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Abstract - The disturbance resulted from the image taken in the water are lighting and signal distortion. This research
describes the level of difficulty and noise that interfere with the processing of digital images taken on the sea surface. The
method used in the research is thresholdingotsu-gaussian method with gray level that will be tested differently, where previous
research had been investigated by using vehicle plate number object [2]. The result of the research are [1] the smaller the
gray level specified at the histogram density will affect the segmentation result with the reduced noise generated by the image
without vibration noise or noise with vibration. [2] with no image vibration noise segmentation results greatly affect the noise
such as (a) with no image vibration noise, the segmentation results strongly affect the noise such as (a) reflected light (b) other
reflected shadow of water so that it becomes background on objects in the water. [3] the vibrated image will actually eliminate
the minimal background noise generated from the reflection of water. the vibrated image will also affect the change of the
original shape of the object due to factors influenced by the vibration bias that occurs in the water

Abstrak-Gangguan yang dihasilkandarigambar yang diambildaridalam air vyaitu, pencahayaan, distorsi signal [1].
Sedangkanpadamakalahpenelitianiniakanmemaparkantingkatkesulitanbeserta noise yang menggangupadapengolahancitra
digital yang diambildiataspermukaan air.Metode yang akan diusulkan pada makalah penelitian ini adalah metode thresholding
Otsu-Gaussian dengan tingkat level keabuan yang akan di ujicoba berbeda-beda, dimana pada penelitian sebelumnya telah
diteliti menggunakan objek plat nomor kendaraan [2]. Hasil dari penelitian ini didapat (1) Semakin kecil level keabuan yang
ditetapkan pada kerapatan histogram akan memperngaruhi hasil segmentasi dengan berkurangnya noise yang dihasilkan oleh
gambar tanpa noise getaran mupun noise dengan getaran. (2) Dengan citra yang tidak ada noise getaran hasil segmentasi sangat
berpengaruh terhadap noise seperti: (a) Cahaya yang dipantulkan air (b) Bayangan lain yang dipantulkan air sehingga
menjadikan background pada objek yang ada didalam air. (3) Untuk citra yang diberi getaran justru akan menghilangkan
sedikitnya noise backgroung yang dihasilkan dari pantulan air. (4) Citra yang diberi getaran juga akan memperngaruhi
perubahan dari bentuk asli objek karena faktor yang dipengaruhi oleh bias hasil getaran yang terjadi pada air.

Kata Kunci : Otsu-Gaussian, Air, Noise

I. PENDAHULUAN noise dan tingkat pemilihan nilai ambang batas
yang diperlukan.

Minat pada penelitian teknologi untuk

mendapatkan data dari dalam air saat ini sangat
berkembang, terutama dalam perkembangan
teknologi Computer Vision dan Pengolahan Citra
Digital [1][3][4]. Akan tetapi penelitian pengolahan
citra tersebut lebih banyak berfokus pada kamera
yang berkualitas bagus, dikarenakan gambar
hasilyang akan diolah merupakan gambar yang
diambil dari dalam air [5][3].

Gangguan yang dihasilkan dari gambar yang
diambil dari dalam air yaitu, pencahayaan, distorsi
signal[1], [3]-[5]. Sedangkan pada makalah
penelitian ini akan memaparkan tingkat kesulitan
beserta noise yang menggangu pada pengolahan
citra digital yang diambil diatas permukaan air.
Pemaparan tingkat kesulitan ini nantinya akan
dikembangkan dengan menggunakan teknik pre-
processing pengolahanc itra  digital agar
menghasilkan kualitas yang bagus, seperti filtering

Metode yang akan diusulkan pada makalah
penelitian ini adalah metode thresholding Otsu-
Gaussian dengan tingkat level keabuan yang akan
di ujicoba berbeda-beda, dimana pada penelitian
sebelumnya telah diteliti menggunakan objek plat
nomor kendaraan [2].

