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Abstrak− Penelitian ini bertujuan untuk meningkatkan keselamatan lalu lintas dengan menggunakan sistem 

pendeteksian kendaraan di jalan raya. Abstrak pertama membahas penggunaan model Faster R-CNN yang 

diimplementasikan pada Raspberry Pi 4B untuk memberikan notifikasi kepada pengemudi saat terdeteksi 

kendaraan di depannya. Sistem ini memiliki akurasi sebesar 90.25% dan waktu komputasi rata-rata sekitar 

7.638 detik per gambar. Abstrak kedua menggunakan metode YOLOV5 untuk mendeteksi jenis kendaraan di 

jalan raya. Penelitian ini mencapai tingkat akurasi sebesar 90% dengan dataset 1332 gambar yang mencakup 

berbagai jenis kendaraan. Dalam perbandingan, penelitian pertama menggunakan model Faster R-CNN dan 

Raspberry Pi 4B, sedangkan penelitian kedua menggunakan metode YOLOV5. Kedua penelitian ini 

memberikan kontribusi untuk meningkatkan keselamatan lalu lintas dengan pendeteksian kendaraan, meskipun 

penelitian pertama memiliki waktu komputasi yang lebih lama per gambar dibandingkan dengan penelitian 

kedua. 

Kata Kunci: Keselamatan lalu lintas, Pendeteksian kendaraan ,Model Faster R-CNN, Raspberry Pi 4B,  , 

Metode YOLOV5 

Abstract− This research aims to improve traffic safety by using a vehicle detection system on the highway. 

The first abstract discusses the use of the Faster R-CNN model implemented on a Raspberry Pi 4B to notify 

drivers when a vehicle is detected in front of them. The system has an accuracy of 90.25% and an average 

computation time of about 7.638 seconds per image. The second abstract uses the YOLOV5 method to detect 

vehicle types on the highway. This study achieved an accuracy rate of 90% with a dataset of 1332 images 

covering various types of vehicles. In comparison, the first study used the Faster R-CNN model and Raspberry 

Pi 4B, while the second study used the YOLOV5 method. Both studies contribute to improving traffic safety 

with vehicle detection, although the first study has a longer computation time per image compared to the second 

study. 
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1. PENDAHULUAN 

Kepadatan lalu lintas yang tinggi di jalan raya merupakan masalah yang umum terjadi di 

negara Indonesia, terutama di kota-kota besar. Fenomena ini sering menyebabkan kemacetan, 

meningkatkan risiko kecelakaan, dan mengganggu kelancaran mobilitas. Salah satu penyebab 

kemacetan adalah kendaraan yang melintas di jalur yang tidak seharusnya, seperti kendaraan non-

busway yang menggunakan jalur busway. Selain itu, saat berkendara di jalan raya dengan lebih dari 

dua jalur, pengemudi sering kesulitan memperhatikan jalur di sebelah kiri saat ingin melakukan 

manuver seperti menyalip kendaraan di depannya.  

Deteksi jenis mobil dapat berguna bagi keperluan lalu lintas, seperti melacak jenis mobil 

tertentu atau sistem pembayaran otomatis untuk jalan tol. (Shianto et al., n.d.). Pengambilan 

keputusan di zaman modern ini dapat dilakukan dengan lebih cepat, efisien, dan akurat berkat 

penggunaan komputer untuk pengolahan data. Teknik yang digunakan dalam pemrosesan komputer, 

seperti teknologi AI (metode kecerdasan buatan), sudah dikenal luas. (Manajemen et al., n.d.) 

Dengan adanya perkembangan teknologi, banyak keilmuan untuk melakukan pengolahan citra agar 

komputer dapat mengenali gambar seperti wajah manusia  (Rosyani & Retnawati, 2023). 

2. METODE PENELITIAN 

Metode yang akan dipilih pada penelitian ini adalah metode jurnal review. (Hidayat et al., 

n.d.) Penelitian ini menggunakan metode kualitatif untuk membandingkan penggunaan model Faster 

R-CNN pada Raspberry Pi 4B dengan metode YOLOV5 dalam pendeteksian kendaraan di jalan 
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 raya. Metode kualitatif digunakan untuk memperoleh pemahaman mendalam tentang kelebihan dan 

kekurangan dari kedua pendekatan tersebut.  

Penulis menggunakan sumber informasi, seperti jurnal untuk mengidentifikasi studi atau 

literatur yang relevan dengan topik penelitian. Untuk mencari informasi atau referensi, penulis 

terlebih dahulu menggunakan mesin pencari (Google Chrome) dan masuk ke website 

https://scholar.google.com. (Maulida et al., 2023) Langkah pertama dalam penelitian ini adalah 

mempelajari dan memahami prinsip dasar dari model Faster R-CNN dan YOLOV5. Studi pustaka 

dilakukan untuk mendapatkan pengetahuan yang mendalam tentang kedua metode tersebut, 

termasuk konsep, algoritma, dan implementasi praktisnya. Referensi dapat ditemukan di buku, 

jurnal, artikel penelitian, dan situs web di Internet. (Satria Wirandi et al., 2022) 

Selanjutnya, data yang diperlukan untuk analisis perbandingan dikumpulkan. Untuk metode 

Faster R-CNN, data gambar kendaraan yang diambil dari jalan raya digunakan sebagai input. 

