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INTISARI 

 

PENGENALAN POLA RAMBU LALU LINTAS LARANGAN 

DENGAN METODE CANNY DAN BACKPROPAGATION 

 

 Rambu lalu lintas memiliki peranan penting dalam menjaga keselamatan 

dan ketertiban lalu lintas. Pemahaman terhadap arti dan lambang rambu larangan 

lalu lintas merupakan suatu keharusan bagi para pengguna jalan, tetapi tidak 

semua pengguna jalan mengerti arti dari rambu yang ada, dan seringkali  

dilanggar. Hal itu dikarenakan banyaknya rambu lalu lintas yang ada, dan tidak 

semua orang mengerti icon yang merepresentasikan informasi dari rambu-rambu 

tersebut. Pemanfaatan teknologi yang dapat  membantu pengguna jalan untuk  

mengerti makna dari rambu-rambu lalu lintas yang ada, yaitu  dengan 

perancangan aplikasi pengenalan pola rambu lalu lintas larangan.  

 Proses pengenalan rambu dimulai dengan proses preprocessing untuk 

mengubah citra latih menjadi citra biner, kemudian dilanjutkan ke proses canny 

untuk mendapatkan tepi citra  setelah itu akan dilakukan ekstraksi fitur. Sistem 

akan melatih data hasil ekstraksi fitur dengan jaringan syaraf tiruan 

backpropagation dengan skenario-skenario yang sudah ditentukan sebelumnya, 

setelah tahap pelatihan selesai maka sistem bisa mengimplementasikan data yang 

sudah dilatih dan membandingkannya pada data-data uji. 

 Implementasi sistem sendiri mengubah ukuran citra latih  menjadi matrix 

sesuai dengan skenario input user pada saat pelatihan. Skenario A dengan input 

15x15 , Skenario B dengan input 20x20 dan Skenario C 25x25 .Setelah user 

memilih citra  uji maka citra tersebut akan mengalami proses preprocessing dan 

canny, lalu hasilnya akan dicocokan dengan hasil pelatihan. Dengan penggunaan 

Skenario A dengan ukuran 15x15, dengan 225 hidden layer secara default, error 

minimal sebesar 0,0001, dan jumlah epoch maksimum hingga 10000, sistem bisa 

mengenali data uji dengan persentase keberhasilan pengenalan sebesar 81,6%, 

bahkan ketika ada noise  pada citra uji. 
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INTISARI 

 

PENGENALAN POLA RAMBU LALU LINTAS LARANGAN 

DENGAN METODE CANNY DAN BACKPROPAGATION 

 

 Rambu lalu lintas memiliki peranan penting dalam menjaga keselamatan 

dan ketertiban lalu lintas. Pemahaman terhadap arti dan lambang rambu larangan 

lalu lintas merupakan suatu keharusan bagi para pengguna jalan, tetapi tidak 

semua pengguna jalan mengerti arti dari rambu yang ada, dan seringkali  

dilanggar. Hal itu dikarenakan banyaknya rambu lalu lintas yang ada, dan tidak 

semua orang mengerti icon yang merepresentasikan informasi dari rambu-rambu 

tersebut. Pemanfaatan teknologi yang dapat  membantu pengguna jalan untuk  

mengerti makna dari rambu-rambu lalu lintas yang ada, yaitu  dengan 

perancangan aplikasi pengenalan pola rambu lalu lintas larangan.  

 Proses pengenalan rambu dimulai dengan proses preprocessing untuk 

mengubah citra latih menjadi citra biner, kemudian dilanjutkan ke proses canny 

untuk mendapatkan tepi citra  setelah itu akan dilakukan ekstraksi fitur. Sistem 

akan melatih data hasil ekstraksi fitur dengan jaringan syaraf tiruan 

backpropagation dengan skenario-skenario yang sudah ditentukan sebelumnya, 

setelah tahap pelatihan selesai maka sistem bisa mengimplementasikan data yang 

sudah dilatih dan membandingkannya pada data-data uji. 

