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ABSTRAK : Permasalahan Lalu lintas dalam hal ini kepadatan kendaraan yang terjadi diruas-ruas jalan khususnya dikota-kota besar menimbulkan masalah-masalah baru yang dialami oleh para pengguna jalan khususnya dan para penduduk disekitar jalan pada umumnya, seperti meningkatnya kadar polusi udara, tingkat kejenuhan(stress) para pengguna jalan akibat sering terjadinya kemacetan lalu lintas dan permasalahan lainnya yang mungkin terjadi yang disebabkan oleh kepadatan kendaraan yang terus meningkat, dan pada akhirnya menimbulkan kemacetan. Dengan kecanggihan teknologi komputer saat ini permasalahan diatas dapat diatasi dengan membuat suatu sistem yang bisa memperediksikan kepadatan kendaraan diruas-ruas jalan tertentu dengan harapan bahwa sistem ini dapat membantu aparat jalan dalam hal ini polisi lalu lintas untuk mempersiapkan kemungkinan jalan alternatif yang bisa digunakan oleh para pengguna jalan  sehingga kemacetan yang mungkin timbul bisa diatasi dengan segera. Dari permasalahan diatas maka penulis mencoba membuat simulasi sistem yang dapat memprediksikan jumlah kendaraan yang lewat dengan variabel-variabel masukan sebagai berikut :level kebisingan pada suatu jalan, lebar jalan, dan faktor koreksi yang difungsikan sebagai faktor penala agar diperoleh hasil prediksi yang mendekati dengan hasil sebenarnya.

1. PENDAHULUAN
Dari banyak penelitian yang telah ada sebelumnya, menyatakan bahwa pengukuran tingkat kebisingan lalu lintas memiliki korelasi yang baik dengan jumlah kendaraan yang melewati suatu jalan, yakni dapat dilihat dari hubungan yang cukup linear antara kedua variabel (yaitu kebisingan lalu lintas dan jumlah kendaraan). Dari penelitian-penelitian tersebut juga diketahui bahwa terdapat variabel-variabel yang mempengaruhi tingkat kebisingan tersebut, diantaranya adalah : volume lalu lintas, kecepatan kendaraan, lebar jalan, jenis kendaraan, dan adanya benda-benda disekitar jalan yang dapat meredam atau memantulkan bunyi. 

Dalam skripsi ini penulis membuat suatu simulasi sistem yang diharapkan dapat memprediksikan kepadatan atau jumlah kendaraan yang lewat berdasarkan tingkat kebisingan lalu lintas yang bertujuan untuk memberikan suatu masukan guna menganalisis keefisienan jalan yang telah dibuat dan sebagai acuan untuk merancang jalur jalan untuk mengurangi kemacetan khususnya jalan-jalan yang ada dikota besar dengan cara memberikan gambaran sederhana tentang jalur jalan yang berpotensi mengalami kemacetan. Penggunaan teknik logika Fuzzy telah cukup meluas penggunaannya pada berbagai macam aplikasi mulai dari consumer electronics, robotics, kendali industri, dan lain-lain. Tehnik Logika Fuzzy sangat cocok digunakan pada sistem yang dalam pemrosesannya banyak melibatkan aturan  (rule based). Sistem logika Fuzzy biasanya memiliki sifat fault tolerant serta mengakomodasi ketidak presisian dalam proses akuisisi data.
2. LOGIKA FUZZY

Logika Fuzzy adalah suatu metode yang mengadopsi penilaian yang dilakukan manusia terhadap suatu kebenaran. Pada kebanyakan sistem digital kebenaran dinilai BENAR atau SALAH (0 atau 1). Padahal dalam penilaian manusia terdapat suatu kebimbangan antara benar dan salah. Sistem-sistem yang menggunakan logika fuzzy ini memperhitungkan kebimbangan nilai benar dan salah sehingga membuat sistem menjadi lebih baik. Secara umum pemrosesan Logika fuzzy mempunyai 3 tahapan utama yaitu : proses fusifikasi, evaluasi kaidah, dan defusifikasi. Pada sistem ini digunakan Fuzzy Inference Sistem untuk membuat simulasi prediksi kepadatan kendaraan, Berikut gambaran umum tentang sistem fuzzy yang digunakan :
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Gambar 1. Gambaran umum Fuzzy Inference System
3. DESKRIPSI SISTEM

Simulasi sistem yang dibuat menggunakan Fuzzy Inference System dengan metode SUGENO dan untuk Defusifikasi menggunakan metode COG (Center Of Gravity) atau Centroid Method. Untuk mendapatkan Output Sistem prediksi kepadatan kendaraan menggunakan Metode SUGENO diperlukan beberapa tahapan, yaitu :

3.1 Pembentukan Himpunan Fuzzy

Pada Metode Mamdani, baik variabel input maupun variabel Output dibagi menjadi satu atau lebih himpunan Fuzzy begitu juga dengan Metode Sugeno. Dalam kasus ini Variabel inputnya adalah sebagai berikut :

1. Variabel Level Kebisingan mempunyai 3 himpunan Fuzzy yaitu “LOW”, “MEDIUM”, “HIGH”.

2. Variabel Lebar jalan mempunyai 3 himpunana fuzzy yaitu “NARROW”, “MEDIUM”, “WIDE”. 

3. Variabel Faktor Koreksi mempuntyai 3 himpunan Fuzzy yaitu “LOW”, “MEDIUM”, “HIGH”.
3.2 Pembentukan Fungsi keanggotaan (Membership Function)

