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ABSTRAK 

 

Kemajuan pengetahuan dan teknologi, khususnya di bidang kecerdasan buatan dan pembelajaran mesin, 

telah mempermudah penyelesaian masalah dan meningkatkan efisiensi kerja manusia. Dalam konteks ini, model 

Smart Glasses adalah model visi komputer berbasis kecerdasan buatan yang menggunakan algoritma YOLO (You 

Only Look Once) untuk mendeteksi dan mengidentifikasi kondisi jalan berlubang, jalan menanjak, jalan menurun, 

gundukan, dan genangan air secara real time. penelitian ini memberikan solusi inovatif untuk mendukung dan 

membantu penyandang tunanetra dalam melakukan aktivitas sehari-hari, khususnya di daerah yang memiliki 

kondisi jalan buruk sehingga dapat membahayakan keselamatan mereka. Teknologi deep learning dan pengolahan 

citra digital digunakan dalam penelitian ini untuk membuat model deteksi jalan untuk Smart Glasses berhasil 

mencapai tingkat akurasi sebesar 82,8%, membuktikan bahwa model dapat mendeteksi jalan dengan cukup baik. 

Model dapat dijadikan sebagai alat bantu yang potensial dalam meningkatkan identifikasi kondisi jalan dan 

keamanan bagi penyandang tunanetra.  

 

Kata kunci: Teknologi, model Smart Glasses, algoritma YOLO (You Only Look Once) 

 

1. PENDAHULUAN 

Kemajuan ilmu pengetahuan dan teknologi telah 

memicu usaha manusia dalam menyelesaikan masalah 

dan mengurangi pekerjaan [1]. Selain itu kecerdasan 

Buatan (Artificial Intelligence) juga sedang 

berkembang pesat, dengan memiliki 3 tipe machine 

learning yaitu supervised learning, unsupervised 

learning, dan reinforcement learning. Articial 

Intelligence adalah kemampuan yang dirancang untuk 

berinteraksi dengan dunia melalui komputer [2]. 

Keahlian Artificial Intelligence khususnya dalam 

bentuk teknologi image classification dan object 

detection dimanfaatkan dalam berbagai aspek 

kehidupan manusia [3].  

 Meningkatnya kemajuan teknologi tersebut 

banyak yang sudah dirasakan oleh masyarakat umum 

dan juga masyarakat yang berkebutuhan khusus. 

Dengan melihat bertambahnya masyarakat yang 

berkebutuhan khusus salah satunya para penderita 

tunanetra, menurut estimasi data kementrian 

Kesehatan Indonesia saat ini terdapat 4 juta jiwa 

tunanetra yaitu sekitar 1,5% dari 270 juta jiwa 

penduduk [4]. Jalan merupakan infrastruktur darat dan 

merupakan akses para penyandang tunanetra yang 

penting sehingga pemantauan dan pemeliharaan 

kondisi jalan diperlukan untuk mengurangi terjadinya 

kecelakaan yang disebabkan oleh keadaan jalan yang 

buruk [5]. Di Indonesia tercatat 52% jalan yang 

berlubang yang dilansir dari data Bidang 

Pemberdayaan dan Penguatan Kewilayahan pada 

tanggal (6/5/2023). Kondisi jalan yang rusak menjadi 

hambatan bagi para tunanetra yang dapat membuat 

mereka harus berhati-hati agar tidak terjadi celaka. 

Maka dari itu dibutuhkan alat bantu agar mereka dapat 

mengetahui kondisi jalan disebut smart glasses. Smart 

glasses adalah model kacamata pintar yang 

berteknologi AI dimana model ini dapat mendeteksi 

object. Smart glasses memiliki komponen berupa, 

kamera, yang dimana dengan komponen ini dapat 

membantu kelancaran operasi model tersebut. 