 Implementasi sistem sendiri mengubah ukuran citra latih  menjadi matrix 

sesuai dengan skenario input user pada saat pelatihan. Skenario A dengan input 

15x15 , Skenario B dengan input 20x20 dan Skenario C 25x25 .Setelah user 

memilih citra  uji maka citra tersebut akan mengalami proses preprocessing dan 

canny, lalu hasilnya akan dicocokan dengan hasil pelatihan. Dengan penggunaan 

Skenario A dengan ukuran 15x15, dengan 225 hidden layer secara default, error 

minimal sebesar 0,0001, dan jumlah epoch maksimum hingga 10000, sistem bisa 

mengenali data uji dengan persentase keberhasilan pengenalan sebesar 81,6%, 

bahkan ketika ada noise  pada citra uji. 
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

 

1.1  Latar Belakang Masalah 

Kepadatan lalu lintas di kota-kota besar di Indonesia 

memungkinkan adanya permasalahan yang terjadi pada transportasi 

perkotaan, contoh umumnya yaitu kemacetan dan kecelakaan. Untuk 

mengatasi masalah tersebut pemerintah membuat tanda rambu-rambu lalu 

lintas berupa larangan. Rambu lalu lintas adalah salah satu alat 

perlengkapan jalan dalam bentuk tertentu yang menurut lambang, huruf, 

angka, kalimat dan perpaduan diantaranya, yang berfungsi untuk 

memberikan peringatan, larangan, perintah dan petunjuk pengguna jalan.  

Rambu lalu lintas memiliki peranan penting dalam menjaga 

keselamatan dan ketertiban lalu lintas. Pemahaman terhadap arti dan 

lambang rambu larangan lalu lintas merupakan suatu keharusan bagi para 

pengguna jalan, tetapi tidak semua pengguna jalan mengerti arti dari 

rambu yang ada dan seringkali  dilanggar. Hal itu dikarenakan banyaknya 

rambu lalu lintas yang ada dan tidak semua orang mengerti icon yang 

merepresentasikan informasi dari rambu-rambu tersebut. pemanfaatan 

teknologi yang dapat  membantu pengguna jalan untuk  mengerti makna 

dari rambu-rambu lalu lintas yang ada, yaitu  dengan perancangan aplikasi 

pengenalan pola rambu lalu lintas larangan. Layaknya pada manusia, 

sistem pengenalan pola merupakan percobaan untuk meniru kemampuan 

pancaindra yang dimiliki oleh  manusia khususnya penglihatan. Sebagai 

contoh, untuk menirukan indera penglihatan manusia, komputer harus 

memiliki kemampuan standar dan logis dalam mengenali pola yang ada 

pada suatu citra yang nantinya akan diproses.  

 Pengenalan pola rambu lalu lintas (larangan) untuk mendeteksi 

rambu lalu lintas akan dilakukan dengan model pelatihan pada sistem yang 
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dibuat di komputer. Metode yang akan digunakan untuk pengenalan pola 

rambu lalu lintas (larangan)  untuk mendeteksi  rambu lalu lintas adalah 

metode canny dan backpropagation. 

1.2  Rumusan Masalah 

Dari latar belakang diatas, masalah yang akan dibahas dalam penelitian ini 

adalah sebagai berikut: 

1. Bagaimana membangun sebuah sistem pengenalan pola rambu lalu lintas 

untuk mengidentifikasi rambu lalu lintas larangan dengan metode canny 

dan backpropagation. 

2. Berapa tingkat akurasi sistem dalam  melakukan  pengenalan terhadap 

rambu lalu lintas larangan? 

 

1.3  Batasan Sistem 

Ruang lingkup dalam permasalahan ini dibatasi oleh hal-hal sebagai 

berikut: 

1. Hanya mendeteksi 20 jenis rambu larangan. 

2. Data masukan terdiri dari rangkaian rambu lalu lintas larangan yang 

memiliki format Portable Network Graphics (png). 