Pembentukan fungsi keanggotaan menggunakan Fungsi kurva Segitiga yang pada dasarnya gabungan antara 2 garis (linear).
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Gambar 2 Fungsi Keanggotaan Kurva Segitiga

3.3 Aplikasi Fungsi Implikasi (Aturan)

Pada metode ini, fungsi implikasi yang digunakan adalah Min. Contoh :

[R1]  
IF level_kebisingan='LOW' AND lebar_jalan=’NARROW’  THEN prediksi='LOW'

predikat1=min(µkebLOW[5], µlebarNARROW[4])

predikat1=min(0.25,.04)

predikat1=0.25

dst,

3.4 Komposisi Aturan

Apabila sistem terdiri dari beberapa aturan, maka inferensi diperoleh dari kumpulan dan korelasi antar aturan. Ada 3 metode yang digunakan dalam melakukan inferensi sistem fuzzy, yaitu: max, additive dan probabilistik OR (probor), tetapi dalam kasus ini metode yang digunakan adalah metode additive. Solusi himpunan fuzzy diperoleh dengan cara melakukan bounded-sum terhadap semua output daerah fuzzy.Secara umun dituliskan :

µsf[xi] = min(1, µsf[xi] + µkf[xi])

dengan :

µsf[xi] = nilai keanggotaan solusi fuzzy sampai aturan ke-i

µkf[xi]=nilaikeanggotankonsekuen fuzzy sampai aturan ke-i
3.5 Penegasan (Defuzzy)

Ada beberapa metode defuzzy yang bisa dipakai pada komposisi aturan yang akan digunakan, antara lain : metode Centroid (Composite Moment), metode bisektor, metode Mean Of Maximum (MOM), metode Largest Of Maximum (LOM), dan metode Smallest Of Maximum (SOM),  dalam kasus ini metode yang digunakan adalah metode Center of Gravity (COG) atau Centroid Method. 

Fuzzy Output yang berupa µ dipotongkan ke grafik = Lamda Cut (λ – Cut). Lamda Cut digunakan untuk membatasi maximum kebenaran dari himpunan fuzzy / µ. Untuk setiap µA berlaku µ(x) = minA(µ(x), λ – CutA).


 b


 ∫ µ(x) x dx
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4. FLOWCHART SIMULASI SISTEM PREDIKSI

Dibawah ini dapat dilihat gambaran secara umum tentang sistem simulasi fuzzy yang dirancang.
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Gambar 3. Flowchart Program utama
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Gambar 4 Tampilan awal aplikasi, berupa jendela utama sebagai induk dari

jendela lainnya
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Gambar 5  proses simulasi yang sedang berjalan
5. PENGUJIAN

Data Hasil Percobaan dengan input data  :

Tabel 4.7 Hasil Percobaan
	No
	Level Kebisingan
	Lebar Jalan
	Faktor Koreksi
	Prediksi

	1
	61
	8
	50
	36

	2
	61
	10
	50
	37

	3
	61
	12
	50
	38

	4
	50
	8
	65
	8

	5
	50
	10
	65
	10

	6
	50
	12
	65
	12

	7
	69
	8
	55
	42

	8
	69
	10
	55
	46

	9
	69
	12
	55
	56


Kesimpulan dari data diatas sebagai berikut :

1. Untuk Kebisingan = 61 db, lebar jalan = 8 m dan faktor koreksi = 50% didapatkan prediksi kendaraan = 36 buah kendaraaan.

2. Untuk Kebisingan = 61 db, lebar jalan = 10 m dan faktor koreksi = 50% didapatkan prediksi kendaraan = 37 buah kendaraaan.

3. Untuk Kebisingan = 61 db, lebar jalan = 12 m dan faktor koreksi = 50% didapatkan prediksi kendaraan = 38 buah kendaraaan.

4. Untuk Kebisingan = 50 db, lebar jalan = 8 m dan faktor koreksi = 65% didapatkan prediksi kendaraan = 8 buah kendaraaan.

5. Untuk Kebisingan = 50 db, lebar jalan = 10 m dan faktor koreksi = 65% didapatkan prediksi kendaraan = 10 buah kendaraaan.

6. Untuk Kebisingan = 50 db, lebar jalan = 12 m dan faktor koreksi = 65% didapatkan prediksi kendaraan = 12 buah kendaraaan.

7. Untuk Kebisingan = 69 db, lebar jalan = 8 m dan faktor koreksi = 55% didapatkan prediksi kendaraan = 42  buah kendaraaan

8. Untuk Kebisingan = 69 db, lebar jalan = 10 m dan faktor koreksi = 55% didapatkan prediksi kendaraan = 46 buah kendaraaan

9. Untuk Kebisingan = 69 db, lebar jalan = 12 m dan faktor koreksi = 55% didapatkan prediksi kendaraan = 56 buah kendaraaan

6. KESIMPULAN

Setelah melakukan penelitian dalam tugas akhir ini, maka dapat diambil beberapa kesimpulan sebagai berikut :
1. Sistem prediksi fuzzy yang telah dibuat mampu mensimulasikan level kebisingan yang diambil secara acak dengan batasan tertentu.

2. Sistem prediksi fuzzy yang telah dibuat mampu memprediksikan kepadatan dan jumlah kendaraan bermotor yang lewat

3. Dari sistem prediksi fuzzy yang telah dibuat tidak dapat diketahui seberapa besar kesalahan prediksi yang dihasilkan karena tidak adanya data pembanding.
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