Deep Learning adalah cabang dari machine 

learning yang menggunakan Neural Network (NN) 

dengan beberapa lapisan dan teknik tertentu, seperti 

Restricted Boltzmann Machine (RBM), untuk 

mempercepat proses pembelajaran [6]. Dalam Deep 

Learning terdapat metode Region-Convolutional 

Neural Network (R-CCN) dan algoritma YOLO (You 

Only Look Once) merupakan metode dalan mendeteksi 

objek secara classifer, namun pada penelitian 

sebelumnya metode algoritma YOLO memiliki 

keunggulan dibandingkan dengan sistem yang 

berorientasi pada classifer, dapat dilihat dari kecepatan 

dalam memprediksi objek citra saat melakukan test 

dengan prediksi yang diinformasikan secara 

menyeluruh dibandingkan dengan sistem Region-

Convolutional Neural Network (R-CCN) dan 

algoritma YOLO lebih popular [7].  

Pada penelitian dalam mendeteksi api pada video 

menggunakan metode algoritma YOLO dengan nilai 

confidence rata-rata 0,66 dengan nilai terendah 0,55 

dan nilai tertinggi 0,71 menghasilkan skor mAp 

sebesar 72,63% [8]. Dan pada penelitian yang 

dilakukan dalam mendeteksi kerusakan jalan 

menggunakan pengolahan citra deep learning 

penelitian ini menggunakan perhitungan metode 

algoritma YOLOv4 tiny dengan menguji objek 

kerusakan jalan menghasilkan nilai mAp sebesar 41% 

dengan average loss 0,6428 dan peneliti menguji 

menggunakan perhitungan confussion matrix dengan 

overall accuracy 88% dan kappa accuracy 86% hasil 

accuracy sudah memenuhi standar dari Congalton and 

Green [5]. Sedangkan pada penelitian yang dilakukan 
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dalam mengklasifikasikan Bahasa isyarat secara 

realtime melalui kamera, video, dan gambar diam 

menggunakan metode algoritma You Only Look Once 

Version 8. Data yang diperoleh dari 25 relawan dengan 

mengambil data citra huruf abjad A-Z sebanyak 26 

kali, dan menghasilkan tingkat accuracy 99,8%, 

tingkat precission 99,4% dan tingkat recall 99,8% 

dengan pengambilan citra pada jarak 100cm 

menghasilkan output berupa text dan suara google 

Text-To-Speech [9]. 

Algoritma YOLO merupakan metode deteksi 

object secara realtime dan menunjukan probabilitas 

kategori dalam menampilkan kotak pembatas untuk 

menunjukan lokasi objek yang terdeteksi. Maka dari 

itu penggunaan YOLO memiliki kecepatan deteksi 

objek yang sangat cepat dan akurat [10]. Dalam 

penelitian ini object yang dideteksi yaitu jalan 

berlubang, jalan yang tergenang air dan jalan 

menanjak. Sistem kerja pada model smart glasses 

adalah model deteksi kondisi kelayakan jalan 

menggunakan metode algoritma YOLO. 

Penelitian ini bertujuan untuk membuat model 

identifikasi jalan berlubang, jalan menanjak, jalan 

menurun, genangan air dan gundukan dengan tujuan 

dapat menjadi model dasar untuk pengembangan alat 

smart glasses. Sumber informasi dari pengolahan citra 

digital dapat meningkatkan keberhasilan dalam 

identifikasi kualitas jalan dan keamanidak an bagi para 

penyandang tunanetra. 

 

2. TINJAUAN PUSTAKA 

Dalam bab kajian teoritis tentang teori-teori yang 

mendukung tema penelitian. Berikut adalah penjelasan 

tentang teori-teori yang mendukung penelitian. 

 

2.1. Artificial Intelligence 

Kecerdasan buatan atau Artificial Intelligence 

adalah teknik program computer yang berfungsi untuk 

mempelajari data, dan menirukan proses kecerdasan 

yang dimiliki oleh makhluk hidup dalam 

menyelesaikan masalah atau persoalan. Dalam 

perkembangan Artificial Intelligence saat ini 

mengalami perkembangan yang sangat tinggi dan 

pesat. Tingkat perkembangan Artificial Intelligence 

dilihat dari aspek fungsi kecerdasan manusia seperti 

persepsi dan kreativitas pada pengetahuan [11]. 

