheeled vehicles. The stages of this vehicle detection are image
pre-processing consisting of resizing and grayscale processes, and vehicle type
detection using feature extraction process with Histogram Of Gradient and
classification process with K-Nearest Neighbor. From 60 vehicle images which
are divided into two-wheeled and four-wheeled vehicles, the test results with an
accuracy of 81.69% are obtained.

Keywords: motorized vehicles, differences, parking entrances, Histogram of
Gradient (HOG), K-Nearest Neighbor (KNN).
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SISTEM PENGENALAN JENIS KENDARAAN BERMOTOR
PADA SISTEM PARKIR MENGGUNAKAN METODE
HISTOGRAM OF GRADIENT DAN K-NEAREST NEIGHBOR

Elin sunsa mayuliani (09011181520004)
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Abstrak

Sistem deteksi kendaraan merupakan salah satu teknologi yang sangat
penting. karena, memiliki banyak aplikasi dalam bidang kendaraan seperti
pemantauan lalu lintas kendaraan, perhitungan kendaraan yang parkir, perbedaan
jenis kendaraan, dan lain sebagainya. Dalam tugas akhir ini penulis melakukan
percobaan dimana membedakan jenis kendaraan bermotor roda dua dan roda
empat dalam satu gerbang parkir menggunakan Histogram Of Gradient (HOG)
sebagai langkah yang digunakan untuk deteksi objek. HOG mendeskripsikan fitur
berdasarkan histogram lokal dari orientasi gradient yang di beri nilai dengan
gradient magnitude dan gradient direction dan K-Nearest Neighbor (KNN) untuk
mengklasifikasikan citra perbedaan jenis kendaraan. Sehingga dapat dianalisa
bagaimana sistem dapat mengenali jenis kendaraan yang merupakan objek
kendaraan roda dua dan kendaraan roda empat. Tahapan dari deteksi kendaraan
ini yaitu pra-processing citra yang terdiri dari proses resizing dan proses
grayscale, dan pendeteksi jenis kendaraan menggunakan proses ekstraksi fitur
dengan Histogram Of Gradient dan proses Klasifikasi dengan K-Nearest
Neighbor. Dari 60 citra kendaraan yang terbagi menjadi jenis kendaraan roda dua
dan kendaraan roda empat didapatkan hasil pengujian dengan tingkat akurasi
sebesar 81,69 %.

Kata kunci : kendaraan bermotor, perbedaan, pintu masuk parkir, Histogram Of
Gradient (HOG), K-Nearest Neighbor (KNN).
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BAB |. PENDAHULUAN

1.1. Latar belakang

Seiring dengan perkembangan zaman, masyarakat membutukan efisiensi
dalam memenuhi kebutuhan hidup. Hal tersebut dapat terwujud dengan adanya
konsep pemenuhan kebutuhan masyarakat yang dapat dilakukan dalam satu
tempat yang memungkinkan masyarakat untuk dapat berbelanja, kuliner, hiburan
dan banyak berbagai macam aktivitas lainnya. Ketersediaan berbagai layanan
dalam tempat tersebut akan menjadikannya sebagai pusat keramaian. Oleh karena
itu, pengelola tempat memberikan berbagai layananan tambahan kepada
pengunjung seperti toilet, ruang menyusui, ruang beribadah serta layanan parkiran

yang mudah dan aman.

Layanan parkiran yang mudah dan aman merupakan salah satu layanan
terpenting yang sangat dibutuhkan oleh pengunjung.[1] Pada parkiran biasanya
mempunyai beberapa akses pintu masuk yang menghubungkan masuk ke tempat
parkir. Akan tetapi masih banyak terdapat masalah dalam layanan parkir itu
sendiri, terutama saat antri memasuki gerbang parkir tersebut. Yang dimana
setiap tempat parkiran masih membedakan gerbang pintu masuk parkir mobil dan
parkir motor yang membuat antri lebih Panjang. Dari permasalahannya itu, maka
menimbulkan pikiran untuk melakukan pembuatan suatu sistem dimana satu akses
masuk gerbang parkirnya dapat di lewati mobil dan motor tanpa adanya antrian
panjang lagi, dan kendaraan tersebut dapat langsung masuk ke dalam gerbang
mana pun. Perbedaan tersebut akan di ketahui dari tiket parkir yang keluar dari
mesin print tiket pintu masuk itu apakah jenis kendaraan yang masuk itu mobil
atau motor untuk dapat membedakan pada saat pembayaran uang parkir di saat

pintu keluar.

Dalam melakukan penilitian perbedaan bentuk kendaraan tersebut melalui

ektrasi fitur bentuk yang menggunakan histogram of gradient (HOG) dan



menggunakan K-Nearest Neighbor (KNN) dalam proses klasifikasi dan
pengenalan jenis kendaraan.

Melalui pengembangan sistem ini diharapkan dapat mengetahui perbedaan
kendaraan motor atau pun mobil yang masuk ke gerbang tersebut tanpa
membedakan lagi yang mana gerbang motor dan gerbang mobil, dimana sistem
ini akan mempermudah dan tidak membuat pengendara menunggu antri sesuai

gerbangnya masing-masing.

1.1. Tujuan dan Manfaat
1.1.1. Tujuan
Tujuan yang ingin dicapai dari penelitian Tugas Akhir ini, adalah :

1. Mengimplementasikan algoritma k-nearest neighbor (KNN) sebagai
klasifikasi dan ektrasi fitur bentuk menggunakan Histogram Of Gradient
(HOG) untuk membedakan jenis kendaraan bermotor pada pintu masuk
parkir.