 

1.4  Tujuan Penelitian 

Menyusun suatu sistem perangkat lunak yang dapat menerjemahkan arti 

dari rambu lalu lintas larangan  dan menguji cara kerja metode  canny  dan 

backpropagation dalam mengenali rambu larangan. 

 

1.5  Metode Penelitian 

Penelitian ini dilakukan dengan beberapa tahapan: 

1. Melakukan studi kepustakaan melalui membaca buku, jurnal, e-book dan 

artikel mengenai pengenalan pola yang dapat mendukung penulisan tugas 

akhir. 

2. Melakukan analisis terhadap masalah  yang ada, batasan yang dimiliki, dan 

kebutuhan yang diperlukan. 
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3. Metode yang digunakan adalah Canny dan Backpropagation. 

4. Melakukan serangkaian uji coba dan evaluasi terhadap program yang telah 

dibangun dan melakukan analisis terhadap program yang dibuat. 

 

1.6  Sistematika Penulisan 

Sistematika Tugas Akhir ini secara garis besar dapat dituliskan sebagai 

berikut: 

Bab 1 Pendahuluan, diuraikan tentang latar belakang masalah, perumusan 

masalah, batasan masalah, tujuan penelitian, metode penelitian, dan sistematika 

penulisan. 

Bab 2 Landasan Teori, akan berisi landasan yang digunakan ataupun yang 

berkaitan dengan skripsi. 

Bab 3 Perancangan Sistem, akan dibahas mengenai algoritma yang 

digambarkan untuk menggambarkan alur kerja sistem beserta perancangan antar 

muka sistem. 

Bab 4 Implementasi dan Analisis Sistem, berisi implementasi program 

berupa interface atau tampilan program beserta input dan output program, 

penjelasan, pengujian, dan analisa dari sistem kerja program. 

Bab 5 Kesimpulan dan Saran, berisi kesimpulan dari hasil penelitian yang 

dilakukan serta saran-saran yang mungkin untuk pengembangan lebih lanjut. 
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BAB V 

KESIMPULAN 

 

 

5.1. Kesimpulan 

 

Berdasarkan implementasi dan analisis sistem, maka diperoleh kesimpulan 

sebagai berikut: 

1. Metode canny dan backpropagation dapat dapat diimplemntasikan ke dalam 

sistem pengenalan rambu  lalu lintas larangan , dengan persentase 

keberhasilan rata-rata pengenalan rambu secara keseluruhan sebesar 73,4%. 

2. Implementasi canny dam backpropagation pada pelatihan bisa memberikan 

persentase keberhasilan pengenalan citra rambu dengan noise minimal 

sebesar 95,0%, 56,6% pada citra dengan noise maksimal, dan 68,3% pada 

citra dengan noise salt & pepper.  

3. Ukuran normalisasi citra pada proses pelatihan mempengaruhi hasil 

pengenalan rambu, skenario A dengan normalisasi 15 x 15 memiliki 

persentasi keberhasilan rata-rata pengenalan rambu sebesar 81,6%, lebih 

tinggi dari persentasi keberhasilan dari skenario B sebesar 66,6%  dengan 

normalisasi ukuran citra 20 x 20, dan skenario C 73,2%  dengan normalisasi 

ukuran citra 25 x 25 .  

 

5.2.Saran 

 

Saran yang diajukan penulis untuk perbaikan dan pengembangan sistem 

selanjutnya adalah sebagai berikut: 

1. Menambah jumlah data latih maupun data uji sehingga sistem dapat 

mengenali lebih dari 20 jenis rambu larangan. 

2. Implementasi metode canny dan backpropagation dapat ditambahkan fitur 

lain sehingga dapat mengenali ciri lebih baik lagi 
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3. Pada pengembangan selanjutnya dapat dibuat sistem pengenalan rambu 

larangan secara real time. 
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