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ABSTRACT

The high population density in Indonesia has encouraged people to prefer private vehicles over public
transportation. This has caused significant traffic congestion To overcome this problem, it is necessary to
build or widen roads to reduce the congestion level. In this context, it is important to implement a vehicle
object detection system on the road. The main goal is to facilitate the recognition of objects in images and
help reduce traffic jams often due to excessive use of private vehicles. To answer this challenge, artificial
intelligence is the right solution with its ability to detect objects. In this research, the author developed an
object detection system using the YOLOvS method to identify various types of vehicles on the road. The
dataset was downloaded from the Roboflow website and includes vehicle categories such as motorbikes,
cars, trucks, and buses. As a result, the YOLOvS could recognize objects consistently and obtained a fairly
high accuracy value of 81%.

Keywords: Artificial intelligence; vehicle detection; YOLOvS

ABSTRAK

Di Indonesia, tingkat kepadatan penduduk yang sangat tinggi telah mendorong masyarakat untuk lebih
memilih menggunakan kendaraan pribadi daripada kendaraan umum. Hal ini telah menyebabkan terjadinya
kemacetan lalu lintas yang signifikan. Untuk mengatasi masalah tersebut, perlu dilakukan pembangunan
atau pelebaran jalan guna mengurangi tingkat kemacetan. Dalam konteks ini, penting untuk
mengimplementasikan sistem pendeteksian objek kendaraan di jalan raya. Tujuan utamanya adalah untuk
memfasilitasi pengenalan objek dalam gambar dan membantu mengurangi kemacetan yang sering terjadi
akibat penggunaan kendaraan pribadi yang berlebihan. Untuk menjawab tantangan ini, kecerdasan buatan
menjadi solusi yang tepat dengan kemampuannya dalam mendeteksi objek. Dalam penelitian ini, penulis
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mengembangkan sistem pendeteksi objek menggunakan metode YOLOVS untuk mengidentifikasi berbagai
jenis kendaraan yang ada di jalan raya. Dataset yang digunakan diunduh dari situs web Roboflow dan
mencakup kategori kendaraan seperti sepeda motor, mobil, truk, dan bus. Pada hasil penelitian
menggunakan YOLOVS5 yang dapat mengenali objek secara konsisten dengan diperoleh nilai akurasi yang
cukup tinggi dan memiliki nilai akurasi sebesar 81%.

Kata kunci: Deteksi Kendaraan; Kecerdasan Buatan; YOLOvS5

PENDAHULUAN

Di daerah perkotaan di Indonesia, jumlah kendaraan pribadi seperti mobil dan motor
tumbuh dengan sangat pesat karena masyarakat lebih memilih menggunakannya daripada
angkutan umum. Sayangnya, peningkatan jumlah kendaraan ini tidak sebanding dengan
pembangunan infrastruktur jalan yang memadai. Akibatnya, banyak jalan dan kendaraan yang
rusak serta menyebabkan kemacetan lalu lintas yang merugikan masyarakat. Oleh sebab itu,
pemerintah perlu membangun atau memperlebar jalan untuk mengurangi tingkat kemacetan yang
terjadi saat ini.

Seiring dengan perkembangan riset mengenai kecerdasan buatan khususnya pada bidang
pendeteksian objek, teknologi ini mampu membantu kita melakukan pengenalan objek pada
suatu gambar. Pendeteksian objek merupakan salah satu cabang ilmu dari computer vision.
Computer vision sendiri adalah suatu disiplin ilmu yang mempelajari cara agar komputer dapat
menganalisis dan memahami objek yang ada di dalam gambar [1].

Dalam pendeteksian objek secara real-time, kecepatan sangatlah penting. Hal ini
dikarenakan, berbeda dengan gambar diam, video mengolah lebih dari 24 frame per detik. Jika
proses pendeteksian objek terlalu lambat, maka video yang dihasilkan akan kurang baik karena
mengalami penundaan pada setiap frame sehingga video menjadi tidak lancar atau patah-patah
[2]. Dengan kata lain, kecepatan pendeteksian objek harus sesuai agar video hasil deteksi objek
tetap lancar dan sesuai dengan frame rate aslinya.

Pada penelitian ini, menggunakan metode pendeteksi objek yang mampu bekerja secara
real time, yaitu You Only Look One (YOLO). YOLO merupakan sistem pendeteksian objek
terbaru yang berfungsi secara real time. YOLO mengimplementasikan satu jaringan saraf tunggal
untuk melakukan deteksi dan klasifikasi objek. Metode ini memprediksi kotak pembatas objek
beserta peluang kelas objek tersebut secara langsung. Dengan kata lain, YOLO dapat sekaligus
melakukan deteksi lokasi objek dan mengklasifikasikan jenis objek pada gambar.

