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	Dengan kemajuan dalam bidang teknologi yang berkembang begitu pesat dimasa kini, seperti contoh dalam bidang Object detection atau Pendeteksi Objek. Seiring dengan berkembangnya ilmu teknologi saat ini, kebutuhan akan sistem Object detection juga akan semakin dibutuhkan. Terdapat 4 fokus utama dalam Computer vision yaitu Pengenalan (Recognition), Pelacakan Visual (Visual Tracking), Segmentasi Semantik (Semantic Segmentation), dan Restorasi Citra (Image Restoration). Supaya dapat melakukan keempat hal tersebut dibutuhkan suatu Algoritma yang secara khusus dapat mendeteksi kendaraan, maka dipilihlah Algoritma Yolov5. Yolov5 merupakan salah satu dari beberapa Algoritma dalam bidang pendeteksian yang sering digunakan. YoloV5 (You Only Look Once Version 5) adalah salah satu model deteksi objek berbasis deep learning yang dikembangkan untuk mendeteksi objek dalam gambar dan video secara real-time. Hasil akhir dari penelitian ini adalah meneliti kekurangan yang mungkin terjadi dari Algoritma YoloV5 saat ada dalam beberapa kondisi yang kurang menguntungkan. Penelitian ini berfokus pada Akurasi, Presisi, dan Recall. Nilai akurasi pada penelitian ini mendapatkan angka 0,51 atau 51%, untuk nilai presisi mendapatkan angka 0,505050505 atau 50,505050505%, sedangkan nilai recal mendapatkan angka 1 atau 1%.


1. PENDAHULUAN

         Dalam era kemajuan teknologi yang pesat saat ini, kemampuan dalam mendeteksi objek telah menjadi salah satu fokus utama dalam bidang computer vision. Dalam mendeteksi objek, sensor kamera menjadi yang paling sering digunakan dalam mengidentifikasi suatu objek menjadi sebuah data digital yang akan diolah lebih lanjut menggunakan program tertentu[23]. Dengan adanya teknologi seperti Object Detection atau Pendeteksi Objek, kebutuhan untuk sistem deteksi objek semakin mendesak. Computer vision sendiri memiliki 4 fokus utama yang mencakup Pengenalan (Recognition), Pelacakan Visual (Visual Tracking), Segmentasi Semantik (Semantic Segmentation), dan Restorasi Citra (Image Restoration). Untuk mencapai keempat tujuan tersebut, diperlukan algoritma yang khusus dirancang untuk mendeteksi objek secara efektif[4].

         Salah satu algoritma yang sering digunakan dalam bidang deteksi objek adalah YOLOv5 (You Only Look Once Version 5)[24]. YOLOv5 adalah model deteksi objek berbasis deep learning yang dirancang untuk melakukan deteksi objek dalam gambar dan video secara real-time. Dengan kemampuannya yang canggih, YOLOv5 menjadi pilihan utama dalam sistem deteksi kendaraan dan berbagai aplikasi lainnya, berkat akurasi dan kecepatan yang ditawarkannya. Algoritma ini menawarkan solusi yang efisien untuk tantangan yang ada dalam bidang deteksi objek modern, seiring dengan pesatnya perkembangan teknologi[11]. Salah satu isu yang dihadapi dalam mendeteksi objek menggunakan Algoritma YoloV5 ialah kualitas data latih YoloV5 membutuhkan kualitas data latih yang representative dari berbagai kondisi objek yang ingin dideteksi. Data yang kurang variatif dapat mempengaruhi akurasi deteksi, terutama dalam situasi yang tidak sering muncul dalam data latih. Selain itu kualitas dari suatu objek yang akan dideteksi atau resolusi yang dapat dihasilkan dari kamera itu sendiri juga dapat berpengaruh terhadap hasil deteksi nantinya. 
2. METODE

