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ABSTRAK

Pemrosesan paralel ialah komputasi dua atau lebih proses secara bersamaan dengan tujuan mempersingkat waktu
eksekusi proses. Pemrosesan paralel dapat dilakukan dengan menggunakan teknik multi-threading, yaitu menjalankan
beberapa thread dengan tugas-tugas tertentu secara bersamaan. Dalam Kontes Robot Sepak Bola Indonesia, robot wajib
memiliki kemampuan mengenali bola melalui sensor kamera berupa kmaera digital PS3 Eye, dalam hal ini robot mengenali
bola dengan cara serial oleh karena itu peneliti mengembangkan proses deteksi bola tersebut menggunakan pemrosesan
paralel dengan membagi data (dekomposisi data) menjadi beberapa bagian untuk diproses oleh thread yang bertugas
melakukan proses deteksi bola. Dari hasil pengujian yang dilakukan pada robot yang memiliki mini komputer Intel NUC i5
dengan kecepatan 2,5 GHz, didapatkan hasil bahwa strategi deteksi bola dengan mengaktifkan fungsi deteksi bola mendapat
speedup sebesar 1,16 dan efisiensi sebesar 29%. Sedangkan strategi deteksi bola tanpa mengaktifkan fungsi deteksi bola

mendapat speedup sebesar 1,15 dan efisiensi sebesar 28,72%.

Kata Kunci: Pemrosesan paralel, dekomposisi data, multi-threading

1. Pendahuluan

Pemrosesan paralel adalah komputasi dua atau lebih
tugas pada waktu bersamaan dengan tujuan untuk
mempersingkat waktu penyelesaian (Syaifullah, 2014).
(Mulya & Abdiansah, 2013) melakukan penelitian dengan
judul “Penerapan Multi-Threading untuk Meningkatkan
Kinerja Pengolahan Citra Digital”. Tujuan peneltian
tersebut untuk menghasilkan pengolahan citra digital yang
lebih cepat menggunakan multi-threading.  Setelah
dilakukan pengujian mendapatkan hasil bahwa dengan
menggunakan multi-threading waktu yang dibutuhkan
untuk melakukan eksekusi proses mengalami penurunan
sebesar 11,6%.

Kontes Robot Sepakbola Indonesia (KRSBI)
Humanoid adalah kompetisi antar mahasiswa perguruan
tinggi yang ada di Indonesia setiap tahun yang diadakan oleh
Kemenristek Dikti. Dalam perlombaan KRSBI, setiap robot
diharuskan memiliki kemampuan dasar seperti menendang
bola, menghampiri bola, dan mengeksekusi bola hingga
mencetak gol. Bola yang digunakan ialah bola standar FIFA
1 dengan diameter 13 cm dengan warna 50% putih dan
memiliki corak dan pola yang beragam. Sedangkan
lapangan menggunakan rumput sintetis dengan ketebalan 2
cm dengan luas lapangan 9x6 meter, dan gawang berwarna
putih.

Salah satu masalah yang terdapat pada robot sepak
bola ialah kemampuan robot dalam mendeteksi bola. Proses
deteksi bola hanya diizinkan melalui kamera digital yang
dianggap mewakili mata pada manusia (Sudarisman, 2015).
Dalam  penelitian  ini, penulis mencoba untuk
mengembangkan penelitian dari (Putra, 2017). Hasil dari
penelitian tersebut setelah dilakukan pengujian dengan
iterasi dan resolusi terbaik yaitu 15 iterasi dan 15 resolusi,

menghasilkan rata-rata waktu eksekusi 0.28 detik dan jarak
sejauh 3 meter antara kamera dan bola. Hasil tersebut
didapat dengan menggunakan multicore Intel Atom x5-
28300 Cherry Trail dengan kecepatan hingga 1,8 GHz dan
mempunyai RAM sebesar 2 Gh.

Berdasarkan ~ permasalahan  tersebut  penulis
bermaksud melakukan penelitian deteksi bola menggunakan
pemrosesan paralel dengan membagi proses dengan
memanfaatkan jumlah prosesor yang tersedia Dengan
harapan robot dapat mendeteksi bola dengan waktu yang
lebih singkat, sehingga tujuan robot dapat tercapai dengan
waktu yang lebih efisien.

2. Metode

A. Local Binary Pattern

Local Binary Patter  digunakan untuk
mendeskripsikan pola-pola tekstur lokal pada citra dengan
metode warna abu-abu. LBP membandingkan nilai biner
pada piksel terhadap nilai pusat pada citra dengan 8 nilai
piksel di sekelilingnya. perbandingan tersebut dilakukan
dengan cara mengurangi nilai piksel pada pusat citra
dengan nilai piksel di sekelilingnya. jika hasil yang
diperoleh lebih dari atau sama dengan 0 maka diberikan
nilai 1. Jika hasil yang diperoleh kurang dari 0 maka
diberikan nilai 0. Penyusunan delapan nilai biner tetangga
dilakukan searah jarum jam atau sebaliknya. Kemudian
dilakukan perubahan delapan nilai biner ke dalam nilai
desimal, tujuannya adalah untuk menggantikan nilai pada
pusat citra (Riska, et al., 2014).