Penerapan metode YOLO pada sebuah sistem pendeteksian objek mampu membantu
mengklasifikasikan berbagai jenis kendaraan yang lewat di jalan raya secara real-time pada video
rekaman [3]. Dengan kata lain, metode YOLO memungkinkan sistem tersebut mendeteksi dan
mengelompokkan setiap kendaraan, seperti mobil, motor, truk, yang tertangkap kamera dalam
video jalanan secara langsung dan cepat.

METODE

Pada subbab ini, Penulis akan membahas tentang metode yang digunakan untuk
mendeteksi objek kendaraan sebagai berikut.

YOLOVS

YOLO merupakan suatu jaringan yang digunakan untuk deteksi objek, dan YOLOv5
merupakan versi terkini yang merupakan pengembangan dari metode YOLO [4]. Tugas dari
pendeteksian objek adalah untuk mengidentifikasi lokasi objek pada sebuah gambar atau citra,
serta mengklasifikasikan jenis objek yang ada. Secara sederhana, pada saat diberikan gambar
atau citra sebagai input, metode ini membuat vektor kotak pembatas dan melakukan prediksi
kelas objek dalam output-nya [5].
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Google Colab

Google Colaboratory, umumnya dikenal sebagai "Google Colab" atau secara sederhana
"Colab", merupakan suatu proyek penelitian yang bertujuan untuk menciptakan prototipe model
pembelajaran mesin dengan memanfaatkan opsi perangkat keras yang powerful seperti GPU dan
TPU. Colab menyediakan lingkungan Jupyter Notebook tanpa server untuk pengembangan
interaktif. Colab dapat digunakan secara gratis, serupa dengan produk G Suite lainnya [6]. Ini
merupakan lingkungan pemrograman Python dengan format "notebook" yang menyerupai
Jupyter notebook. Dengan kata lain, Google Colab memberikan akses kepada pengguna untuk
menggunakan sumber daya komputasi secara gratis, seolah-olah sedang meminjam komputer
melalui platform Google.

Roboflow

Roboflow merupakan platform yang secara khusus dirancang untuk membantu para
insinyur kecerdasan buatan (Al engineer) dalam mengelola dataset untuk proyek computer vision.
Platform ini menawarkan layanan yang mendukung pengembang computer vision dalam
menjalankan proyek mereka dengan efisien. Langkah pertama yang dilakukan adalah
mengunggah dataset ke platform Roboflow. Data tersebut kemudian diorganisasi agar lebih
mudah untuk dianotasi atau diberi bounding box. Setelah itu, data tersebut dapat dijadikan input
untuk melatih model. Model yang telah dilatih dapat di-deploy dan hasil deteksi dari model yang
sudah dilatih dapat dilihat.

Analisis Kebutuhan Data

Dalam penelitian ini, peneliti menggunakan dataset dari Roboflow yang telah
dikumpulkan secara langsung. Untuk persiapan dataset pada tahap pelatihan, peneliti
memanfaatkan data yang diunduh dari internet di website Roboflow. Di dalam dataset Roboflow
sudah ada pelabelan klasifikasi jenis kendaraan. Dataset yang telah disiapkan untuk training
adalah dataset yang telah melalui proses sebelumnya yang setiap citra dalam dataset tersebut
sudah diberi label. Dataset ini telah dipersiapkan untuk digunakan dalam Google Colab dan akan
diolah menggunakan metode YOLOVS. Berikut adalah proses tahapan penelitian ini.

START

Pengumpulan Data

Pengujian Program

Pembahasan

Hasil

Gambar 1. Tahapan Penelitian
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Dalam penelitian ini, peneliti menggunakan dataset yang bersifat publik dan
dikumpulkan secara pribadi. Untuk menyusun dataset yang akan digunakan dalam tahap
pelatihan, peneliti menggunakan data yang diunduh dari internet dan juga mengambil gambar
dari video yang direkam sendiri, yang mana dalam gambar-gambar tersebut terdapat berbagai
jenis kendaraan. Dataset yang dikumpulkan oleh peneliti sebanyak 1000 citra kendaraan yang
terdiri dari data train 720 citra (data training digunakan untuk melatih algoritma dalam mencari
model yang sesuai) dan data val 720 (validation dataset adalah himpunan data yang digunakan
untuk mengoptimasi saat melatih model).

Tabel 1. Tabel Class Dataset

Class Train Val  Definisi Class

Bajaj 80 80 Gambar berupa kendaraan bajaj

Becak 80 80 Gambar berupa kendaraan becak

Bus 80 80 Gambar berupa kendaraan bus

Mobil 90 90 Gambar berupa kendaraan mobil

Mobil Pikap 80 80 Gambar berupa kendaraan mobil pikap
Sepeda 60 60 Gambar berupa kendaraan sepeda
Motor 90 90 Gambar berupa kendaraan sepeda motor
Truk 80 80 Gambar berupa kendaraan truk

Pelat Nomor 80 80 Gambar berupa pelat nomor

Desain Arsitektur

Penelitian ini terbagi menjadi 2 tahap. Tahap pertama adalah proses pengumpulan
dataset dan pre-processing data. Tahap kedua adalah proses deteksi. Rincian tahapan dijelaskan
sebagai berikut.