Penelitian ini berisi eksperimen atau penelitian terhadap dataset images dan mengukur tingkat keakurasiannya, sehingga penelitian ini bisa disebut eksperimen dan bersifat kuantitatif. Dalam penelitian ini dataset yang digunakan berupa gambar 2D. Data tersebut bisa diambil dari internet atau jika diperlukan data dapat diambil menggunakan kamera digital Handphone[25]. Data gambar ini berformat jpeg atau jpg dan menggunakan objek kendaraan umum. Peneliti menggunakan Google Colab dan menerapkan metode YOLOV5. YOLO merupakan jaringan untuk mendeteksi objek sedangkan YOLOV5 adalah metode versi terbaru yang dikembangkan metode YOLO (Tan et al. 2021). Tugas pendeteksian objek untuk menentukan tempat pada sebuah gambar atau citra pada objek yang hadir dan mengklasifikasikan jenis objeknya[11][5]. Berikut ini gambar flowchart pada gambar 1.
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Gambar 1. Flowchart tahapan penelitian
2.1 Pengumpulan Dataset
Data gambar yang sudah dikumpulkan dimasukkan kedalam satu folder khusus,  berikutnya akan diberi label atau pemberian kotak pembatas (bounding box) beserta nama class pada setiap gambar yang disebut dengan teknik anotasi. Gambar kendaraan yang digunakan dapat dilihat pada gambar 2[14][12].
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Gambar 2. Contoh kondisi kendaraan saat macet 
Sumber: https://edorusyanto.wordpress.com/wp-content/uploads/2015/08/mobil-masuk-busway-gatsu.jpg 
2.2 Pelabelan Dataset
          Tahap berikutnya, setelah data dikumpulkan menjadi 1 folder adalah melakukan proses labelling data. Ini dapat dilakukan dengan anotasi bounding box atau dengan menggunakan website seperti Roboflow yang akan digunakan pada proses labelling kali ini. Tujuan dari langkah ini adalah untuk klasifikasi objek yang akan di training. Proses pelabelan data gambar ditunjukan pada gambar 3[22][21].
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Gambar 3. Labelling dataset

2.3 Preparasi Dataset
          Tujuan dari langkah ini adalah membagi membagi dataset kedalam tiga bagian: data latih, data uji, dan data validasi[6]. Data latih adalah data yang digunakan untuk melatih model dalam arsitektur Yolo, disini data latih berjumlah 50 gambar. Sedangkan data uji adalah gambar yang digunakan untuk mengukur  kemampuan model yang telah dilatih dalam mendeteksi objek, untuk data uji ada sekitar 10 gambar. Data validasi adalah gambar yang digunakan untuk menguji model yang telah dilatih apakah sangat akurat atau tidak dapat mengenali suatu objek, pada data validasi ada 20 gambar[1][13].

[image: image2.png]010.jpg
001.jpg




Gambar 4. Contoh data latih, data uji, dan data validasi

2.4 Pelatihan Model Dataset 
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           Untuk mendeteksi kendaraan dilakukan melalui platform Google Colab, yang kemudian data yang sudah dikumpulkan di upload ke Google Colab. Algoritma YOLO melakukan tahap resizing dan melakukan tahap training. Output dari tahapan training menghasilkan sebuah pemodelan untuk dilakukan analisa dan evaluasi dengan menggunakan data testing yang sudah dikumpulkan. Apabila nilai akurasi pemodelan algoritma YOLO V5 cukup baik maka model tersebut akan digunakan pada sistem deteksi, namun apabila tidak baik akan dilanjutkan dengan evaluasi terhadap dataset yang sudah dibuat sebelumnya. Untuk pelatihan dataset dapat dilihat pada gambar 5[16][20].
Gambar 5. Training dataset menggunakan Google Colab
3. HASIL DAN PEMBAHASAN

