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5.1. Keslmpulan

Dari hasil pelatihan model object detection yang digunakan untuk

mendeteksi objek kendaraan, mogdel tersebut berhasil memperoleh mAP

sebesar 80,1 96dengan AP fertinggi dickpai olch kelas bus dengan nilai

kel single usiittruk dengan nilai 65%.

pscs festing yang Oilakukin pads sistem

B kendarann yarg melintas di jslan rays dengRREEEE MRS
hasil dicapai adalah 0,92 dan nilai terendahnya .67 deng

ll.?ulll HENR.

tipe false negatif stau sistem hanys mampu memprediksi sebagian objek
dari total keseluruhan objek yang ada. Seperti yang terlihat pada gambar
5.1 dimana pada gambar tersebut sistem tidak dapat mendeteksi kendaraan
dengan kelas motoreycle,
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Gambar 5.1 Cuplikan pad: hasil festing

Penulis mendugs hal tersebut terjadi karenia.kctidak seimbangon
jumlah objek padi tiap kelas yang terdipat pada datasel yang digunakan
untuk proses pelatihan. Dugaan tersebut disandarkan puhthh hasil testing
sistem pada tabel 4.1 dimana kendarnan dengan kelas var yang notnbene
memiliki jumlah object paling dominan pada dataset dapat dideteks:
dengan baik.

Oeh karena itu penulis menyarankan tintuk menambahkan data
gambar yang digunakan untuk proses pelatiban kKhususnya yang memuat
object dengan kelas yang masih sedikit jumlahnya agar tercapai atau
mendekat keseimbangan
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