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Abstrak. Kemacetan lalu lintas merupakan salah satu masalah serius di
berbagai kota besar. Diperlukan sebuah algoritma deteksi objek secara real-
time yaitu YOLOv8. Namun, untuk mengeksplorasi efektivitas algoritma
YOLOv8 (You Only Look Once version 8) dalam mendeteksi dan
menganalisis kemacetan lalu lintas. Maka dilakukan identifikasi pola
kemacetan, menghitung volume lalu lintas, serta memberikan informasi
kondisi lalu lintas untuk mengurangi kemacetan. Data yang digunakan
meliputi dataset sekunder dari website open source Roboflow dan data
primer hasil observasi langsung di Jalan Perum Arum Sari Angsana 2,
Kecomberan, Kecamatan Talun, Kabupaten Cirebon, Jawa Barat 45171,
Indonesia. Proses penelitian mencakup pelatihan model YOLOvVS8
menggunakan dataset yang telah diberi anotasi untuk mendeteksi
kendaraan, dan menghitung volume kendaraan yang ada. Setelah pelatihan,
model diuji menggunakan dataset video untuk mengevaluasi performanya
dalam kondisi nyata, mencakup berbagai waktu dan kondisi pencahayaan,
seperti pagi, dan siang. Hasil penelitian menunjukkan bahwa model
YOLOvV8 mencapai tingkat akurasi deteksi yang tinggi, dengan precision
sebesar 0.930, recall 0.919, F1-score 0.930, mAP50 0.975, dan mAP50-95
0.748. Model ini mampu mendeteksi dan menghitung jumlah kendaraan
secara akurat pada kondisi lalu lintas, baik padat maupun lancar. Temuan
ini membuktikan potensi besar algoritma YOLOv8 dalam penerapan
teknologi berbasis kecerdasan buatan untuk pengelolaan lalu lintas
perkotaan maupun pemukiman.

Abstract. Traffic congestion is a serious problem in various big cities. A
real-time object detection algorithm is needed, namely YOLOv8. However,
to explore the effectiveness of the YOLOV8 (You Only Look Once version 8)
algorithm in detecting and analyzing traffic jams. So we identify congestion
patterns, calculate traffic volumes, and provide information on traffic
conditions to reduce congestion. The data used includes secondary datasets
from the open source Roboflow website and primary data from direct
observations on Jalan Perum Arum Sari Angsana 2, Kecomberan, Talun
District, Cirebon Regency, West Java 45171, Indonesia. The research
process includes training the YOLOvV8 model using annotated datasets to
detect vehicles and calculating the volume of existing vehicles. After
training, the model is tested using video datasets to evaluate its
performance in real conditions, including various times of day and lighting
conditions, such as morning and afternoon. The research results show that
the YOLOvV8 model achieves a high level of detection accuracy, with
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precision of 0.930, recall of 0.919, F1-score of 0.930, mAP50 0.975, and
mAP50-95 0.748. This model can detect and count the number of vehicles
accurately in traffic conditions, both heavy and smooth. These findings
prove the great potential of the YOLOV8 algorithm in the application of
artificial intelligence-based technology for urban and residential traffic

management

1. PENDAHULUAN

Kemacetan lalu lintas merupakan salah satu
masalah serius di berbagai kota besar,
termasuk di kawasan permukiman seperti Jalan
Perum Arum Sari Angsana 2. Dalam beberapa
tahun terakhir, teknologi pengenalan objek,
khususnya algoritma YOLO (You Only Look
Once)[1][2], telah menjadi alat yang efektif
dalam pemantauan dan analisis lalu
lintas[3][4]. Algoritma YOLOQVS, versi terbaru
dari algoritma YOLO, menawarkan
peningkatan kecepatan dan akurasi dalam
mendeteksi  berbagai  objek,  termasuk
kendaraan, yang dapat digunakan untuk
identifikasi kemacetan lalu lintas. Penelitian
ini bertujuan untuk mengevaluasi efektivitas
YOLOvV8 dalam mendeteksi dan menganalisis
tingkat kepadatan lalu lintas di area tersebut.