 

2.2. Tunanetra 

Tunanetra adalah sebuah istilah yang digunakan 

dalam keadaan suatu individu yang mengalami 

kelainan atau gangguan fungsi pada indra penglihatan, 

dan ketidakmampuan dalam menerima informasi 

secxara visual. Tunanetra digolongkan menjadi dua 

kelompok yaitu kelompok individu yang mengalami 

kebutaan total (Blind) dan individu yang masih 

mempunyai sisa penglihatan (Low Vision). 

Ketunanetraan ini dapat disebabkan adanya kerusakan 

pada saraf mata seseorang akan kehilangan fungsi 

visual untuk merekam objek pada lingkungan sekitar 

[12]. 

2.3. Jalan (Infrastruktur) 

Jalan merupakan sebuah aspek kebutuhan 

prasarana yang sangat penting untuk aktivitas sehari-

hari karena memudahkan untuk berpindah dari satu 

lokasi ke lokasi lainnya. Jalan juga sangat berperan 

dalam menempuh perjalanan sampai tujuan sebagai 

media infrastruktur tranportasi darat dan pejalan kaki 

[5]. 

 

2.4. Citra Digital 

Citra digital adalah representasi bentuk 

pendekatan dari citra yang diambil oleh mesin 

berdasarkan sampling dan kuantisasi (jumlah pada 

citra yang akan diolah). Sampling menggambarkan 

matriks yang tersusun dari baris dan kolom, dengan 

kata lain besar kecilnya ukuran pada titik (pixel) dapat 

mempengaruhi besar nilai tingkat kecerahan dalam 

nilai keabuan (grayscale) sesuai dengan digit biner 

dan kuantisasi mewakili warna dalam jumlah gambar 

[7].  

 

2.5. Deep Learning 

Deep Learning adalah teknik dalam Neural 

Network (NN) yang menggunakan teknik tertentu 

seperti Restricted Boltzmann Machine (RBM) untuk 

mempercepat proses pembelajaran dalam NN yang 

menggunakan lapis yang banyak atau lebih dari 7 

lapis. Dengan adanya DL, waktu yang dibutuhkan saat 

melakukan training akan semakin berkurang karena 

adanya masalah hilangnya gradien pada propogasi 

balik akan semakin rendah. Ada beberapa jenis DL 

antara lain Deep Auto Encoder, Deep Belief Nets, 

Convolutional Neural Network dan lain-lain. Deep 

Learning dalam proses deteksi objek secara real time 

terdapat dua metode yaitu metode algoritma YOLO 

dan metode RCCN yang memiliki pebedaan pada 

setiap metode sebagai berikut [13]. 

 

2.6. Algoritma YOLO (You Only Look Once) 

You Only Look Once adalah sebuah algoritma 

yang dikembangkan untuk mendeteksi objek secara 

real time menggunakan repurpose classifer atau 

localizer dalam melakukan proses pendeteksian pada 

objek. Sebuah model diterapkan pada sebuah citra di 

beberapa lokasi dan skala. Daerah dengan citra yang 

diberi score tinggi akan dianggap sebagai sebuah 

pendeteksian. Algoritma YOLO merupakan metode 

regresi yang dapat memindai seluruh bagian citra 

dengan melakukan prediksi, mengenali, dan 

menggolongkan objek pada citra dalam bentuk 

jaringan saraf tiruan. Jaringan saraf membagi menjadi 

beberapa letak petak dan melakukan prediksi [14].   

 

2.7. Precision  

Precision merupakan kemampuan sebuah model 

untuk mengidentifikasi object yang relavan. Nilai dari 

precision persentase dari prediksi positif yang benar. 

Jika model mempunyai nilai precision yang tinggi, 

maka model dapat membuat banyak klasifikasi positif 

dengan nilai yang benar, dan membuat nilai klasifikasi 
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positif yang salah lebih sedikit. Persamaan untuk 

mencari nilai Precision dapat dilihat pada Persamaan 

1 [15]. 

