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Abstrak- Pada sistem pengawasan sering diterapkan sistem 

video surveillance. Salah satu aplikasi dari sistem video 

surveillance adalah deteksi keberadaan asap. Sistem video 

surveillance ini sangat cocok diterapkan di ruangan terbuka 

maupun tertutup. Penelitian sebelumnya memerlukan 

dimensi vektor fitur besar sehingga kurang sesuai untuk 

aplikasi real-time. Penelitian ini mengukur penurunan 

panjang vektor fitur dari suatu algoritma deteksi asap 

berbasis histogram Local Binary Pattern (LBP) dan Local 

Binary Pattern Variance (LBPV). Penelitian ini menggunakan 

urutan histogram piramida. Sebuah citra akan 

didekomposisikan dalam tiga level. Setiap level akan 

dihitung nilai LBP dan LBPV, sehinggga menghasilkan 2 

buah piramida LBP dan LBPV.  Setiap level piramida LBP 

dan LBPV akan dihitung nilai histogram dengan 

menggunakan kuantisasi 32 bin. Dengan menggunakan 

kuantisasi 32 bin menunjukkan bahwa vektor fitur yang 

dihasilkan lebih kecil, dengan nilai threshold 0,1 dari 

Euclidien Distance dapat membedakan citra yang tidak 

berasap dan citra asap. 

    

Kata Kunci-  Vektor Fitur, Histogram Piramida, Euclidien 

Distance , LBP, LBPV 

 
I.    PENDAHULUAN 

Sistem video surveillance saat ini sudah banyak 

diterapkan ke berbagai bidang aplikasi. Video surveillance 

banyak digunakan di tempat-tempat strategis dan di tempat 

umum lainnya. Video surveillance berguna untuk 

memonitoring kejadian-kejadian, sehingga memudahkan 

daalam sistem pengawasan. Salah satu bidang sistem video 

surveillance yaitu deteksi asap. Deteksi asap bermanfaat 

untuk mengetahui adanya asap lebih awal sehingga dapat 

mencegah terjadinya bencana kebakaran yang dapat 

merusakkan kehidupan dan sistem ekologi. 

Cara tradisional untuk mendeteksi asap adalah dengan 

melihat secara langsung adanya asap atau dengan 

penciuman.  Namun cara ini tidak efektif karena harus 

dilihat secara langsung. Untuk itu di perlukan suatu sistem 

otomatis yang bisa mendeteksi asap. Teknik video 

surveillance merupakan salah satu cara untuk mendeteksi 

asap yang dianggap efektif, karena tidak dipengaruhi oleh 

angin yang dapat merubah pergerakan asap.  Selain itu 

juga mudah untuk mendeteksi asap di ruangan terbuka dan 

luas maupun di ruangan tertutup [1].  

Penelitian otomatisasi deteksi asap telah banyak 

dilakukan. Pada penelitian tentang analisis dan segmentasi 

besar/tingkat piksel dari citra-citra yang ditutupi asap 

untuk mendeteksi kebakaran hutan secara otomatis variasi 

yang terdapat dalam warna asap, pencahayaan lingkungan, 

kondisi atmosfer dan kualitas gambar yang rendah 

diruangan terbuka membuat deteksi asap menjadi suatu 

masalah yang kompleks. Penelitian [2] mencoba 

menemukan kombinasi yang effisien antara bidang warna 

dengan algoritma segmentasi asap yang berbasis pada 

besar/tingkat piksel [2]. 

Penelitian lainnya menjelaskan deteksi api dan asap 

dengan pengolahan citra yang sudah tersedia. Model yang 

digunakan berbeda untuk warna api dan warna asap. 

Model warna di ekstrak dengan analisis statis dari sampel 

yang diambil dari berbagai jenis video dan gambar. Model 

yang diekstrak dapat digunakan secara lengkap untuk 

sistem deteksi api dan asap dengan menggabungkan 

informasi warna dan analisis gerak [3]. 