Hal ini didorong oleh sejumlah faktor yang
memperlihatkan urgensi permasalahan ini. tren
terbaru di mana deteksi objek otomatis
menjadi komponen vital dalam sejumlah
aplikasi Informatika. Dari kendaraan hingga
pemantauan lalu lintas dan pengenalan wajah,
kebutuhan akan deteksi objek semakin
mendalam[5].

Dalam era kekhawatiran akan keamanan
yang terus meningkat, penelitian yang lebih
mendalam terkait dengan YOLO memiliki
relevansi yang besar. Dalam hal optimisasi
sumber daya komputasi, YOLO menawarkan
solusi yang efisien dalam mengatasi tantangan
dalam aplikasi yang membutuhkan analisis
gambar secara real-time dengan sumber daya
yang terbatas. ketepatan dan kecepatan deteksi
objek adalah faktor penting dalam berbagai
aplikasi

Metode YOLO (You Only Look Once)
memiliki  keunggulan dalam  mendeteksi
kendaraan secara real-time dan akurat. [6][7].
Metode ini menggabungkan proses deteksi dan
pemahaman dalam satu rangkaian jaringan
saraf konvolusi, sehingga dapat memberikan
deteksi objek dengan cepat dan akurat [6].
Namun, terdapat beberapa keterbatasan dalam
penerapan metode YOLO. Salah satunya

adalah kesulitan dalam mendeteksi objek kecil
dengan akurasi tinggi, Akurasi deteksi
keseluruhan dalam studi yang dianalisis
ditemukan sebesar 72,8%. [6].

Penelitian ini membatasi penggunaan citra
lalu lintas dalam format JPG dan PNG[2].
Pemilihan format ini didasarkan pada
keberlanjutan dan ketersediaan data yang
umumnya menggunakan format citra tersebut.
Perangkat Lunak (Software) / tools yang
digunakan yaitu Google Colab menggunakan
runtime GPU T4 dengan Kketerbatasan unit
komputasinya.  Penelitian ini  membatasi
penggunaan algoritma YOLOV8 sebagai
metode deteksi objek. Dengan fokus utama
pada implementasi dan evaluasi hasil deteksi
volume kendaraan menggunakan algoritma
YOLOV8[8].

2. TINJAUAN PUSTAKA

Metode literature review yang diterapkan
dalam penelitian ini dilakukan dengan
meninjau berbagai artikel yang berkaitan atau
berhubungan dengan Peningkatan Analisis
Dan Identifikasi Volume Kendaraan Pada
Kemacetan  Lalu  Lintas  Mengunakan
Algoritma YOLOvS8. Langkah-langkah dari
literature review meliputi 4 tahapan, yaitu (1)
formulasi  permasalahan, (2) pencarian
literature, (3) evaluasi data, (4) analisis dan
interpretasi [9]

3.  METODE PENELITIAN

Metode Penelitian yang digunakan pada
penelitian ini adalah metode Knowledge
Discovery in Databases (KDD).

Tabel 1. Tahapan Metode Penelitian

Tahapan Aktivitas Deskripsi
Aktivitas

Selection Pemilihan ~ Memilih
Data gambar  yang
sesuai dengan

tujuan

penelitian dan




JITET (Jurnal Informatika dan Teknik Elektro Terapan)

PISSN: 2303-0577 eISSN: 2830-7062

Rizky dkk

Tahapan

Aktivitas

Deskripsi
Aktivitas

kebutuhan
analisis.

Preprocessin
g

Pembersiha
n Data

Membersihkan
dan
menyiapkan
data untuk
analisis  lebih
lanjut agar
tidak ada
duplikasi data.

Transformati
on

Transforma
si Data

Melakukan
pelabelan
untuk merubah
gambar
menjadi
format text
agar dapat di
baca oleh
algoritma
YOLOVS.