Pengambilangambarpadamakalahpenelitianinia
kandilakukanmenggunakankamera standard
dengantingkatketajaman 20px
skalakameradanobjek yang digunakandidalam air
adalahkoin,
dimanapengambilangambartingkatkedalaman  air
yang diukuradalah 40cm, 25cm dan 20cm [1],
sertapadapengambilangambarakandiberikansedikit
gangguanberupariak air dengangelombang yang
diberikandarigetaran. Dataset pada makalah ini
diambil sendiri dikarenakan tidak ditemukannya
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dataset sampel standar yang digunakan untuk
pengambilan di atas permukaan air.
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Gambar 1 Alur Penelitian

Pada alur penelitian diatas dapat dijelaskan

terdapat 4 tahapan penelitian yang dilakukan yaitu

)
b)

c)

d)

Diawali dengan input image yang telah
dinormalisasi ukuran menjadi sama untuk
seluruh dataset yang digunakan.

Histogram dilakukan untuk mengambil data
kurva Kkerapatan tingkat keabuan dari gambar
asli.

Thresholding menggunakan penggabungan 2
metode Otsu Threshold dan Gaussian
berdsarkan tingkat kerapatan nilai kurva
keabuan pada histogram.

Setiap dataset hasilnya akan didokumentasi
dan dicatat dalam bentuk tabel untuk
mendapatkan kesimpulan.

I11. HASIL DAN PEMBAHASAN

Proses dari alur penelitian akan dilakukan dengan
tahap pertahap untuk mendapatkan hasil dan
pembahasan penelitian pada makalah ini.

1.

Input Image

Tahapan ini menjelaskan bentuk data
gambar yang akan diolah adalah gambar
dengan kualitas kamera 20Px dengan tingkat
kedalaman air 40cm, 25cm, 20cm. hasil
gambar yang didapat sebelum diolah berupa
gambar yang berekstensi *.jpg. Ukuran hasil
gambar yang didapatkan yaitu3984px X
5312px, dengan ukuran gambar yang cukup
besar maka diperlukan normalisasi gambar
dengan ukuran yang cukup kecil bertujuan
untuk lebih mempercepat proses pengolahan
data. Ukuran Normalisai yang digunakan pada
gambar yaitu500Px X 572Px.

(al) (b.2) (c.3)

Gambar 2 (a) Kedalaman 20cm, (b) Kedalaman 25cm, (c)
Kedalaman 40cm, (a.1) Kedalaman 20cm denganriak air, (a.2)
Kedalaman25cm denganriak air, (a.3) Kedalaman 40cm
denganriak air

2.

Histogram Citra

Setelahgambardinormalisasiselanjutnyame
ndapatnilai histogram setiap dataset citra,
dimananilai histogram yang akan digunkan
merupakan nilai tingkat kerapatan piksel
keabuan dari setiap citra dataset, tingkat
kerapatan tersebut di ujikan 128, 256, dan 512
(erwin, 2017). Hasil yang didapatkan dari nilai
histogram berupa grafik dengan ketentuan x
panjang nilai kerapatan piksel keabuan, dan y
merupakan nilai banyaknya piksel dari skala
keabuan.Hasilkurva yang
didapatakanditampilkan pada lampiran.

Hasil kurva vyang didapatkan dapat
disimpulkan bahwa pada kedalaman 20cm
nilai level keabuan lebih dominan pada nilai
150px, pada kedalaman 25cm nilai level
keabuan lebih dominan pada nilai 100px, dan
pada kedalaman 40cm nilai level keabuan
170px. Dengan kata lain apabila tingkat
kedalaman semakin dalam dengan tingkat
cahaya yang cukup nilai level keabuan akan
sangat berpengaruh baik pada kualitas cita
dibuktikan pada kedalaman 20cm dengan
backgorund cerah sedangkan kedalaman 40cm
dengan background sedikit gelap (Black Doff).

Thresholding Image

Nilai level kerapatan histogram akan
digunakan untuk standar nilai pada proses
thresholding metode Otsu-Gaussian, dengan
langkah-langkah sesuai urutan dari proses
threshold otsu.