Selanjutnya pada penelitian lainnya diasumsikan 

kamera memonitor keadaan statis. Karena asap berbentuk 

semi transparan, tepi frame gambar kehilangan ketajaman 

dan menyebabkan penurunan frekuensi konten gambar. 

Untuk menentukan keberadaan asap pada citra/video yang 

tertangkap kamera, latar dari “scane” diprediksi dan 

penurunan energi frekuensi dipantau menggunakan 

transformasi wavelet spasial dari citra real (yang 

mengandung asap dan citra asap [4]. 

Beberapa metode yang mengusulkan untuk 

mengekstrak fitur statistik citra asap. Penelitian [5]  

menggunakan metode tranformasi wavelet pada sebuah 

citra membangun sebuah model pohon hidden markov 

untuk mengekstrak tektur asap. Penelitian [6] 

mengusulkan metode dengan menggunakan  matrik Co-
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occurrence untuk mendeteksi asap. Penelitian [7]  

menggunakan metode kombinasi bentuk asap yang tidak 

teratur  dengan fitur warna.  

Penelitian [1] mengusulkan metode deteksi asap 

menggunakan serangkaian histogram dari piramida-

piramida Gaussian. Metodenya terdiri dari 4 langkah yaitu:  

 Analisis multi skala, dengan membangun piramida 

tingkat 3.  

 Menghitung LBP (Local Binary Pattern) dari setiap 

level citra piramida, yang tidak peka terhadap rotasi 

gambar dan kondisi pencahayaan. Setiap level citra  

piramida akan diekstrak dengan menggunakan 

uniform pattern, rotation  invariance pattern dan 

rotation invariance uniform pattern untuk 

membangun sebuah piramida  LBP. 

 Hitung dari setiap level citra local binary pattern 

berdasarkan varian dengan pattern yang sama 

dibangun sebuah piramida LBPV.  

 Menghitung histogram Piramida LBP dan LBPV 

dan semua histogram digabungkan ke vektor fitur.   

Dalam penelitian terdahulu [1] metode deteksi asap 

memerlukan dimensi fitur vektor yang besar sebanyak 210 

dimensi sehingga membutuhkan kalkulasi yang besar. 

Oleh karena itu penelitian ini mencoba kombinasi fitur 

yang berbeda dari penelitian terdahulu sehingga dapat 

menurunkan nilai vektor fitur, dan dapat dengan 

mengkuantisasikan histogram menjadi 32 (tiga puluh dua) 

bin akan memperkecil vektor fitur untuk mendeteksi asap. 

Sehingga  dengan  vektor fitur yang lebih kecil akan 

menghasilkan informasi yang sama  seperti yang telah 

dilakukan oleh peneliti [1]. Selain itu juga dengan 

menggunakan Euclidien Distance akan dapat 

membedakan citra yang berasap  dan citra yang tidak 

berasap. 

 

II    TINJAUAN PUSTAKA 

A.   Image Pyramid (Piramida Citra) 

Struktur representasi citra yang lebih dari satu resolusi, 

yang sederhana secara konseptual, tetapi cukup powerful 

adalah “piramida citra”[8].  Piramida awalnya dirancang 

untuk visi mesin dan aplikasi kompresi gambar.  Piramida 

citra adalah sekumpulan gambar yang mengalami 

penurunan resolusi yang disusun dalam bentuk piramida. 

Dasar sebuah piramida mengandung resolusi gambar yang 

tinggi sebelum mengalami pemrosesan. Sedangkan 

puncak piramida mengandung perkiraan resolusi gambar 

yang rendah.  Gambar 1 merupakan image piramida 

sebuah citra. 

 

 

 

Gambar 1. Image Pyramid [8] 

 

B.  Local Binary Pattern 

Operator local binary pattern diperkenalkan oleh Timo 

Ojala  [9]. Versi asli dari local binary pattern bekerja 

dalam sebuah blok  3 × 3  piksel sebuah citra.  Pada piksel 

tengah (pusat) threshold dengan  nilai dari piksel tetangga 

akan menghasilkan sebuah angka binary. Secara 

sederhana, Local Binary Pattern adalah sebuah kode biner 

yang menggambarkan pola tekstur lokal.  