Precision = 
𝑇𝑟𝑢𝑒 𝑝𝑜𝑠𝑖𝑡𝑖𝑣𝑒

𝑇𝑟𝑢𝑒 𝑝𝑜𝑠𝑖𝑡𝑖𝑣𝑒 + 𝐹𝑎𝑙𝑠𝑒 𝑝𝑜𝑠𝑖𝑡𝑖𝑣𝑒
                    (1) 

 

2.8. Recall 

Recall adalah perhitungan rasio prediksi positif 

benar dibandingkan dengan semua data positif benar. 

Dalam membandingkannya dengan seluruh objek 

yang sebenarnya. Persamaan untuk mencari nilai 

recall dapat dilihat pada persamaan 2 [16]. 

Recall = 
𝑇𝑟𝑢𝑒 𝑃𝑜𝑠𝑖𝑡𝑖𝑣𝑒

𝑇𝑟𝑢𝑒 𝑃𝑜𝑠𝑖𝑡𝑖𝑣𝑒 +𝐹𝑎𝑙𝑠𝑒 𝑁𝑒𝑔𝑎𝑡𝑖𝑣𝑒
                       (2) 

 

2.9. Roboflow 

Roboflow merupakan suatu preprocessing data 

dengan tujuan meningkatkan dataset untuk melatih 

model komputer Vision. Dengan Roboflow, berbagai 

transformasi seperti perubahan ukuran, pemotongan, 

rotasi, dan aplikasi filter gambar dapat diterapkan, 

semua ini sangat penting untuk mengumpulkan 

informasi yang efektif untuk pelatihan. Selain itu, 

teknik seperti pembalikan acak, rotasi, dan 

penyesuaian kecerahan memiliki dampak yang besar 

dalam meningkatkan kualitas dan jumlah data, yang 

kritis untuk meningkatkan performa model. 

Perangkat-perangkat Roboflow memberikan 

kesempatan kepada pengguna untuk meningkatkan 

kualitas data [17]. 

 

3. METODE PENELITIAN 

 

 
Gambar 1. Flowchart Penelitian 

 

 
Gambar 2. Flowchart Deteksi Objek 

 

Penelitian ini memerlukan jenis data primer. 

Berikut data – data yang diperlukan dalam penelitin 

ini. Data primer meliputi: Survey lapangan di sekitar 

Kota Bogor. Data primer yang diambil sebanyak 1700 

citra dari 5 kelas data yang diteliti. Pada Tabel 1.  

 

Tabel 1. Data Penelitian 

No Kelas Jumlah Data 

1 Jalan Berlubang 340 

2 Jalan Menanjak 340 

3 Jalan Menurun 340 

4 Gundukan 340 

5 Genangan air 340 

 

Pada tahap pengumpulan dataset menggunakan 

device kamera iphone 11 dan kamera handphone Vivo 

Y12 dengan jarak pengambilan yaitu 1 meter. 

 

 Tabel 2. Jumlah Data Indoor dan Outdoor 

Tipe Kelas Jumlah Data 

Data In Door 563 

Data Out Door 1137 

 

Pada praproses data penelitian dimaksudkan 

untuk mempersiapkan data yang digunakan pada 

penelitian ini agar data yang diperoleh, dapat diproses 
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dengan baik oleh model yang akan dibuat 

menggunakan metode YOLOv8. Dataset citra 

memiliki resolusi 2268x4032 pixels (94 citra 

menggunakan Iphone 11) dan 3120x4160 pixels 

(1.606 citra menggunakan handphone VIVO Y12). 

Pada Gamabr 3. 

 

 
Gambar 3. Contoh Dataset Kondisi Jalan 

 

Pada proses data splitting adalah membagi 

dataset citra kondisi jalan berjumlah 1700 citra dengan 

perbandingan 70% training sebanyak (1189 citra), 

20% data validation (337 citra), dan 10% data testing 

(174 citra). Setelah melakukan data preprocessing 

adalah melakukan training model yang telah dirancang 

pada tahap praproses data. Tahap ini merupakan proses 

data citra kondisi jalan menggunakan YOLOv8, maka 

didapatkan sebuah model prediksi. 

 

Dilihat pada Gambar 4. 

