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1.1 Latar Belakang
Penerapan sistem keamanan menggunakan kamera pengawas di area parkir tidak
hanya bertuj
pengelolaan __ruang.parkir secara™lebih efisieni Dengan memanfaatkan teknologi
pern an komputer, sistem ceftlas.dapat dikan untuk mendeteksi keberadaan
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Penelitian sebel
YOLO (M-YOLO) dala ekSiobjek, khususnya kendaraan. Jupiyandi et al. (2019)

melaporkan tingkat akurasi 100%udala endeteksi kendaraan menggunakan algoritma

untuk menemuka

M-YOLO pada kondisi pengujian te

Berdasarkan uraian di atas, diperlukan model ya iliki ke puan untuk
mendeteksi kendaraan mobil dengan baik. Mode diharapkan dapat#menjadi
dasar dalam pengembangan sistem cerdas yang mampu memberikan informasi
ketersediaan area parkir kepada pengemudi, seperti status "terisi" atau "kosong". Dengan
demikian, model ini diharapkan dapat berkontribusi dalam pengembangan sistem yang

lebih efektif untuk menyediakan informasi ketersediaan tempat parkir.



1.2 Rumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang yang telah dijabarkan maka terdapat beberapa masalah

yang dapat dirumuskan, antara lain:

1. Bagaimana penerapan algoritma YOLOvV5 untuk mendeteksi kendaraan mobil?

2. B a tingkat akurasiwpendeteksian kendaraan mobil pada pengujian dengan

Berapa tingkat presisi pendetekSian ke n mobil pada pengujian dengan

confusion matrix?
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Adapun tujuan dari"penel pi adalah:

ng oleh objek lain.

1.4 Tujuan Penelit

1. Menerapkan algoritma®¥@L Ov& limtuk mendeteksi kendaraan mobil.

2. Mengetahui tingkat akurasi a dalam mendeteksi kepdaraz

mobil.

3. Mengetahui tingkat presisi algoritma YOLOV5 dala daraan

mobil.



1.5 Manfaat
Penelitian ini diharapkan dapat memberikan manfaat, baik secara teoritis maupun

praktis, kepada berbagai pihak sebagai berikut:

1. Manfaat Teoritis

Hasi an Ini d pkan dapat menjadi referensi dalam pengembangan ilmu

pengetan prdang eemputer vision;-khususnyaidalam mendeteksi kendaraan mobil
m¢ akan algoritma YOLOV5.

2 anfaat Praktis

enelitian ini dlharapkan memberikan mﬂaat praktis bagi berbagai pihak,

pa-par sebagai-berikut:

agi Penulis

Penel H\ i menjadi sara an secara langsung

pengeta angun sebuah sistem

deteksi ke

b) Bagi Pe
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mengembangkan sistem dete ersediaan area parkir secara lebih lanjut.

Penelitian ini juga

c) Bagi Pengelola Area Pa

Penelitian ini dapat dijadikan referensi dalam penge agan sistem deteksi area"parkir
yang dapat diimplementasikan untuk memba pengemud peroleh infarMasi

mengenai status ketersediaan parkir secara efisien.