Setiap piksel memiliki nilai hasil grayscale, kemudian 

dilakukan threshold berpusat pada titik tengah. Piksel yang 

memiliki  nilai sama atau lebih dibandingkan dengan titik 

tengah diberi nilai 1 selain itu diberi nilai 0. Semua hasil 

threshold digabungkan akan menghasilkan nilai 8 bit. 

Operator pada  LBP memiliki label yang ditandai dengan 

P dan R. P mewakili jumlah piksel tetangga yang 

digunakan dalam komputasi sementara R adalah radius 

antara piksel titik pusat dan piksel tetangga. 

Inisial label untuk piksel tengah (pusat) dengan : 

    𝐿𝐵𝑃𝑃,𝑅 =  ∑  𝑠(g𝑝 − g𝑐)2𝑃𝑃−1
𝑃=0   (1) 
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                      s(𝑥) =  {
1,       𝑥 ≥ 0
0,        𝑥 < 0

    (2) 

 

dimana: 

g𝑐  = nilai grayscale untuk titik pusat piksel 

g𝑝  = nilai dari piksel tetangga 

P  = jumlah piksel tetangga 

R = jarak radius dari tetangga yang dihitung dengan 

menggunakan   Euclidien Distance  antara piksel 

tengah dan piksel tetangga 

 

C.  Local Binary Pattern Variance (LBPV) 

Biasanya, frekuensi tekstur region yang tinggi akan 

mempunyai variance yang lebih tinggi dan variance-

variance tersebut lebih berkontribusi terhadap perbedaan 

tekstur suatu citra. Oleh karena itu, variance 𝑉𝐴𝑅𝑃,𝑅 dapat 

digunakan sebagai bobot yang dapat beradaptasi untuk 

mengatur kontribusi nilai LBP pada   perhitungan 

histogram melakukan joint distribution pola LBP dengan 

kontras lokal sebagai descriptor tekstur bernama LBPV. 

LBPV dimaksudkan menjadi sebuah descriptor tekstur 

yang bisa menginformasikan pola tekstur dan kontras [10].  

Histogram LBPV dihitung menggunakan formula sebagai 

berikut: 

  LBPVP,R(k)= ∑ ∑   w(LBPP,R(i,j),k), k∈[0,K]M
j=1

N
i=1   (3) 

Dengan 

  w (
LBPP,R(i,j),k

) = {  

VARP,R(i,j),  LBPP,R(i,j)=k

0,                   s

selainnya

    (4) 

 

   𝑉𝐴𝑅𝑃,𝑅 =
1

𝑃
∑ (gi − gc)2i𝑝−1

𝑖=0
  (5) 

 

dimana: 

N, M =  ukuran citra 

i, j     =  nilai piksel 

k       =  nilai pola LPB maksimum 

w      =  bobot (weight) 

P       =  jumlah piksel tetangga 

R      =  jarak radius tetangga 

 

D.  Jarak Euclidien  (Euclidien Distance) 

 

Kemiripan antara dua buah fitur dapat di hitung dengan 

jarak, salah satunya dengan jarak Euclidien. Jarak 

Euclidien adalah formulasi untuk menghitung nilai jarak 

dari dua fitur. Ruang Euclidien merupakan ruang dengan 

dimensi terbatas yang bernilai real. Euclidien Distance 

digunakan untuk mengklarifikasi atau mengidentifikasi 

suatu nilai fitur masukan dengan nilai fitur yang telah 

tersimpan dalam database. Notasi Euclidien Distance 

terdapat di persamaan (6)  

 

𝑑𝑥,𝑦 =  √∑ (𝑥𝑛 − 𝑦𝑛)2
𝑛       (6) 

dapat dijabarkan menjadi: 

𝑑𝑥,𝑦 = √(𝑥1 − 𝑦1)2 + (𝑥2 − 𝑦2)2 + ⋯ + (𝑥𝑛 − 𝑦𝑛)2
         

 

(7) 

 

Keterangan: 

𝑑𝑥,𝑦  = Euclidean Distance 

x       = nilai fitur masukan 

y       = nilai fitur pada basis data 

n       =  jumlah nilai pada fitur 

 

III.   METODE PENELITIAN  

 

A.  Alur Penelitian 

Tahapan dan metode penelitian yang dilakukan pada 

penelitian ini diperlihatkan pada gambar 2.  