Data Mining

Proses Data
Mining

Melakukan
pelatihan
model
YOLOvS
menggunakan
data yang telah
diproses. untuk
mengeksploras
i pola atau
hubungan
yang terdapat
dalam  data.
Dalam proses
epoch  yang
digunakan
adalah 100
kali.

Evaluation

Evaluasi
Model

Mengidentifik
asi sejauh
mana  model
algoritma
YOLOvS
dapat
mengenali
objek dengan
benar dan
mengurangi
kesalahan
deteksi.

Tahapan metode penelitian ini disusun
untuk memberikan gambaran visual tentang
langkah-langkah ~ yang  diambil  dalam
melakukan penelitian analisis deteksi objek
pada citra lalu lintas menggunakan Algoritma
YOLOv8. Tahapan penelitian dalam analisis
citra lalu lintas melibatkan lima aktivitas
utama. Tahap selection mencakup pemilihan
gambar citra lalu lintas yang relevan dengan
tujuan penelitian dan kebutuhan analisis.
Selanjutnya, pada tahap preprocessing, data
dibersihkan untuk menghilangkan duplikasi
dan mempersiapkan citra untuk analisis lebih
lanjut [10]. Tahap transformation dilakukan
dengan melabeli data citra untuk mengubahnya
ke dalam format teks yang dapat dibaca oleh
algoritma YOLOV8. Setelah itu, pada tahap
data mining, model YOLOvV8 dilatih
menggunakan data yang telah diproses untuk
mengidentifikasi pola atau hubungan, dengan
jumlah epoch sebanyak 100 kali. Akhirnya,
tahap evaluation dilakukan untuk menilai
kemampuan model dalam mengenali objek
dengan akurat dan meminimalkan kesalahan
deteksi.

Sumber data penelitian ini adalah
sumber data primer melalui observasi langsung
di Jalan Perum Arum Sari Angsara 2,
Kecomberan, Kecamatan Talun, Kabupaten
Cirebon, Jawa Barat 45171, Indonesia. Dalam
kondisi cahaya pada saat pagi, atau siang pada
tanggal 08 Oktober 2024. Sedangkan sumber
data sekunder gambar lalu lintas diperoleh dari
sumber website open source roboflow.com
Sumber data pada penelitian ini data sekunder
dengan teknik pengumpulan data yaitu data
diambil dari website open source yaitu melalui
download pada link berikut ini
https://universe.roboflow.com/farzad/vehicle
detection_yolov8/dataset/3. dan untuk
pengujian deteksinya menggunakan video
didapat dari akun github
https://github.com/adi-sharma707/traffic-light-
management-using-Al?tab=readme-ov-file
yang diambil pada tanggal 12 Oktober 2024.

Teknik pengumpulan data pada penelitian
ini adalah data primer melalui observasi
langsung di Jalan Perum Arum Sari Angsara 2,
Kecomberan, Kecamatan Talun, Kabupaten
Cirebon, Jawa Barat 45171, Indonesia.
Observasi ~ langsung  dilakukan  untuk
mengumpulkan data kondisi nyata lalu lintas di
lokasi tersebut. Kemudian merekam video
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situasi lalu lintas menggunakan Hp untuk
menangkap berbagai aspek seperti Volume
kendaraan, Jenis kendaraan, dan Pola
pergerakan lalu lintas.