B. Multi-Threading
Multi-threading adalah yang memungkin kan beberapa
sub proses dalam program dapat berjalan secara paralel.
Sebuah thread adalah bagian program yang dapat berjalan
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mandiri, sehingga dua atau dan lebih thread dapat berjalan
bersamaan, tanpa yang satu harus menunggu selesainya
yang lain.

Keuntungan menggunakan multi-threading
diantaranya responsif, berbagi sumber daya, utilisasi
arsitektur multiprosesor, dan ekonomis (Mulya &
Abdiansah, 2013).

C. Dekomposisi

Pembagian beban pekerjaan adalah hal utama dalam
algoritma paralel, karena tujuan utama komputsi paralel
adalah mempercepat proses dengan mengerjakan
permasalahan menggunakan sumber daya yang dimiliki
secara bersamaan. Berdasarkan objek yang dibagi,
dekomposisi dibagi menjadi dekomposisi data (domain) dan
dekomposisi ~ fungsi.  Dekomposisi  menyesuaikan
permasalahan yang dikerjakan, semisal untuk permasalahan
yang melibatkan pengulangan (iterasi) input data yang besar
di mana fungsi yang digunakan sulit untuk diparalelkan
maka dekomposisi data lebih baik digunakan. Untuk
menganalisa dan memahami secara menyeluruh sistem yang
besar, biasanya dibutuhkan waktu yang cukup lama oleh
karena itu digunakan dekomposisi data (Fatta, 2007).

3. Pembahasan

1. Pembuatan Thread

Dalam proses deteksi secara paralel terdapat lima
thread, empat thread memliki tugas yang sama yaitu,
bertugas dalam proses deteksi secara paralel dan satu thread
bertugas menyatukan (komposisi) hasil deteksi dari proses
deteksi yang dilakukan sebelumnya oleh empat thread yang
lain.

2. Dekomposisi Data

Data gambar yang diterima dari kamera kemudian
dipecah dan dikirim ke masing-masing thread dengan
ukuran yang sama antara satu dan yang lain. Dalam hal ini
pembagian dilakukan berdasarkan jumlah piksel, jumlah
piksel yang diterima dari kamera adalah 320 x 240 sehingga
masing-masing thread mendapat bagian 160 x 120 piksel.

} Dekomposisi Data

Gambar Kamera

Gambar 1 Dekomposisi data

Setelah data dibagi pada masing-masing thread
kemudian setiap thread melakukan proses deteksi bola.
Proses tersebut terdiri dari filter warna, image enhancement,
scanning area hijau, dan proses deteksi menggunakan file
xml secara bersamaan.

Kemudian dilakukan proses komposisi data yaitu
menyatukan hasil dari proses deteksi dari keempat thread
sebelumnya dan tahap terakhir dilakukan confidence scoring

yaitu untuk menentukan titik kordinat x,y dimana posisi bola
berada.
4. Hasil
A. Dekomposisi Data
Citra gambar yang diterima dari kamera secara utuh
kemudian dilakukan proses dekomposisi data dengan
membagi data menjadi empat bagian. Pembagian ini
dilakukan berdasarkan piksel yang dimiliki

Gambar 2 Dekomposisi data (2)

Empat bagian dari citra gambar kemudian dikirim ke
masing-masing thread yang bertugas untuk melakukan
proses deteksi bola. Ukuran piksel yang diproses yaitu 160
x 120 piksel.

Gambar 3 Dekomposisi data (3)

B. Scanning Area Hijau

Scanning yang dilakukan untuk mengeliminasi area
hijau dilakukan dengan cara memeriksa antar piksel. Pada
thread pertama dan kedua scanning piksel dilakukan dari
piksel yang berada di atas menuju piksel yang berada di
bawah, sedangkan pada thread ketiga dan keempat
scanning dilakukan dari piksel yang berada di bawah
menuju piksel yang berada di atas.

Gambar 4 Scanning area hijau

C. Prebandingan Waktu Eksekusi
Pengujian waktu eksekusi proses deteksi bola secara
paralel dan serial dilakukan di ruangan yang sama dengan
pencahayaan yang merata dan waktu yang sama.
Pengujian ini dilakukan dua kali yaitu membandingkan
antara pemrosesan paralel dan serial dengan mengaktifkan
fungsi deteksi bola dan tidak mengaktifkan fungsi deteksi

bola.
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1. Perbandingan waktu dengan mengaktifkan fungsi
deteksi bola.
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Gambar 5 Grafik Perbandingan Waktu Eksekusi Proses

2. Perbandingan waktu tanpa mengaktifkan fungsi
deteksi bola
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Gambar 6 Grafik Perbandingan Waktu Eksekusi Proses (2)

5. Kesimpulan dan Saran

Dari beberapa percobaan didapatkan hasil strategi deteksi
bola dengan mengaktifkan fungsi deteksi bola mendapat
nilai speedup sebesar 1,16 dan nilai efisiensi sebesar
29%. Sedangkan strategi deteksi bola tanpa
mengaktifkan fungsi deteksi bola mendapat nilai speedup
sebesar 1,15 dan nilai efisiensi sebesar 28,72%.

Hasil yang didapat dari beberapa percobaan tidak terlalu
meningkatkan percepatan yang signifikan, untuk
mendapatkan  hasil yang lebih baik sebaiknya
menggunakan dekomposisi fungsi.
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