 

 

Gambar 2  Alur penelitian 

 

Survey kebutuhan data dan metode merupakan langkah 

awal dalam proses persiapan penelitian ini. Pada tahap ini 

mengumpulkan dan mempelajari teori-teori pendukung 

dari buku-buku, jurnal dan referensi lainnya yang 

berkaitan dengan penelitian ini, serta persiapan perangkat 

lunak yang diperlukan dalam penelitian ini. 

Selanjutnya dilakukan pengumpulan data yang berupa 

video dan citra yang berasal dari basis data [1] dan sumber 

lainnya yang berhubungan dengan deteksi asap. Selain itu 

juga citra di peroleh dengan mengekstrak video dengan 

mengggunakan aplikasi total video player, sehingga 

menghasil kan citra. 

Tahap berikutnya merancang kembali terhadap metode 

LBP dan LBPV.  Pada tahap awal akan menghitung nilai 

setiap level LBP dan LBPV beserta nilai histogram. 

Sehingga menghasilkan 2 buah piramida yaitu piramida 

LBP dan LBPV. Setelah terbentuk piramida LBP dan 



KITEKTRO: Jurnal Online Teknik Elektro  e-ISSN: 2252-7036 
  Vol.2 No.3 2017: 31-41 

 

Vol.2 No.3 2017 34 @2017 kitektro 

 

LBPV akan di kuantisasikan kedalam bentuk 32 bin. Nilai 

histogram dari setiap level piramida LBP dan LBPV akan 

digabungkan untuk mendapatkan jumlah vektor fitur. 

 

B.  Prosedur pengujian 

Diagram prosedur pengujian dapat dilihat pada gambar 

3 berikut ini.  

 

                       

 
 

Gambar 3  Diagram prosedur pengujian 

Penelitian ini  menggunakan metode urutan piramida 

untuk mendeteksi asap citra video. Pada proses awal 

penelitian, citra yang diinput berupa citra yang berasal dari 

database [1] dan  beberapa  sumber yang lainnya. Sebuah 

citra didekomposisi kedalam 3 level yang akan 

menghasilkan sub citra I0, I1 dan I2.  Dari tiap level 

piramida akan dihitung nilai LBP dan  LBPV untuk dapat 

menghasilkan dua buah piramida LBP dan LBPV. Tahap 

berikutnya akan menghitung nilai histogram piramida LBP 

dan LBPV yang terdiri dari 3 level yaitu level 0, level 1 dan 

level 2. 

Setelah dihitung histogram piramida LBP dan 

histogram piramida LBPV, kemudian akan dilakukan 

tahapan penggabungan dari setiap levelnya. Sehingga 

menghasilkan sebuah histogram gabungan yang terdiri 

dari H_LBP_0, H_LBPV_0, H_LBP_1, H_LBPV_1, 

H_LBP_2, H_LBPV_2.  Tujuan dilakukan penggabungan 

ke 3 level dari histogram piramida LBP dan histogram 

piramida LBPV  dijadikan tolok ukur untuk mendapatkan 

vektor fitur.  

Selanjutnya dilakukan pengukuran kemiripan setelah 

didapat nilai histogram dari setiap level piramida LBP dan 

LBPV.  Tahapan pengukuran kemiripan dengan 

mencocokkan fitur citra masukan dengan fitur citra  di 

basis data dengan menggunakan Euclidean Distance 

seperti pada persamaan (6). Tujuan dilakukan pengukuran  

jarak Euclidean  untuk mengetahui perbedaan citra tidak 

berasap dengan citra yang berasap. 