Gambar 1. Observasi Pengambilan Citra

4. HASIL DAN PEMBAHASAN

Penelitian ini menguji efektivitas YOLOvVS
untuk analisis volume kendaraan pada
kemacetan lalu lintas di Jalan Perum Arum
Sari Angsana 2 dengan hasil evaluasi performa
model YOLOvV8 ini menunjukkan bahwa
model memiliki nilai presisi (precision)
sebesar 0.930 dan recall sebesar 0.919 yang
berarti model dapat mengidentifikasi objek
kendaraan secara akurat, dengan sebagian
besar deteksi kendaraan sesuai dengan objek
sebenarnya. Nilai mAP50 sebesar 0.975
menunjukkan bahwa pada ambang batas 50%,
model berhasil mendeteksi hampir semua
objek dengan tingkat akurasi tinggi. Sementara
itu, nilai MAP50-95  sebesar  0.748
mengindikasikan performa model yang cukup
baik pada berbagai tingkat ambang batas
deteksi. Nilai fitness 0.771 menunjukkan
bahwa model telah dioptimalkan secara efisien
untuk tugas ini, dengan performa yang stabil
pada data validasi.

Tabel 2. Metric value
metrics/precision(B) | 0.930
metrics/recall(B) 0.919
metrics/fmAP50(B) | 0.975

metrics/mAP50- 0.748
95(B)
fitness 0.771

4.1 Sumber Data

Sumber data primer diambil melalui
observasi langsung di Jalan Perum Arum Sari
Angsara 2, Kecomberan, Kecamatan Talun,
Kabupaten Cirebon, Jawa Barat 45171,
Indonesia. Dalam kondisi cahaya pada saat

pagi, atau siang pada tanggal 08 Oktober 2024.
sumber data sekunder gambar lalu lintas
diperoleh dari sumber website open source
roboflow.com, Data yang diperoleh ini
termasuk gambar lalu lintas yang diambil dari
kamera pemantauan lalu lintas di lokasi jalan
tertentu. Data citra lalu lintas diunduh dari
website Roboflow pada tanggal 7 Juli 2024.

4.2 Tahap Preprocessing

Dilakukan tahap cropping dan resizeing
citra bertujuan untuk keperluan data input
YOLO.

Proses cropping, setelah proses cropping
selesai langkah selanjutnya adalah proses
resizeing dengan ukuran citra nantinya adalah
menjadi 640x640 piksel, agar data citra dapat
diolah dengan baik [8][11] [12].

Gambar 3 Proses resizing pada data ci

Setelah tahapan resizeing selesai langkah
selanjutnya adalah mengupload semua dataset
ke website roboflow, setelah proses upload
selesai maka langkah selanjutnya adalah proses
pelabelan data citra dengan anotasi kendaraan.

4.3 Data Transformation

Data gambar akan diubah menjadi data
yang sesuai untuk dilakukan pengolahan data
yang dapat dibaca oleh algoritma YOLOv8
untuk mengubah data menjadi data training,
data testing dan data validation.
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[ S
Gambar 4. Proses pelabelan pada dataset citra

4.4 Data Mining Model YOLOvVS8

Model YOLOV8 ini berhasil mendeteksi
objek kendaraan melalui pelatihan
menggunakan dataset berbasis gambar, yang
mencakup data pelatihan dan validasi, dengan
durasi pelatihan selama 100 epoch.

© fron datetime import
start = date

results = model.train{data='kemacetan.yaml’, imgsz=648, epachs=108, batch=32, conf=0.1, name="hasil")

end = datetime.now()

Gambar 5. Kode runtime data mining

Proses ini berlangsung selama 100 epoch
dengan ukuran gambar 640 piksel dan batch
size 32. Parameter conf=0.1 menunjukkan
ambang batas kepercayaan minimum untuk
mendeteksi objek. hasil pelatihan yang sudah
selesai dilakukan, hasil yang diperoleh
mencakup model YOLOVS8 yang telah dilatih
mendapatkan nilai presicion 100%, dan recall
99% untuk analisis.

Pada setiap epoch, model mengalami
penurunan loss secara bertahap. Hal ini terlihat
pada Box Loss, Object Loss, dan Classification
Loss yang semakin menurun dari epoch
pertama hingga epoch ke-100. Penurunan nilai
loss ini  mengindikasikan bahwa model
semakin baik dalam mendeteksi dan
mengklasifikasikan kendaraan seiring
bertambahnya epoch. Selain itu, stabilitas dari
validation loss menunjukkan bahwa model
tidak mengalami overfitting, sehingga model
memiliki kemampuan generalisasi yang baik.