       Confusion matrix digunakan sebagai basis untuk mengukur performa pengujian model terhadap dataset[15]. Pada gambar 6 dibawah merupakan hasil dari confusion matrix.
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Gambar 6. Confusion matrix
  Dari hasil Confusion matrix diatas, hanya ada 4 kemungkinan kasus yang terjadi yaitu :  
· TP adalah true positif
· TN adalah true negative
· FP adalah false positif
· FN adalah false negative
           TP atau true positif adalah kondisi dimana program mendeteksi adanya kendaraan dan kendaraan itu benar adanya. TN atau true negative adalah kondisi dimana program mendeteksi adanya kendaraan yang terdeteksi namun kendaraan itu tidak benar adanya atau tidak nyata. FP atau false positif adalah kondisi dimana program tidak mendeteksi adanya kendaraan namun kendaraan itu nyata adanya atau benar-benar ada. FN atau false negative adalah kondisi dimana program tidak mendeteksi adanya kendaraan dan kendaraan itu sendiri memang tidak ada atau tidak nyata[19][18][2].

           Dari nilai confusion matrix diatas akan dicari nilai Akurasi, Presisi, dan Recall. Akurasi adalah seberapa akurat model dalam hal ini Algoritma YoloV5 dalam mengklasifikasi data (kendaraan) dengan benar[8]. Presisi adalah penggambaran Tingkat keakuratan antara data prediksi benar positif yang diminta dengan hasil prediksi yang diberikan model. Recall menggambarkan keberhasilan model dalam menemukan Kembali sebuah informasi. Maka recall merupakan rasio prediksi benar positif dibandingkan dengan keseluruhan data yang benar positif[7]. 
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             Untuk mendapatkan nilai akurasi digunakan persamaan sebagai berikut : 
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Akurasi = 
Dari rumus diatas didapat : = 0,51 = 51%
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Dari gambar 6 diatas bisa didapatkan nilai presisi dan recall melalui rumus berikut :

Presisi = 
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Recall = 
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Dari kedua rumus diatas didapat hasil sebagai berikut :
Presisi = 
= 0,505050505 = 50,505050505%
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Recall = 
= 1 = 1%

Selain Confusion matrix, ada juga table precision terhadap recall. Seperti gambar 7 dibawah ialah tabel nilai precision terhadap recall[17].
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Gambar 7. Kurva nilai precicion terhadap nilai recall
Dari gambar diatas ditemukan nilai precision terhadap nilai recall[4].
4. KESIMPULAN DAN SARAN

Metode YoloV5 dapat mendeteksi objek kendaraan dengan cukup baik. Namun karena kualitas foto yang diambil kurang baik, nilai akurasinya menjadi tidal stabil. Nilai akurasi dipengaruhi berbagai macam faktor seperti kualitas foto, jumlah dataset yang digunakan, pengambilan gambar untuk dataset dari berbagai sudut, dan kecerahan (brightness)[10]. Semakin banyak jumlah dataset yang digunakan maka akan meningkatkan nilai akurasi yang dihasilkan. Jarak antara objek juga cukup berpengaruh dikarenakan objek yang saling bertumpuk maka besar kemungkinan objek yang terhalang dibelakangnya menjadi tidak terdeteksi[9]. 
Saran untuk penelitian berikutnya adalah perbanyak jumlah dataset yang akan diuji, gunakan kualitas foto yang bagus, dan perbanyak foto dari berbagai sudut saat dalam kondisi seperti jalanan yang macet. Seperti contoh nilai akurasi yang hanya mendapatkan nilai 0,51 atau 51% karena kurangnya jumlah dataset yang akan dilatih. Selain nilai akurasi ada juga nilai presisi dan recall yaitu untuk presisi mendapat nilai 0,505050505 atau 50,505050505% dan nilai recal 1 atau 1% yang kurang memuaskan, dan membuktikan bahwa jumlah dataset cukup berpengaruh terhadap penelitian ini. Untuk penelitian yang memerlukan kecepatan dan efisiensi maka sebaiknya menggunakan Algoritma YoloV5, membuatnya cocok untuk aplikasi real-time yang membutuhkan repon cepat. Sedangkan untuk penelitian yang memerlukan ketelitian dan kemampuan adaptasi yang lebih baik terhadap variasi objek dan situasi, YoloV7 merupakan pilihan yang tepat, terutama dalam menghadapi objek yang kompleks dan dinamis[3]. 
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