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ABSTRAK 

DETEKSI OBJEK SEKITAR MENGGUNAKAN ALGORITMA YOU ONLY LOOK 
ONCE (YOLO) UNTUK AUTONOMOUS ELECTRIC VEHICLE 

(Muhammad Harun Alrasyid Nasution, 03041381621090, 2020, xv + 88 halaman + Lampiran) 

Kondisi jalan Indonesia yang bervariasi dibanding negara lain menuntut autonomous 
electric vehicle untuk mengetahui kondisi sekitarnya. Sehingga, autonomous vehicle perlu 
memiliki kemampuan untuk mendeteksi objek dengan akurasi dan kecepatan mendeteksi 
yang tinggi. Selain itu, autonomous vehicle juga perlu mengetahui jarak objek di sekitar 
terhadap kendaraan tersebut. Penelitian ini mengembangkan metode menggunakan kamera 
untuk menangkap citra dan diproses dengan teknologi image processing yaitu algoritma 
cerdas You Only Look Once (YOLO) berbasis Convolutional Neural Network(CNN) yang 
mampu mendeteksi beberapa objek dengan simultan secara real-time. Pada penelitian ini, 
performansi model Tiny YOLO VOC dan Tiny YOLOv2 diuji dalam mendeteksi objek 
berupa mobil, motor, pohon, bentor, manusia, tiang, tanda jalan, serta bangunan. Sedangkan 
untuk mengukur jarak objek terhadap kendaraan secara real-time dilakukan dengan 
menggunakan metode depth information. Data yang digunakan dalam penelitian ini adalah 
kondisi jalan  di sekitar lingkungan Fakultas Teknik hingga gedung rektorat Universitas 
Sriwijaya. Hasil penelitian menunjukkan bahwa model terbaik Tiny YOLOv2 adalah pada 
batch 16, 100 epoch dengan nilai loss 4,48 dan model terbaik Tiny YOLO VOC adalah pada 
batch 32, 300 epoch dengan nilai loss 3,70. Hasil pengujian menunjukkan bahwa 
performansi model Tiny YOLO VOC memiliki akurasi yang lebih baik dibandingkan model 
Tiny YOLOv2 dengan akurasi mencapai 93,45%. Pada saat diuji dengan menggunakan data 
berbeda yang memiliki saturasi tinggi secara real-time, model tersebut memiliki akurasi 
sebesar 47,45%. Akurasi yang rendah diakibatkan oleh kualitas pencahayaan dan kamera 
yang tidak stabil. Penelitian ini juga membandingkan deteksi objek YOLO dengan 
pengukuran jarak depth information dan deteksi objek HSV dengan OpenCV dimana 
hasilnya deteksi objek YOLO lebih baik dengan akurasi yang tinggi sebesar 85,36% dan 
pengukuran jarak yang baik pada jarak dekat. 

Kata kunci : Autonomous Electric Vehicle, YOLO, Deteksi Objek, Image Processing 
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ABSTRACT 

SURROUNDING OBJECT DETECTION USING YOU ONLY LOOK ONCE (YOLO) 
ALGORITHM FOR AUTONOMOUS ELECTRIC VEHICLE  

(Muhammad Harun Alrasyid Nasution, 03041381621090, 2020,  xv + 88 pages + Appendix) 