Proses gaussian include kedalam langkah
threshold otsu dimana proses gaussian akan
mempengaruhi nilai varian antar class yang
dihasilkan oleh otsu threshold, dikarenakan
pada fungsi gaussian dapat menghasilkan nilai
o , dimana nilai tersebut juga akan
mempengaruhi penghalusan hasil segmentasi.
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Tahapanmetode Otsu-Gaussian

sebagaiberikut[2]:

a) Menghitungnilai histogram yang telah
ternormalisasi pada citra (pi). | merupakan
tiap pixel.
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Hasil dari persamaan diatas akan
menghasilkan gambar segmentasi binerisasi,
dengan tingkat nilai level keabuan histogram
dan nilai x fungsi gaussian yang telah
ditentukan pada tabel diatas.

ni

bi = N (1)

b) Menghitung jumlah kumulatif kenol,
momen kumulutaif kesatu, dan nilai rata-
rata dapat dinyatakan sebagai berikut:

w(k) = Zk:pi )

u() = i i.py ®)

Ue = i L.p;i 4)
i=1

¢) Hitung nilai varians antar kelas, untuk

mendapatkan nilai maksimum threshold (a.3) (b.3) (c.3)
(k), dengan persamaan: Gambar 3 Dataset tidak ada noise (a) level keabuan 128, (b)
level keabuan 256, (c) level keabuan 512

[uew(k) — pn(k)]?
w1 — w()] ®)

a5 (k) =

d) Setelah mendapatkan nilai threshold yang
merupakan index varian kelas maksimum,
maka membandingkan jika terdapat dua
atau lebih nilai threshold (k*), reratakan
untuk mendapatkan nilai threshold tersebut

if fxy)>k*
if flxy)sk® (6)

9y =1,

e) Nilai x pada otsu akan ditentukan atau

didapatkan dari nilai ¢ pada persamaan
gaussian berikut:

1 _((x>2+§y)2)
G(x,y) =——ex 20
(x,y) 5mgZ OXP
4 L st
(a.3) (b.3) (c.3)
Gambar 3 Dataset dengan noise getaran (riak air) (a) level
keabuan 128, (b) level keabuan 256, (c) level keabuan 512

Nilai x pada fungsi gaussian yang digunakan
akan dituliskan pada tabel berikut:

Tabel 1 Nilai x fungsi gaussian[2]

Threshold Ti Nilai x fungsigaussian
(O_riginal Otsu)
it Ti<= 08 -02 IV. KESIMPULAN DAN SARAN
if Ti<=0,5 -04
if Ti<=0,4 -05
If Ti<=0,3 -0,47 Pada tingkat kecerahan grayscale yang diatur

sesuai dengan table pada pembahasan threshold
image maka dapat disimpulkan :
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Semakin kecil level keabuan yang
ditetapkan pada kerapatan histogram akan
memperngaruhi hasil segmentasi dengan
berkurangnya noise yang dihasilkan oleh
gambar tanpa noise getaran mupun noise
dengan getaran.
Dengan citra yang tidak ada noise getaran
hasil segmentasi sangat berpengaruh
terhadap noise seperti:
a. Cahaya yang dipantulkan air
b. Bayangan lain yang dipantulkan air
sehingga menjadikan background
pada objek yang ada didalam air
Untuk citra yang diberi getaran justru akan
menghilangkan sedikitnya noise
backgroung yang dihasilkan dari pantulan
air.
Citra yang diberi getaran juga akan
memperngaruhi perubahan dari bentuk
asli objek karena faktor yang dipengaruhi
oleh bias hasil getaran yang terjadi pada
air.

Saran yang dapat disampaikan pada penelitian
ini adalah:

1.

Untuk lebih ditindak lanjuti penggunaan
level keabuaan pada nilai histogram agar
mendapatkan hasil segmentasi yang lebih
baik.

Dilakukan pengukuran akurasi dengan
memanfaatkan hasil segmentasi pada
tahapan selanjutnya yaitu deteksi pada
objek.

Dibandingkan pula dengan metode
thresholding lainnya, dan dibandingkan
pula dengan hasil segmentasi apabila real
citra diambil dari dalam air.

Lampiran
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Gambar 4 Dataset tanpa noise getaran (riak air) (a) level
keabuan 128, (b) level keabuan 256, (c) level keabuan 512
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Gambar 5 Dataset dengan noise getaran (riak air) (a) level
keabuan 128, (b) level keabuan 256, (c) level keabuan 512
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