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ABSTRAK

infrastruktur jalan dalam mendukung pergerakan ekonomi dan keamanan
pengguna jalan membutuhkan kondisi jalan yang baik. Khususnya lubang jalan,
menjadi tantangan serius yang mempengaruhi keselamatan dan kenyamanan
pengguna. Saat ini, perkembangan teknologi citra digital memberikan peluang
untuk meningkatkan pengelolaan dan analisis data kerusakan jalan. salah satu
teknologinya yaitu dengan analisis kerusakan jalan berupa jalan berlubang.

Penelitian ini memfokuskan pada perancangan Analisator Lubang Jalan
yang memanfaatkan dalam proses pengolahan citra. Langkah yang diterapkan
sistem ini menggunakan Tresholding pada preprocessing dan pendeteksian tepi
kontur. Nilai kontur yang paling besar diukur dan menghasilkan data luas. Untuk
mengukur kedalaman, digunakan sensor HC-SR04. Sedangkan untuk menyimpan
data lokasi menggunakan GPS 6MV2.

Hasil menunjukkan bahwa sistem ini berhasil memberikan akurasi dengan
pengukuran luas area lubang mencapai 98,6%, akurasi pengukuran kedalaman
sebesar 98,2%, dan akurasi pengukuran lokasi menggunakan GPS sejauh 16,64
meter dari titik pengambilan GPS. Sedangkan pada implementasinya lubang yang
dapat terdeteksi hingga 74% dari 35 data.

Kata Kunci: deteksi tepi kontur, pengolahan citra, lubang jalan.
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ABSTACT

The infrastructure of roads in supporting economic movement and the safety
of road users requires good road conditions. Specifically, potholes pose a serious
challenge that affects the safety and comfort of users. Currently, advancements in
digital imaging technology provide opportunities to improve the management and
analysis of road damage data. One such technology is the analysis of road damage
in the form of potholes.

This research focuses on the design of a Road Hole Analyzer that utilizes
image processing. The steps implemented by this system include Thresholding in
preprocessing and contour edge detection. The largest contour value is measured to
produce area data. To measure depth, the HC-SR04 sensor is used. Meanwhile, GPS
6MV2 is used to store location data.

The results show that this system successfully provides accuracy with an
area measurement of potholes reaching 98.6%, depth measurement accuracy at
98.2%, and location measurement accuracy using GPS at a distance of 16.64 meters
from the GPS acquisition point. In its implementation, the system was able to detect
up to 74% of potholes from 35 data points.

Keywords: contour edge detection, image processing, potholes.
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