Pada Box Loss Learning Curve, tren
penurunan loss menunjukkan bahwa model
semakin akurat dalam mendeteksi batas objek
kendaraan pada setiap epoch. Classification
Loss Learning Curve menunjukkan bahwa
model semakin akurat dalam
mengklasifikasikan objek kendaraan pada
gambar. Sementara itu, Distribution Focal
Loss Learning Curve menunjukkan bahwa
model belajar secara cepat pada awal pelatihan

dan mencapai kestabilan setelah sekitar 20
epochs, tanpa tanda-tanda overfitting, yang
menunjukkan generalisasi model yang baik
pada data validasi.

4,5 Evaluasi dan Interpretasi  Model

YOLOvV8

Dari evaluasi hasil deteksi, model
YOLOv8 menunjukkan performa yang tinggi
dalam mendeteksi dan mengidentifikasi
kendaraan dalam kondisi kemacetan lalu lintas.
Pada implementasi lebih lanjut, hasil deteksi
kendaraan dari model ini dapat digunakan
untuk menghitung volume kendaraan dan
menganalisis tingkat kepadatan lalu lintas[13].
Hal ini dapat dimanfaatkan untuk menentukan
area dengan tingkat kepadatan tinggi sehingga
membantu dalam pengambilan keputusan
untuk  manajemen  lalu lintas  atau
pengembangan kebijakan terkait penanganan
kemacetan.

-
i Model
Setiap objek kendaraan yang terdeteksi
diberi kotak biru (bounding box) yang
mengelilingi kendaraan, dan terdapat label
"kendaraan" dengan angka yang menunjukkan
tingkat keyakinan (confidence score) dari
model terhadap deteksi tersebut. Angka
keyakinan ini berkisar antara 0.3 hingga 0.9,
dengan nilai lebih tinggi menunjukkan

keyakinan lebih besar bahwa objek yang
terdeteksi benar-benar kendaraan.

4.6 Membuat Fungsi Argument Pada
Deteksi
Melakukan analisis kepadatan lalu lintas
berdasarkan jumlah kendaraan yang terdeteksi
di dalam video, dengan menampilkan hasilnya
dalam bentuk anotasi pada video keluaran.

4.7 Volume kendaraan yang dideteksi
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Proses deteksi ini menggunakan kotak
pembatas (bounding box) yang secara otomatis
menandai setiap objek yang dikenali oleh
model. Setiap deteksi disertai dengan label dan
skor probabilitas, yang mencerminkan tingkat
keyakinan model terhadap hasil deteksinya.

el video-2 s ww (>

Gambar 7. Sebelum deteksi volume kendaraan

Pada video sebelum deteksi yang terdapat
pada gambar 7 ini memiliki gambar-gambar
lalu lintas menampilkan berbagai jenis
kendaraan tanpa penandaan atau anotasi. Ini
adalah tampilan asli dari situasi lalu lintas
tanpa ada informasi tambahan tentang objek-
objek di dalam gambar, dan belum dilakukan
proses deteksi oleh model YOLOVS.

Kendaraan dilajur kiri: 5 Kendaraan dilajur kanan: O

Lalu Lintas: Padat Lalu Lintas: Lancar

«s(® =

Gambar 8. Setelah deteksi volume kendaraan

Setiap kendaraan yang terdeteksi diberikan
kotak pembatas berwarna biru dengan label
"kendaraan" dan nilai keyakinan (confidence
score) di atasnya. Informasi yang terdapat pada
gambar 8 yaitu "Kendaraan di lajur kiri: 5" dan
"Kendaraan di lajur kanan: 0", menunjukkan
jumlah kendaraan yang terdeteksi di setiap
lajur. Sedangkan untuk intensitas lalu lintas
disebelah  kanan “"Lalu Lintas: Padat"
sedangkan disebelah kiri “Lalu Lintas:
Lancar”, dari kedua lajur tersebut memberikan
informasi tentang kondisi lalu lintas yang saat
ini padat atau macet dilajur kanan dan lancar
atau tanpa hambatan dilajur Kiri.

