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ABSTRAK 

Salah satu faktor geometrik yang sering dihadapi dalam kondisi jalan di 

Indonesia adalah tikungan tajam dan tanjakan yang cukup tinggi. Pada tikungan 

tajam, pengendara perlu menjaga kecepatan dan memperhatikan kendaraan yang 

bergerak ke arah yang berlawanan. Selain itu, pada tikungan tajam, tidak 

memungkinkan untuk dilewati oleh dua kendaraan besar secara bersamaan, 

sehingga perlu diatur arus lalu lintas di tikungan tersebut. Prototipe yang akan 

dirancang merupakan sistem yang mampu mengklasifikasikan kendaraan 

menjadi kendaraan besar dan kendaraan kecil secara real-time menggunakan 

kamera yang akan diproses dengan algoritma You Only Look Once (YOLO). 

Sistem ini akan melakukan pelacakan (tracking), menghitung kecepatan, dan 

menghitung jumlah kendaraan yang melintasi tikungan tajam, sehingga dapat 

menentukan jenis dan jumlah kendaraan yang memasuki tikungan tajam. Dataset 

yang digunakan dibagi menjadi 3 bagian, yaitu data pelatihan dengan 2516 

gambar, data validasi dengan 240 gambar, dan data pengujian sebanyak 119 

gambar. Evaluasi kinerja klasifikasi dilakukan dengan menghitung presisi, TPR 

(True Positive Rate), FNR (False Negative Rate), dan akurasi dari berbagai 

model YOLOv8. Hasil evaluasi menunjukkan bahwa kinerja berbagai model 

YOLOv8 cukup baik dengan rata-rata presisi sebesar 98,78%, TPR sebesar 

99,06%, FNR sebesar 0,82%, dan akurasi sebesar 99,20%. Evaluasi kinerja 

penghitungan jumlah kendaraan dilakukan dengan memvariasikan model 

YOLOv8 yang digunakan, menghasilkan rata-rata kesalahan sebesar 10,91%. 

Sementara itu, evaluasi kinerja penghitungan kecepatan kendaraan juga 

dilakukan dengan memvariasikan model YOLOv8, dan menghasilkan rata-rata 

kesalahan sebesar 6,71%. Perhitungan kinerja kecepatan frame per second (FPS) 

dengan memvariasikan model YOLOv8 menunjukkan bahwa YOLOv8n 

memiliki FPS tertinggi yaitu 0,92, sementara model YOLOv8x memiliki fps 

terendah yaitu 0,1. 

Kata kunci: kecelakaan lalu lintas, computer vision, deteksi objek, 

YOLOV8, tracking object 
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ABSTRACT 

One of the geometric factors frequently encountered in Indonesian road 

conditions is sharp bends and steep inclines. In sharp bends, drivers need to 

maintain their speed and be aware of oncoming vehicles. Furthermore, sharp 

bends cannot accommodate two large vehicles simultaneously, necessitating the 

regulation of traffic flow in these areas.The prototype to be designed is a system 

capable of classifying vehicles into large and small categories in real-time using 

a camera processed with the You Only Look Once (YOLO) algorithm. This 

system will perform tracking, calculate speeds, and count the number of vehicles 

passing through sharp bends, thereby determining the types and quantities of 

vehicles entering these bends.The dataset is divided into three parts: training data 

consisting of 2516 images, validation data with 240 images, and testing data 

comprising 119 images. The performance evaluation of classification is 

conducted by calculating precision, True Positive Rate (TPR), False Negative 

Rate (FNR), and accuracy for various YOLOv8 models. The evaluation results 

indicate that the performance of various YOLOv8 models is quite good, with an 

average precision of 98.78%, a TPR of 99.06%, an FNR of 0.82%, and an 

accuracy of 99.20%.The performance evaluation of vehicle counting is done by 

varying the YOLOv8 models used, resulting in an average error rate of 10.91%. 

Meanwhile, the evaluation of vehicle speed calculation is also performed by 

varying the YOLOv8 models, resulting in an average error rate of 6,71%. The 

calculation of frame per second (fps) performance by varying YOLOv8 models 

shows that YOLOv8n has the highest fps at 0.92, while YOLOv8x has the lowest 

fps at 0.1. 
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