Pada tahap awal akan menghitung jarak Euclidean 

untuk 1 level piramida histogram LBP dan LBPV. Yang 

terdiri dari level 0, level 1 dan level 2. Selanjutnya akan 

menghitung jarak  Euclidean gabungan 2 level piramida 

histogram LBP dan LBPV  yaitu level 1 dan level 2. Tahap 

akhir akan menghitung jarak  Euclidean  untuk gabungan 

3 level piramida histogram LBP dan LBPV yaitu level 0, 

level 1 dan level 2. 

 
 

IV. HASIL DAN PEMBAHASAN 

 

Pada Gambar 4 merupakan contoh hasil pengujian 

yang dilakukan terhadap sebuah citra greyscale dengan 

metode piramida Gaussian. Citra level 0 atau level dasar 

piramida resolusi berukuran 360 × 540 piksel. 

Selanjutnya citra level 0  downsampling dengan lowpass 

Gaussian filtering. Filtering dilakukan domain spasial 

menggunakan 3 × 3   konvolusi kernel lowpass sehingga 

akan menghasilkan citra level 1 yang berukuran 180 ×
270 piksel.  Langkah berikutnya citra level 1 akan 

downsampling dengan lowpass Gaussian filter sehingga  

menghasilkan  citra level 2 yang berukuran 90 × 135 

piksel. 

Dari setiap level piramida akan dihitung nilai LBP dan 

LBPV sehingga menghasilkan 2 buah piramida yaitu 

piramida LBP dan LBPV. Tahap selanjutnya akan 

menghitung nilai histogram setiap level piramida  LBP dan 

LBPV yang terdiri dari 3 level yaitu H_LBP_0, 

H_LBPV_0, H_LBP_1, H_LBPV_1, H_LBP_2 dan 

H_LBPV_2. Nilai histogram yang digunakan dalam 

bentuk 32 bin. Setelah dihitung nilai histogram piramida 

LBP dan nilai histogram LBPV, kemudian akan dilakukan 

tahapan penggabungan setiap levelnya .  
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     (a)   LBP level 0  

 
 

(b)   LBPV  level 0 

 
 

 

 
 

 

(c)   LBP level 1 (d)   LBPV  level 1 

 

 

 

 
 

 

(e)   LBP level 2 (f)   LBPV  level 2 

 

                                            
Gambar 4 Dataset piramida LBP dan LBPV dalam bentuk 32 bin 

 

Tujuan penggabungan ke 3 level nilai histogram LBP 

dan nilai histogram LBPV untuk dijadikan tolok ukur  

mendapatkan vektor fitur. Vektor fitur yang dihasilkan 

dari H_LBP_0, H_LBPV_0, H_LBP_1,  H_LBPV_1, 

H_LBP_2 dan H_LBPV_2 yaitu 192 dimensi. Dimana 

setiap level H_LBP_0, H_LBP_1 dan H_LBP_2  bernilai 

32, 32 dan 32. Nilai setiap level H_LBPV_0, H_LBPV_1 

dan H_LBPV_2 yaitu 32, 32 dan 32. Sehingga jumlah 

vektor fitur gabungan 192 dimensi. Contoh dataset 

piramida LBP dan LBPV beserta histogramnya untuk citra 

berasap dalam bentuk 32 bin dapat dilihat pada gambar 4. 
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Euclidien Distance merupakan metode yang digunakan 

untuk mengukur nilai kemiripan antara fitur masukan 

dengan semua fitur yang ada dalam basis data. Satu persatu 

citra pada fitur masukan akan dihitung Euclidien Distance 

dengan citra yang terdapat dalam basis data. Tujuan 

dilakukan pengukuran Euclidien Distance untuk 

mengetahui perbedaan citra tidak berasap dengan citra 

asap. Hasil perhitungan Euclidien Distance dibagi dalam 3 

tahap. Tabel 1 sampai dengan tabel 3 merupakan hasil 

perhitungan Euclidien Distance untuk setiap level.  Yang 

terdiri dari level 0, level 1 dan level 2. Tabel 4 merupakan 

hasil perhitungan Euclidien Distance untuk gabungan 2 

level  yaitu level 1 dan 2. Sedangkan tabel 5 hasil 

perhitungan Euclidien Distance gabungan 3 level yang 

terdiri dari level 0, level 1 dan level 2. Citra 5.1, 5.2 dan 

5.3 merupakan citra tanpa asap. Sedangkan citra 5.4, 5.5 

dan 5.6 merupakan citra yang berasap. Citra basis data 

merupakan semua citra yang berada dalam basis data. 