Road conditions in Indonesia have various types compared to other countries. Thus, 
an autonomous electric vehicle needs to know its surrounding well, such as object detection 
with a high accuracy and distance of nearby objects. In this research, a method was 
developed using a camera to capture images and processed with image processing 
technology, namely You Only algorithm Look Once (YOLO) based on Convolutional Neural 
Network (CNN). This method is able to detect multiple objects simultaneously in real-time. 
This study examined the performance of the Tiny YOLO VOC and Tiny YOLOv2 models in 
detecting objects, including cars, motorbikes, trees, bentors, humans, poles, road signs, and 
buildings. In addition, the depth information method was also performed to measure the 
distance of objects to vehicles in real-time. Data used in this study were taken from road 
around Engineering faculty of Universitas Sriwijaya to rectorate building. The results 
showed that the best Tiny YOLOv2 model was obtained in batch 16 and 100 epochs with 
loss of 4.48. Meanwhile, the best model Tiny YOLO VOC was in batch 32 and 300 epochs 
with loss of 3.70. The test results showed that  performance of the Tiny YOLO VOC model 
had better accuracy compared to Tiny YOLOv2. The accuracy of the Tiny YOLOv2 model 
was 93.45%. When it was tested using high saturation data, the model had an accuracy of 
47.45%. Such  low accuracy was caused by lack of light and unstable cameras. This study 
also compared YOLO object detection with depth information distance measurement and 
HSV object detection with OpenCV and the results showed that YOLO object detection were 
better than HSV with OpenCV, with high accuracy reach 85,35% and good distance 
measurement at close range. 

Keywords: Autonomous Electric Vehicle, Yolo, Object Detection, Image Processing 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1. Latar Belakang 

Autonomous electric vehicle adalah kendaraan otonom atau tanpa awak yang 

akan mengendalikan diri sendiri untuk mencegah kecelakaan lalu lintas dan 

memungkinkan mengemudi ramah lingkungan dengan efisiensi tinggi[1]. Konsep 

dasar autonomous vehicle mengacu pada penggantian tenaga manusia sebagian atau 

semua untuk mengemudi dengan perangkat elektronik. Teknologi dari berbagai 

bidang teknik harus diintegrasikan dengan berbagai sensor seperti radar, lidar, 

sonar, Global Positioning System(GPS), odometri, dan deteksi objek untuk 

mengetahui keadaan di sekitar autonomous electric vehicle. 

Saat ini, penggunaan autonomous electric vehicle dikalangan masyarakat 

Indonesia masih tergolong baru sehingga masyarakat yang menggunakannya masih 

sangat jarang. Dalam pengaplikasiannya, autonomous electric vehicle memiliki 

tantangan tersendiri yaitu regulasi pemerintah dan ketenagakerjaan karena sebagian 

pekerjaan terkait mengemudi akan hilang. Namun, kendaraan tersebut akan sangat 

bermanfaat bagi disabilitas dan lansia.  

Dalam penggunaannya, autonomous electric vehicle harus mengetahui 

kondisi sekitar melalui sistem navigasi yang dapat bekerja sebagai vision seperti 

mata manusia agar tidak mengalami kecelakaan. Salah satu faktor penting bagi 

autonomous electric vehicle adalah kemampuan untuk mendeteksi objek di sekitar 

seperti kendaraan lain, bangunan, dan  lain sebagainya yang sangat diperlukan 

ketika kendaraan tersebut beroperasi. Deteksi objek merupakan suatu proses dalam 

digital image processing yang penggunaannya adalah dengan menentukan objek 

tertentu dalam suatu citra digital [2].  

 Ada beberapa penelitian yang telah dilakukan untuk mendeteksi objek sekitar 

autonomous vehicle seperti Coarse-to-fine algorithm[3] yang menggabungkan 

deteksi objek berdasarkan 2 tahap kasar ke halus pada objek bergerak. Namun, 

akurasi yang didapat relatif tidak terlalu tinggi. Selain itu, metode deteksi objek 

yang lain menggunakan  K-NN algorithm[4] tetapi hasil penelitian menunjukkan 
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bahwa deteksi objek yang berada di jalan kurang akurat. Pada penelitian lain, 

Jeongmin Jeon et al. menggunakan berbagai fitur ekstraksi yang berbeda untuk 

deteksi yang berbeda. Histogram of Gradients (HOG)  digunakan sebagai fitur 

ekstraksi untuk  mengklasifikasikan pejalan kaki dengan menggunakan Support 

Vector Machine (SVM) dan hasil yang diperoleh cukup akurat [5]. Sedangkan, 

ketika mendeteksi objek berupa rambu lalulintas dan lampu lalulintas digunakan 

fitur berupa principle component analysis (PCA) dan canny edge detection. Kedua 

fitur tersebut dijadikan input untuk pengklasifikasi berupa jariangan syaraf tiruan. 