Dari evaluasi hasil deteksi, model
YOLOvV8 menunjukkan performa yang tinggi

dalam mendeteksi dan mengidentifikasi
kendaraan dalam kondisi kemacetan lalu lintas.
Pada implementasi lebih lanjut, hasil deteksi
kendaraan dari model ini dapat digunakan
untuk menghitung volume kendaraan dan
menganalisis tingkat kepadatan lalu lintas. Hal
ini dapat dimanfaatkan untuk menentukan area
dengan tingkat kepadatan tinggi sehingga
membantu dalam pengambilan keputusan
untuk  manajemen  lalu lintas  atau
pengembangan kebijakan terkait penanganan
kemacetan.

5. KESIMPULAN
a. Tingkat akurasi model deteksi objek
kendaraan menggunakan algoritma
YOLOV8 berdasarkan metrik evaluasi
precision, recall, dan F1-score:
Precision sebesar 0.930:
Mengindikasikan model mampu secara
akurat mendeteksi kendaraan dengan
tingkat kesalahan yang sangat rendah.
Recall sebesar 0.919: Menunjukkan
kemampuan model dalam mendeteksi
hampir semua kendaraan yang ada di
gambar. F1-Score sebesar 0.930:
Menggabungkan metrik precision dan
recall, menunjukkan keseimbangan
yang baik dalam performa deteksi
model. mMmAP50 sebesar 0.975 dan
mMAP50-95 sebesar 0.748: Menegaskan
keandalan model dalam mendeteksi
objek kendaraan pada berbagai skala

dan kondisi.
b. Kemampuan model YOLOvV8 dalam
mengukur volume kemacetan

kendaraan pada lalu lintas dengan
kondisi padat maupun lancar. Model
ini mampu mendeteksi dan menghitung
jumlah kendaraan secara akurat di
berbagai kondisi lalu lintas, baik padat
maupun lancar. Dengan analisis
volume kendaraan yang terdeteksi,
model ini dapat digunakan untuk
mengklasifikasikan kondisi lalu lintas
sebagai  "Padat" atau  "Lancar"
berdasarkan ambang batas yang telah
ditentukan. Hal ini menunjukkan
bahwa YOLOvV8 dapat dimanfaatkan
secara efektif untuk memantau dan
menganalisis kemacetan lalu lintas.

c. Penerapan pada Beragam Kondisi
Lingkungan: Diperlukan pengujian
lebih lanjut dalam berbagai kondisi
lingkungan seperti perubahan
pencahayaan, cuaca, dan kepadatan
lalu lintas yang lebih tinggi untuk
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memastikan performa model tetap
optimal dalam skenario yang lebih
kompleks. Integrasi dengan Sistem
Manajemen Lalu Lintas: Model ini
dapat diintegrasikan dengan sistem
manajemen lalu lintas cerdas untuk
memberikan data real-time terkait
kemacetan, yang dapat digunakan
dalam pengambilan keputusan dan
pengaturan lalu lintas secara dinamis.

d. Pengembangan pada Perangkat
Mobile: Untuk meningkatkan
fleksibilitas dan portabilitas, penelitian
selanjutnya dapat mempertimbangkan
penerapan model YOLOV8 pada
perangkat mobile atau edge computing
sehingga sistem ini dapat langsung
diterapkan di lapangan. Peningkatan
Melalui Optimasi Parameter Model:
Penelitian lebih lanjut dapat dilakukan
untuk  mengoptimalkan  parameter
model guna meningkatkan akurasi
deteksi dan mempercepat waktu
pemrosesan, sehingga model lebih
efisien saat digunakan dalam skala
besar.
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