Sedangkan citra entri merupakan citra yang akan diukur 

Euclidien Distance dengan citra yang berada di dalam 

basis data. 

 

TABEL I 

HASIL PENGUJIAN EUCLIDIEN DISTANCE LEVEL 0 

  Citra Entri 

  Citra 5.1 Citra 5.2 Citra 5.3 Citra 5.4 Citra 5.5 Citra 5.6 

C
it

ra
 B

as
is

 D
at

a
 

Citra 5.1 0 0,05777 0,09315 0,87876 0,90309 0,97634 

Citra 5.2 0,05777 0 0,07044 0,88585 0,91047 0,98166 

Citra 5.3 0,09315 0,07044 0 0,90555 0,93089 1 

Citra 5.4 0,87876 0,88585 0,90555 0 0,04192 0,11397 

Citra 5.5 0,90309 0,91047 0,93089 0,04192 0 0,09802 

Citra 5.6 0,97634 0,98166 1 0,11397 0,09802 0 

 

 
TABEL II 

HASIL PENGUJIAN EUCLIDIEN DISTANCE LEVEL 1 

  Citra Entri 

  Citra 5.1 Citra 5.2 Citra 5.3 Citra 5.4 Citra 5.5 Citra 5.6 

C
it

ra
 B

as
is

 D
at

a
 

Citra 5.1 0 0,05777 0,09315 0,87876 0,90309 0,97634 

Citra 5.2 0,05777 0 0,07044 0,88585 0,91047 0,98166 

Citra 5.3 0,09315 0,07044 0 0,90555 0,93089 1 

Citra 5.4 0,87876 0,88585 0,90555 0 0,04192 0,11397 

Citra 5.5 0,90309 0,91047 0,93089 0,04192 0 0,09802 

Citra 5.6 0,97634 0,98166 1 0,11397 0,09802 0 
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TABEL III 

HASIL PENGUJIAN EUCLIDIEN DISTANCE LEVEL 2 

  Citra entri 

  Citra 5.1 Citra 5.2 Citra 5.3 Citra 5.4 Citra 5.5 Citra 5.6 
C

it
ra

 B
as

is
 D

at
a
 

Citra 5.1 0 0,05777 0,09315 0,87876 0,90309 0,97634 

Citra 5.2 0,05777 0 0,07044 0,88585 0,91047 0,98166 

Citra 5.3 0,09315 0,07044 0 0,90555 0,93089 1 

Citra 5.4 0,87876 0,88585 0,90555 0 0,04192 0,11397 

Citra 5.5 0,90309 0,91047 0,93089 0,04192 0 0,09802 

Citra 5.6 0,97634 0,98166 1 0,11397 0,09802 0 

 

 

 
TABEL IV 

HASIL PENGUJIAN EUCLIDIEN DISTANCE 2 LEVEL (Level 1 dan 2) 

  Citra entri 

  Citra 5.1 Citra 5.2 Citra 5.3 Citra 5.4 Citra 5.5 Citra 5.6 

C
it

ra
 B

as
is

 D
at

a
 

Citra 5.1 0 0,05824 0,09326 0,87897 0,90317 0,97628 

Citra 5.2 0,05824 0 0,07063 0,88627 0,91075 0,98172 

Citra 5.3 0,09326 0,07063 0 0,90585 0,93105 1 

Citra 5.4 0,87897 0,88627 0,90585 0 0,04271 0,11507 

Citra 5.5 0,90317 0,91075 0,93105 0,04271 0 0,09932 

Citra 5.6 0,97628 0,98172 1 0,11507 0,09932 0 

 