Pre-processing Data

Proses pre-processing data citra adalah langkah awal dalam pengolahan gambar yang
bertujuan untuk mempersiapkan data citra sebelum diinput ke dalam model atau algoritma agar
data citra menjadi lebih sesuai dan representatif untuk analisis atau pelatihan model. Pre-
processing dapat membantu meningkatkan kinerja model dan memudahkan ekstraksi fitur yang
relevan dari citra.

Pengumpulan
Dataset

Proses
Pelebelan

Dataset Siap
Ditraining

Gambar 2. Pre-prosessing Data
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Proses Pendeteksian Kendaraan

Dalam proses ini, dataset digunakan untuk memasukkan kumpulan citra jenis kendaraan
yang diunggah pada Google Colab. Tahap ini adalah tahap yang penting karena dataset harus
benar-benar sedetail mungkin agar pendeteksian objek bisa stabil dan tinggi tingkat akurasinya.
Dataset yang digunakan adalah dataset jenis kendaraan yang sudah diberi label pada setiap
gambarnya.

MASUKAN
DATASET

TRAINING DATASET

EVALUASI
AKURASI

MASUKAN GAMBAR
ATAU VIDEO YANG
INGIN DIDE TEKSI

HASIL DETEKSI

Gambar 3. Proses Pendeteksian Kendaraan

Setelah dataset yang dibuat untuk training terpenuhi. Langkah berikutnya yaitu men-
training data memakai sistem google colab.Selanjutnya tahap evaluasi akurasi merupakan tahap
untuk melihat nilai akurasi hasil training pada dataset. Tahap ini pula mempunyai peranan yang
penting dalam mendeteksi objek karena agar pendeteksian objek yang stabil harus mempunyai
nilai akurasi yang tinggi. Untuk itu nilai akurasi pada pendeteksian objek perlu dievaluasi agar
pendeteksian objek lebih stabil nilai akurasinya pada sebuah gambar maupun video.

Tahap memasukkan gambar atau video merupakan tahap memasukkan sebuah gambar
atau video yang akan diuji pendeteksian objek pada sebuah gambar atau video yang ingin
dideteksi. Gambar yang digunakan dalam tahap ini adalah gambar jenis-jenis kendaraan di jalan
raya maupun video yang diambil di jalan raya.

HASIL DAN PEMBAHASAN

Hasil deteksi merupakan tahap dari hasil sebuah gambar atau video yang sudah diuji
pendeteksian objek pada metode YOLOVS. Di dalam hasil sebuah gambar atau video sudah
terdeteksi sebuah objek jenis kendaraan dan terdapat nilai akurasinya. Tahap ini tidak akan dapat
terjadi bila dalam tahap kerangka uji salah satunya tidak dijalankan. Untuk menentukan nilai
akurasi dalam penelitian ini penulis menggunakan persamaan di bawabh ini.

Prediksi benar atau Akurasi _ TP+TN _ 919 _ 0.81 atau 81%
Jumlah Data T TP+FP+FN+TN ~ 11,3 0
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Gambar 5. Hasil Deteksi menggunakan YOLOVS
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Jadi, pada penelitian pendeteksian kendaraan ini diperoleh nilai akurasi yang cukup tinggi, yaitu
sebesar 0,81 atau 81%. Deteksi jenis kendaraan dengan metode YOLOVS berjalan lancar dan
nilai akurasi cukup tinggi. Gambar 5 menunjukkan jenis kendaraan yang ditemukan.

Deteksi kendaraan dengan metode YOLO (You Only Look Once) merupakan teknik
pengenalan objek real-time yang sangat populer di bidang computer vision. YOLO berbeda
dengan pendekatan lainnya karena menggabungkan proses deteksi dan pemahaman dalam

ansambel jaringan

saraf konvolusional.
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KESIMPULAN

Dari hasil penelitian dapat disimpulkan bahwa nilai akurasi pada saat pengujian adalah

cukup baik mencapai 81% untuk mendeteksi kendaraan. Nilai pasti dipengaruhi oleh banyak
faktor berbeda, termasuk kualitas video, kualitas kumpulan data, dan pengambilan gambar dari
berbagai sudut. Kumpulan data model dikumpulkan sebanyak kali, dan dari berbagai sudut,
semakin besar nilai akurasi yang diperoleh. Banyaknya daerah pada gambar juga mempengaruhi
nilai akurasi, karena jika objek tumpang tindih maka objek di belakangnya tidak akan terdeteksi.
Penulis menyarankan untuk mencapai skor akurasi dan kepercayaan tertinggi, yang terbaik
adalah menggunakan video dengan gambar yang jelas, kumpulan data gambar yang jelas,
berbagai perspektif.
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