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INTISARI

Sistem deteksi dan penghitungan kendaraan otomatis merupakan komponen
penting dalam penerapan fntelligent Transportation Systems (ITS) antuk mementau
dan mengeloln lalu lintas secara efektif. Penelitian ini mengevaluasi kinerja model
ringan YOLOvEn (marce) dalam mendeteksi dan mengklasifikasikan kendoman,
yang dikembinasikan dengan algoritme Centroid Tracking untuk meningkatkan
akurasi penghitungan kendaraan. Y{]Lﬁrﬁ ﬁplllh karenma keseimbangan antara
efisiensi komputasi danakurasi dftuk!tp ehingga sesuai digunakan pada perangkat
dengan sumber daya terbatas. Penelition ini melibatkan pengumpulan dataset
dengan tujuh kelas kendarsan (bus L bus = car. tuek |, truck m, truck s,
truck_xl), diikuti dengan praproses data dan pelatihan model YOLOvEn selama 40
epoch, Teknik augmentasi data diterapkan untuk muﬂ_iaknﬁmwml data dan
mperkuat kinetjs model. ngmtme Centroid ,-r . distlagrasikan uniuk
. kgn:lmﬂdu setiap frame meegal mhlhmgan aanda,
Eﬂlﬁﬂﬂ qunl dilakukan menggunakan metrik precision nmﬂ,f} -seore, dan
m:ﬁ#' .dﬂbhxr Precision (mAP). Hasil pi:mellh.[ll’l mem C XOLOvEn
'hﬁl:l mﬁn?lftﬂ' 5 keseluruhan sebesar 0,820 dan MP.@J«MH

0.755. Kelas “car” memperoleh mAP fertinggi yaitu 0,963, mzt
“;mnk.i’mmt nilai terendah sebesar £,665, terutama akibat: m data
yang m:ﬁmb:mg Centraid Tracking berhusil menjaga kuus:sli:nﬁ ﬂumtlt.ns
objek ' i‘h‘u: m;m!k:m jumlash kendarman vang akurat selama mlm
Kombinasi ini menawarkan sistem yang andal dan erm nfuk pemantanan lalu
lintas secarn real-time, manajemen parkir, serta an kesclamatan jalan.
Sistem berbasie YOLOvER dan Centroid Tracking : pﬂﬂi yang kuat
mmrtplzknﬂ [T‘S prakus. khususl:t}rn pada pcm dengon sumber daya
; tnya disarankan m-mcwd:hms dataset
una lebih meningkatkan akurasi deteksi dan

danmw eseimb
kmchhm

Kata kunck: YOLOWS,  Centroid Tracking, Detek
Kendaraan, Computer Vision

Kendarman, Penghitungan
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ABSTRACT

An sutomatic vehicle detection and counting system is essential for Intelligent
Transportation Systems (ITS) to monitor and manage traffic effectively. This study
evaluates the performance of the lightweight YOLOvEnR (nano) model for vehicle
detection and classification, combined with a Centroid Tracking algorithm o
improve vehicle counting accuracy., YGLMWS selected for its balance between
computational efficiency and damm,hﬁmg it suitable for devices
with limited resources: The research involved collccting a'dataset of seven vehicle
classes (bus 1, bus s, car, truck I, truck m, truck s, trick 1), followed by data

pmpnﬁmiﬂg and Eﬁﬂl{g‘ﬁi?ﬂlﬂvﬂn model Fﬂrmqnchs Diat sugmentation
techn: es were Ippiieit;ﬂﬁﬂn:e data va.nahllﬁ'::_'_"_' ‘ »model robustness.
Tjﬁm Tracking algorithm was integrated 1o lﬂmmiﬁq_tlw ACToss
ﬁm-m;l:mcnt double countmg. Mode! evaluation usui m pmﬂ. Fi-
wm Average Precision (mAP), Results show Yﬂm ach
Wﬂﬂm of 0.820 and mAP@O.5-0.95 of 0.755. The “car’ dﬂﬂwlﬂed
the highest mAP of 0.963, while “truck_s” had the lowest at 0.665, mainly due 10
imbalanced data distribution. The Centroid Tracking "m maintained object
nhiﬂhes and provided consistent yehicle counts dlmmwmhmum
ufﬁ# a reliable and efficient system suitable fort‘ﬂ-.ﬁm traffie monitoring.
pmm MM road safety, The YOLOv&R and Centroid
Tmch:i]*— 1 ';_"#ruugpntzqﬁlﬂ#hml [TS applications,

Especmﬁjr on’ IIHPIL‘:EE 'ﬁ'iﬂt Hnﬁ"!eﬂ computational resources. Future work should

focus on expanding the ‘dutaset and improving class balance to g
detection accuracy and system robustness. further

Keyword: ¥YOLOWS, Centroid Tracking, Vehicle Detection, Vehicle Counting,

Computer Vision.
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