Hasil yang diperoleh untuk kedua objek tersebut juga cukup akurat. Meskipun 

demikian, kecepatan proses dalam deteksi objek di sekitar autonomous electric 

vehicle masih rendah karena adanya variasi dalam ekstraksi fitur dan 

pengklasifikasi.  

Penelitian- penelitian di atas menunjukkan bahwa permasalahan utama dari 

metode deteksi objek untuk autonomous electric vehicle adalah nilai akurasi yang 

masih belum optimal dan kecepatan proses yang masih rendah sebagai akibat 

penggunaan fitur ekstrasi yang berbeda untuk setiap objek yang berbeda. Selain itu, 

deteksi objek harus dapat dilakukan secara real-time. Sehingga, pada penelitian ini 

dikembangkan suatu metode untuk mendeteksi objek sekitar autonomous electric 

vehicle dengan menggunakan algoritma cerdas You Only Look Once (YOLO).  

YOLO merupakan salah satu algoritma Convolutional Neural Network 

(CNN) dalam bidang image processing seperti pengklasifikasian gambar. Dari 

algoritma CNN [6]  dikembangkan beberapa algoritma lain, diantaranya R-CNN 

[7], Fast R-CNN [8], Faster R-CNN [9],  dan algoritma YOLO[10].    

Penelitian yang menggunakan YOLO telah dilakukan oleh Chengji Liu et 

al.[11]. Pada penelitian tersebut, YOLO digunakan untuk mendeteksi objek berupa 

rambu-rambu jalan dengan kualitas citra yang kurang baik. Hasil penelitian 

menunjukkan algoritma YOLO mampu mendeteksi dengan akurasi sebesar 74%. 

Selain itu, penelitian Susanto et al.[12] juga menggunakan YOLO untuk 

mendeteksi objek bola pada humanoid robot soccer secara real time dengan akurasi 

sebesar 60%. Berdasarkan penelitian tersebut, maka YOLO memiliki kelebihan 
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yang dapat dimanfaatkan untuk mendeteksi objek sekitar termasuk pada 

autonomous electric vehicle. 

1.2. Perumusan Masalah 

Autonomous electric vehicle dalam beroperasi membutuhkan informasi untuk  

mendeteksi objek yang berada di sekitarnya. Namun, metode yang digunakan 

sekarang pada umumnya belum diterapkan  secara real time. Selain itu, metode-

metode tersebut masih memiliki akurasi dan kecepatan proses yang rendah. 

Sehingga, metode yang efektif dan dapat mendeteksi objek sekitar dengan akurat 

serta memiliki kecepatan dalam proses deteksi sangat diperlukan oleh autonomous 

eletric vehicle untuk meminimalkan kemungkinan kecelakaan. Selain itu, objek 

yang menghalangi autonomous vehicle dapat mengganggu operasi dari kendaraan 

tersebut.  

 

1.3. Tujuan Penelitian 

Tujuan dari penelitian ini adalah menunjukkan performansi dari metode 

YOLO dalam mendeteksi objek di sekitar autonomous vehicle secara real-time.  

 

1.4. Pembatasan Masalah 

Lingkup pembatasan masalah pada penelitian ini adalah sebagai berikut: 

1. Objek yang dideteksi meliputi bangunan, kendaraan (mobil, motor, 

bentor), orang, tiang baik tiang listrik dan tanda jalan, serta pohon 

2. Objek yang dideteksi oleh autonomous electric vehicle berada di kampus 

Unsri Indralaya. 

3. Pengambilan citra objek dilakukan dengan menggunakan webcam. 

4. Algoritma YOLO akan diimplemtasikan dengan menggunakan platform 

Python. 

 

1.5. Keaslian Penelitian  

Pada penelitian ini dikembangkan suatu metode untuk mendeteksi objek 

sekitar dengan menggunakan algoritma You Only Look Once (YOLO). 