 
TABEL V 

HASIL PENGUJIAN EUCLIDIEN DISTANCE 3 LEVEL (Level 0, 1 dan 2) 

  Citra entri 

  Citra 5.1 Citra 5.2 Citra 5.3 Citra 5.4 Citra 5.5 Citra 5.6 

C
it

ra
 B

as
is

 D
at

a
 

Citra 5.1 0 0,05827 0,09327 0,87897 0,90317 0,97628 

Citra 5.2 0,05827 0 0,07064 0,88628 0,91077 0,98173 

Citra 5.3 0,09327 0,07064 0 0,90585 0,93106 1 

Citra 5.4 0,87897 0,88628 0,90585 0 0,04288 0,11507 

Citra 5.5 0,90317 0,91077 0,93106 0,04288 0 0,09937 

Citra 5.6 0,97628 0,98173 1 0,11517 0,09937 0 
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Dari hasil pengujian untuk setiap level yaitu level 0, 

level 1 dan level 2  yang terdapat pada tabel 1, tabel 2 dan 

tabel 3 menunjukkan bahwa hasil ketiga level sama. 

Dengan nilai threshold 0,1  pada tabel 1, tabel 2 dan tabel 

3 menunjukkan bahwa Euclidien Distance citra tanpa asap 

dengan citra tanpa asap  bernilai 0 dan saling mendekati. 

Jika dibandingkan Euclidien Distance tanpa asap dengan 

citra asap akan menghasilkan nilai Euclidien Distance 

yang lebih besar pada citra yang berasap. Tabel 4 

merupakan hasil pengujian gabungan 2 level yaitu level 1 

dan level 2.  Hasil pengujian gabungan 2 level 

menunjukkan Euclidien Distance gabungan 2 level lebih 

tinggi dibandingkan dengan 1 level. Nilai threshold 0,1 

Euclidien Distance citra tanpa asap dengan citra tanpa asap 

bernilai 0 dan saling mendekati. Sedangkan Euclidien 

Distance tanpa asap dengan citra berasap lebih besar nilai 

Euclidien Distance berasap. 

Tabel 5 menunjukkan hasi pengujian gabungan 3 level 

yaitu level 0, level 1 dan level 2. Hasil pengujian gabungan 

3 level lebih besar jika  dibandingkan dengan hasil 

pengujian gabungan 2 level dan 1 level. Hasil pengujian 

menunjukkan citra tanpa asap dengan citra tanpa asap 

bernilai 0 dan saling mendekati. Hasil pengujian citra 

tanpa asap dengan citra berasap menunjukkan lebih besar 

Euclidien Distance pada citra berasap. Euclidien Distance 

dengan menggunakan 32 bin menunjukkan bahwa nilai 

threshold dibawah 0,1 menunjukkan bahwa citra tersebut 

berasap. Sedangkan nilai threshold di atas 0,1 

menunjukkan bahwa citra tersebut berasap.  

 

V.  KESIMPULAN 

 

Hasil penelitian yang telah dilakukan menunjukkan 

bahwa dengan formulasi kombinasi vektor fitur dari 

piramida histogram LBP dan LBPV dengan 32 bin 

mendapatkan 192 dimensi untuk mendeteksi asap. 

Sedangkan pada penelitian terdahulu vektor fitur yang 

dihasilkan sebanyak 210 dimensi untuk mendeteksi asap.  

 Euclidien Distance digunakan untuk mengetahui  

perbedaan citra tanpa asap dengan citra yang mengandung 

asap. Pada tahap menghitung Euclidien Distance antara 

citra tidak berasap dengan citra yang mengandung asap, 

bahwa Euclidien Dsitance  dengan threshold dibawah 0.1 

menunjukkan bahwa citra tersebut tidak berasap. 

Sedangkan threshold menunjukkan diatas 0.1 citra 

tersebut merupakan citra asap. Semakin besar nilai  

Euclidien Distance maka menunjukkan semakin banyak 

asap yang terdapat dalam citra tersebut 
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