 

 
Gambar 4. Architecture YOLO 

 

4. HASIL DAN PEMBAHASAN 

4.1. Praproses Data 

Menentukan dan mengklasifikasi data citra 

kondisi kelayakan jalan yang diambil oleh dua tipe 

kamera handphone yang akan diklasifikasi menurut 

kelas data citra yaitu kelas jalan berlubang, jalan 

menanjak, jalan menurun, gundukan, dan genangan 

air.  

 

4.2. Anotasi Data Citra Kondisi Kelayakan Jalan 

Setelah data citra kondisi kelayakan jalan telah 

mencukupi, proses yang harus dilakukan yaitu 

membuat anotasi pada data citra kondisi kelayakan 

jalan yang sebelumnya telah dikumpulkan, proses ini 

bertujuan untuk membantu sistem komputer 

mengenali dan mengklasifikasikannya dalam 

pemrosesan, analisis, atau pencarian informasi terkait 

data kondisi kelayakan jalan, dalam proses anotasi ini 

menggunakan aplikasi roboflow. 

 

 
Gambar 5. Proses Anotasi Dataset 

 

4.3. Data Splitting 

Pada tahap ini dilakukan proses data splitting 

bertujuan untuk membagi data hasil anotasi citra agar 

dapat melihat persentase model yang akan di rancang. 

Dalam penelitian ini, jumlah citra kondisi kelayakan 

jalan yang telah disiapkan dengan rasio 70% data 

training, 20% data validation, dan 10% data testing. 

Hasil data disajikan dalam bentuk Tabel 3.  Pembagian 

data dilakukan untuk mendapatkan pemahaman dari 

komputer (model) pada data latih, kemudian untuk 

mengetahui seberapa baik model terlatih dengan 

mencoba memvalidasi data model untuk memprediksi 

kelas data latih.  

 

Tabel 3. Hasil Data Splitting 

Kelas Training  Validation  Testing 

Jalan Berlubang 235 70 35 

Jalan Menanjak 239 67 34 

Jalan Menurun 238 67 35 

Gundukan 238 67 35 

Genangan Air 239 66 35 

 

4.4. Generate Dataset 

Pengolahan Proses generate dataset 

menggunakan roboflow adalah proses untuk membuat 

versi generate model yang sudah dihasilkan dalam 

proses data anotasi, data splitting dan proses resize 

citra data dengan ukuran 640𝑥640 pixels. Hasil 
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generate model YOLOv8 akan dieksport Dataset Pada 

Gambar 6. 

 

 
Gambar 6. Proses Generate Dataset 

 

4.5. Export Dataset 

Pada tahap ini hasil dari proses generate data dari 

data anotasi dan data splitting akan di export dataset 

ke dalam bentuk berupa code, dari code tersebut akan 

digunakan dalam proses deteksi data citra kondisi 

kelayakan jalan di Google Collaboratory. Dilihat pada 

Gambar 7. 

 

 
Gambar 7. Export Dataset 

 

4.6. Proses Pelatihan Model YOLOv8 

Pada tahap ini penelitian model, penelitian ini 

menggunakan mesin virtual google colabs. Google 

Collaboratory memiliki GPU gratis yang dapat 

digunakan selama 12 jam. Jenis GPU dalam mesin ini 

adalah Tesla T4, RAM yang disediakan sebesar 12,7 

GB dengan disk penyimpanan virtual sebesar 24 GB, 

serta alat penyimpanan dapat ditambah menggunakan 

google drive, fokus utama untuk evaluasi model 

deteksi dilihat pada hasil nilai mean average precision 

(mAp). Untuk dimensi input model yang digunakan 

640𝑥640 pixels, dimensi ini disajikan dari hasil data 

citra yang melalui proses generate dan resize. 

 

Tabel 4. Konfigurasi Parameter Model 

Parameter Konfigurasi 

Resize roboflow 640x640 

epoch 100 

Imgsz 200 

 

Tabel 4. merupakan parameter dan konfigurasi 

nilai yang digunakan. Input citra yang digunakan 

merupakan dimensi 640 x 640 pixels. Pada proses 

training model epoch yang dilakukan sebanyak 100 

kali dan image size yang digunakan 200 pixels agar 

dapat melakukan proses cepat dan dapat menghasilkan 

hasil akurasi yang baik maka model secara otomatis 

menyimpan checkpoint dalam file*.pt. 