Sebelumnya, beberapa penelitian telah dilakukan untuk mendeteksi objek. Zhipeng 
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Xiao et al. menggunakan  coarse-to-fine algorithm [3]. Pada metode ini, objek diam 

dianggap negatif. Pendeteksian objek dilakukan dengan memberi bounding box 

dengan warna yang berbeda, dimana bounding box hijau adalah objek 3 dimensi, 

bounding box merah merupakan hasil deteksi objek bounding box dengan warna 

cyan, dan kotak dengan warna gelap untuk segmentasi objek. Metode ini dapat 

menangkap objek dengan cukup tepat. Namun, coarse-to-fine algorithm tidak 

mempunyai dataset yang cocok dan perbedaan pencahayaan dapat menyebabkan 

objek yang tidak terdeteksi karena dianggap menyerupai objek diam.   

Abdelkader Dairi et al. membahas tentang penggunaan KNN Algorithm [4] 

untuk mendeteksi objek di sekitar autonomous vehicle. Penelitian ini menunjukkan 

efektifitas deep encoder dalam meng-encoder model yang dijadikan input untuk 

metode KNN. Hasil real-time sebesar 12 frame per second (fps) didapatkan dengan 

menggunakan deep-stacked auto encoder (DSA). Hasil penelitian ini menunjukkan 

peningkatan performansi ketika menggunakan DSA-KNN namun deteksi objek 

yang dihasilkan menunjukkan bounding box yang kurang akurat.  

Pada penelitian lain, Jeongmin Jeon et al. membahas tentang deteksi objek di 

sekitar  autonomous vehicle dengan monocular camera [5]. Objek tersebut meliputi 

rambu-rambu lalu lintas, lampu merah, dan pejalan kaki. Kecepatan deteksi yang 

didapat adalah 24 fps. Fitur HOG dan support vector machine (SVM) digunakan 

untuk mendeteksi pejalan kaki dari INRIA dataset yang dinormalisasi. Hasil 

penelitian menunjukkan bahwa akurasi yang didapat cukup baik dengan bounding 

box yang tepat. Sedangkan untuk mendeteksi rambu-rambu lalu lintas digunakan 

fitur ekstrasi berupa principle component analysis (PCA) dan deteksi tepi canny 

sebagai fitur untuk lampu merah. Kedua objek itu diklasifikasi dengan 

menggunakan jaringan syaraf. Hasil deteksi objek memiliki akurasi yang cukup 

baik. Namun, penelitian ini memiliki kelemahan pada hari gelap karena pemisahan 

objek dengan latar belakang objek tersebut akan menjadi sulit pada saat gelap. 

Selain itu, fitur ekstraksi yang berbeda-beda untuk setiap objek membuat waktu 

komputasi lebih lama.   

Untuk mengatasi kelemahan-kelemahan penelitian di atas maka pada 

penelitian ini digunakan metode YOLO untuk mendeteksi objek di sekitar 
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autonomous electric vehicle. Dalam penelitian Chengji Liu et al.[11], YOLO 

mampu untuk mendeteksi objek berupa tanda lalu-lintas dimana objek tersebut 

dibuat original, blur, noise, diputar, dan dipotong dengan keakuratan 74%. Tetapi 

penelitian ini belum dilakukan secara real-time. Penelitian lain yang dilakukan 

Susanto et al. membahas tentang pendeteksian objek berupa bola dan mendeteksi 

gawang pada humanoid robot soccer secara real-time dengan metode YOLO [12]. 

Sistem YOLO dimanfaatkan dapat mendeteksi bola dan gawang dengan cepat dan 

akurat. Sistem ini mengkombinasikan objek Leave One Out (LOO) validasi silang 

dengan metode yang diusulkan dalam aplikasi real-time. Hasil menunjukkan bahwa 

objek terdeteksi dengan baik walaupun presisi berkurang jika objek berada di atas 

garis putih pada penempatan bounding box.  
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