2. Menghasilkan hasil perbedaan dari kendaraan yang masuk gerbang parkir
tersebut kendaraan roda dua atau kendaraan roda empat melalui akurasi
sistem yang di dapat melalui data training dan data testing.

1.2.2. Manfaat
Adapun manfaat yang bisa di ambil dari penelitian tugas akhir ini, adalah :
Terbentuk sistem untuk membedakan jenis kendaraan roda dua dan roda
empat dalam satu gerbang yang sama tanpa membedakan gerbang masuk

parkirnya.
1.3. Perumusan masalah

Bagaimana membuat suatu sistem untuk membedakan jenis kendaraan roda
dua dan kendaraan roda empat pada pintu masuk parkir dimana dalam satu
gerbang masuk parkir dapat di lewati kendaraan bermotor jenis motor atau pun
mobil tanpa membedakan gerbang masuk dan dapat diketahui perbedaan nya
dengan menggunakan ekstraksi fitur bentuk HOG dan KNN dalam proses

klasifikasinya dan mendapatkan hasil perbedaan nya.



1.4. Batasan masalah

Berikut batasan masalah dari Tugas Akhir ini, adalah :

1. Penelitian ini gambar yang di gunakan yaitu kendaraan bermotor roda dua
dan roda empat.

2. Mengambil data menggunakan webcam logitech.

3. Menggunakan format gambar JPEG.

4. Ektraksi fitur bentuk menggunakan histogram of gradient (HOG)
Menggunakan klasifikasi algoritma K-Nearest Neighbor (KNN)

5. Menggunakan bahasa pemrograman visual studio c#.

6. Penelitian ini mengetahui kendaraan tersebut (motor roda dua dan mobil
roda empat) dalam satu pintu masuk parkir dengan melakukan Klasifikasi
algoritma K-Nearest Neighbor (KNN).

1.5. Metodologi penelitian

Metodologi yang akan digunakan dalam penelitian ini yaitu:
1.5.1. Metode Studi Pustaka / Literaturee

Metode ini digunakan untuk mencari referensi dan mengumpulkan
sumber-sumber referensi lainya yang berupa literature yang terdapat pada buku,
majalah, internet atau lainnya tentang “HOG dan KNN” sehingga dapat
membantu penulis terhadap laporan Tugas Akhir.
1.5.2. Metode Konsultasi

Metode ini Peneliti melakukan diskusi kepada orang yang dianggap sudah
mempunyai ilmu pengetahuan dan ilmu wawasan terhadap permasalah yang
ditemui saat pembuatan Tugas Akhir.
1.5.3..Metode Obsevasi

Metode ini digunakan untuk Pengamatan dan Pencatatan terhadap data
yang didapatkan dan yang digunakan.

1.5.4. Metode Perancangan Perangkat Lunak (Software)



Metode ini suatu rancangan pemprograman yang menggunakan HOG dan
klasifikasi KNN yang sesuai dengan dasar teori yang didapat dari paper maupun
buku-buku yang diperoleh dari metode studi pustaka.

1.5.5. Metode Pengujian atau Simulasi Desain Pengendalian

Pada metode ini digunakan untuk pengujian atau simulasi bagaimana
sistem ini bekerja yang dapat menunjang penulisan laporan tugas akhir ini.
1.5.6. Metode Analisa dan Kesimpulan

Hasil pengujian dari metode pengujian kemudian dianalisa, bertujuan untuk
mengetahui kelebihan kekurangan pada hasil perancangan dan dapat digunakan
atau tidaknya pada system, agar dapat digunakan pengembangan pada penelitian
selanjutnya dan dibuat kesimpulan dari hasil penelitian.

1.6. Sistematika Penulisan

Pada penyusunan laporan Tugas Akhir ini, penulis membuat alur penulisan
agar dapat memudahkan dan mengetahui isi dari setiap bab yang dibuat pada
laporan Tugas Akhir ini. Adapun sistematika alur penulisan laporan tugas akhir

sebagai berikut :

BAB |. PENDAHULUAN
Pendahuluan ini berisi tentang Latar Belakang, Rumusan Masalah, Batasan
Masalah, Tujuan, Manfaat, Metode Penelitian, dan Sistematika Penulisan yang

akan di buat penulis.

BAB II. TINJAUAN PUSTAKA

Tinjauan pustaka berisi Penjelasan Kerangka Teori yang menjelaskan
landasan teori dasar yang berhubungan dengan metode pada penelitian Tugas
Akhir ini.



BAB Ill. METODOLOGI

Metodologi berisi penjelasan rancangan sistem tentang langkah-langkah
(metodologi) sistem perbedaan jenis kendaraan menggunakan Ektrasi fitur bentuk
yang menggunakan histogram of gradient (HOG) dan menggunakan K-Nearest
Neighbor (KNN) dalam proses klasifikasinya.

BAB IV. PENGUJIAN DAN ANALISA

Pengujian dan analisa berisi pengujian terhadap sistem yang dibuat dan di
analisa dari hasil yang di dapat tersebut. Kemudian pembahasan dari setiap blok-
blok diagram kerangka kerja yang dilakukan.

BAB V. KESIMPULAN
kesimpulan berisi penjelasan dari Tugas Akhir ini yang telah di buat
berdasarkan apa yang di lakukan dari setiap penelitian dan menyimpulkan apakah

tujuan yang dibuat dalam tugas akhir ini sudah atau bisa tercapai.
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