 

4.7. Evaluasi Model 

Dalam mendeteksi objek kelas maka diberikan 

IoU sebagai pembanding antara nilai dari kotak 

pembatas prediksi dengan kotak pembatas kebenaran 

dasar. Dari teknik ini memperoleh hasil confidence 

score, jika nilai confidence score lebih besar dari 

threshold IoU maka terdapat objek kelas yang di 

target, namun lebih kecil, maka tidak terdapat objek. 

Akan tetapi, dalam mendeteksi objek memerlukan 

akurasi yang mampu menghitung setiap kelas atau 

seluruh kelas dalam dataset citra kondisi kelayakan 

jalan, untuk itu metode yang dapat menyelesaikan 

tugas tersebut adalah mean average precision (mAP). 

Tujuan dari evaluasi ini adalah untuk mengetahui 

seberapa baik metode yang digunakan dalam 

menentukan kelas objek berdasarkan kotak pembatas 

prediksi terhadap kotak pembatas kebenaran. Pada 

proses mengukur seberapa baik metode dalam 

mendeteksi objek dengan menghitung nilai mAP@0,5 

sebagai dasar bahwa objek memiliki akurasi yang baik. 

Proses mengukur nilai IoU dengan nilai 

threshold 0,5 menjelaskan terjadi perlakuan “true 

positve” bila nilai prediksi kotak pembatas dan kotak 

pembatas kebenaran dasar memiliki nilai confidence 

yang lebih besar dari IoU 0,5 dan menampilkan kelas 

sesuai dengan target, namun apabila kondisi kotak 

pembatas prediksi dan confidence melewati batas IoU 

tetapi kelas yang terdeteksi tidak sesuai maka kejadian 

ini disebut sebagai “false positive” dan kondisi terakhir 

apabila tidak menampilkan kotak pembatas prediksi 

dan confidence lebih rendah dari IoU maka kondisi ini 

disebut sebagai “false negative”. 

 

 
Gambar 8. Hasil Evaluasi mAp50 

 

4.8. F1 Confidence Curve 

Pada tahap penelitian ini dalam mendeteksi objek 

melakukan evaluasi F1 confidence curve bertujuan 

untuk melakukan perhitungan pada pengukuran 

kinerja model klasifikasi, terutama dalam konteks 

masalah trade-off antara keakuratan positif dan negatif 

dalam kasus klasifikasi biner. Dalam F1 confidence 
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curve juga menggambarkan hubungan antara presisi 

(precision) dan recall pada berbagai nilai ambang 

batas yang berbeda. 

 

 
Gambar 9. Hasil Evaluasi F1 Confidence Curve 

 

Pada Gambar 9. berupa F1 confidence curve 

terdapat 5 kelas data citra, dimana 3 kelas data citra 

berada pada nilai akurasi yang tinggi yaitu jalan 

menanjak 0,97, jalan menurun 0,975, dan gundukan 

0,969. Sedangkan 2 kelas data citra memiliki akurasi 

rendah yaitu genangan air 0,6285 dan jalan berlubang 

0,6223. Akurasi citra genangan air dan jalan berlubang 

memiliki nilai rendah dikarenakan kedua citra tersebut 

memiliki struktur sebab akibat yaitu genangan air 

timbul disaat adanya jalan berlubang yang tergenang 

oleh air. Kurva ini digambar dengan mengambil 

sejumlah ambang batas yang berbeda dan mencatat 

nilai precision dan recall untuk setiap ambang batas 

pada semua kelas data citra. 

 

Tabel 5. Akurasi F1 Confidence, Precision, Recall 

Kelas Data 

Citra 
Precision Recall 

F1 

Confidences 

Jalan Menanjak 0,983 0,955 0,97 

Jalan Menurun 0,952 1 0,975 

Berlubang 0,705 0,557 0,6223 

Genangan Air 0,772 0,53 0,6285 

Gundukan 0,954 0,985 0,969 

Jumlah F1 

Confidences 
4,1648 

Rata-Rata 0,83 

 

4.9. Uji Deteksi Citra pada Intensitas Cahaya 

Pada Pengujian ini menguji nilai akurasi dari 

aspek intensitas cahaya, dimana intensitas cahaya 

merupakan parameter dalam menguji nilai akurasi 

confidence pada citra kondisi jalan. Uji citra pada 

intensitas cahaya terbagi menjadi 2 kategori yaitu uji 

citra pada kondisi cahaya terang dan uji citra pada 

kondisi gelap atau kurang cahaya 

 

 
Gambar 10. Citra Kondisi terang 

 

Pada Gambar 10. Citra dalam kondisi terang 

dapat mendeteksi objek dengan baik dan menampilkan 

kotak akurasi pada nilai confidence 0,75. 

 

 
Gambar 11. Citra Kondisi Gelap 

 

Pada Gambar 11. Citra dalam kondisi gelap atau 

kurang pencahayaan tidak dapat mendeteksi objek 

dengan baik dan tidak menampilkan kotak akurasi 

pada citra jalan tersebut. 

 

4.10. Uji Deteksi Objek Pada Citra  

Tahap evaluasi yang telah dilakukan sebelumnya 

memperoleh data validasi akurasi yang baik. Untuk 

melihat seberapa baik model maka dilakukan uji 

deteksi secara langsung objek citra kondisi kelayakan 

jalan dan pada tahap ini juga membandingkan deteksi 

objek yang benar dan salah dalam gambar maka 

dilakukan pengujian pada tahap ini. Pengujian 

dilakukan menggunakan data uji yang didapat dari 

data splitting. Percobaan deteksi objek secara realtime 

dilakukan langsung di Google Collaboratory. Hasil 

luaran model pada google collaboratory ketika 

mendeteksi citra realtime yang digunakan. 
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Gambar 12. Hasil Deteksi Objek PadaCitra         

 

4.11. Uji Deteksi Objek Pada Video 

Pengujian deteksi objek pada video hasil 

rekaman dilakukan untuk melihat seberapa baik model 

terlatih dalam menampilkan hasil deteksi secara 

realtime. Kemampuan ini sebagai simulasi visual 

komputer dalam mendeteksi kondisi nyata di 

Lapangan. Video yang digunakan untuk menguji 

model terlatih berdurasi 1 menit 10 detik, jarak video 

berkisar 1 sampai 2meter dengan berjalan pada objek 

jalan. Percobaan dilakukan pada perangkat laptop dan 

handphone dengan menyambungkan koneksi LAN 

dengan Droid Cam. Dilihat pada Gambar 13. 

 

 
Gambar 13. Hasil Deteksi Objek Pada Video 

 

5. KESIMPULAN DAN SARAN 

Berdasarkan hasil penelitian ini didapatkan 

model pembelajaran yang baik dalam mendeteksi 

kondisi jalan, dimana hasil pembelajaran terdapat satu 

model pembelajaran yaitu dengan nilai mAP@0,5 

sebesar 82,8%, dari hasil evaluasi tersebut kemudian 

dilihat dari performa deteksi berdasarkan setiap kelas 

dengan menghitung nilai confidence score. Adapun 

hasil yang diperoleh adalah kelas jalan menanjak, jalan 

menurun, gundukan dengan nilai yang di dapat lebih 

dari 96% dan didapat juga hasil yang cukup baik lebih 

dari 62% pada kelas jalan berlubang dan genangan air. 

Hasil dari penelitian ini sangat baik karena model 

sudah dapat membedakan kelas kondisi jalan. Model 

ini tidak akan menampilkan hasil deteksi jika kondisi 

jalan tidak masuk dalam lima kelas tersebut. Untuk 

penelitian selanjutnya diharapkan bisa mencoba 

deteksi objek yang lain selain objek kondisi kelayakan 

jalan untuk menguji metode algoritma YOLOv8, bisa 

menambahkan lebih banyak data dan bervariasi yang 

akan dibutuhkan dalam menguji metode algoritma 

YOLOv8.  
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