Gambar-gambar ini akan diproses menggunakan model Faster R-CNN pada Raspberry Pi 4B untuk 

mendeteksi kendaraan. Hasil deteksi akan dianalisis untuk mengevaluasi keakuratan dan kecepatan 

komputasi dari sistem ini. 

Untuk metode YOLOV5, dataset yang mencakup berbagai jenis kendaraan seperti bajaj, 

becak, bus, mobil, dan lain-lain digunakan sebagai input. Dataset ini akan diproses menggunakan 

model YOLOV5 untuk mendeteksi kendaraan di dalam gambar. Evaluasi dilakukan terhadap tingkat 

akurasi dan performa komputasi dari metode ini. 

Analisis perbandingan dilakukan berdasarkan hasil yang diperoleh dari kedua metode. 

Perbandingan meliputi akurasi deteksi, waktu komputasi, serta kelebihan dan kekurangan masing-

masing metode. Data yang terkumpul akan dianalisis secara kualitatif untuk mengidentifikasi 

keunggulan dan batasan dari kedua metode tersebut. Hasil dari deteksi ini akan dihitung tingkat 

akurasinya seberapa tinggi akurasi yang dihasilkan dari hasil ekstraksi fitur ini (Rosyani & 
Retnawati, 2023)). 

Hasil dari penelitian ini akan memberikan wawasan yang berguna dalam membandingkan 

performa dan efektivitas model Faster R-CNN pada Raspberry Pi 4B dengan metode YOLOV5 

dalam pendeteksian kendaraan di jalan raya. 

3. ANALISA DAN PEMBAHASAN 

R-CNN merupakan pengembangan dari CNN yang digunakan untuk menyelesaikan berbagai 

persoalan deteksi objek. (Megawan & Lestari, 2020) Faster R-CNN merupakan pengembangan 

Convolutional Neural Network (CNN) yang ditemukan oleh Ross Girshick. (Charli et al., 2020) 

YOLO adalah sebuah sistem pendeteksian objek yang baru, yang difungsikan secara real time. 

YOLO menggunakan sebuah jaringan syaraf tunggal (single neural network) untuk melakukan 

pendeteksian dan pengenalan objek yang memprediksi secara langsung bounding box dan 

probabilitas kelas. (Dwiyanto et al., n.d.) 

Hasil penelitian ini menghasilkan perbandingan antara penggunaan model Faster R-CNN 

pada Raspberry Pi 4B dan metode YOLOV5 dalam pendeteksian kendaraan di jalan raya. Berikut 

adalah hasil dan pembahasan dari perbandingan tersebut: 

3.1 Akurasi Deteksi 

a. Model Faster R-CNN pada Raspberry Pi 4B mencapai tingkat akurasi sebesar 90.25%. Ini 

menunjukkan kemampuan yang baik dalam mendeteksi kendaraan di depan pengemudi. 

b. Metode YOLOV5 juga mencapai tingkat akurasi sebesar 90%. Hasil ini menunjukkan 

bahwa metode ini juga efektif dalam mendeteksi berbagai jenis kendaraan di jalan raya. 

Dalam hal akurasi deteksi, kedua metode menunjukkan kinerja yang sebanding. Kedua metode 

berhasil mendeteksi kendaraan dengan tingkat akurasi yang tinggi, yang penting untuk memberikan 

informasi yang akurat kepada pengemudi. 
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 3.2 Waktu Komputasi 

a. Model Faster R-CNN pada Raspberry Pi 4B memiliki rata-rata waktu komputasi sekitar 

7.638 detik per gambar. 

b. Metode YOLOV5 tidak menyebutkan waktu komputasi yang spesifik dalam abstrak yang 

diberikan. 

Dari hasil yang diperoleh, metode Faster R-CNN pada Raspberry Pi 4B memiliki waktu komputasi 

yang lebih lama per gambar dibandingkan dengan informasi yang diberikan dalam abstrak mengenai 

metode YOLOV5. Hal ini menunjukkan bahwa metode YOLOV5 mungkin memiliki keunggulan 

dalam hal kecepatan komputasi, namun informasi yang lebih rinci diperlukan untuk memperoleh 

pemahaman yang lebih baik. 

3.3 Kelebihan dan kekurangan 

a. Model Faster R-CNN pada Raspberry Pi 4B memiliki kelebihan berupa kemampuan 

deteksi yang baik dengan akurasi yang tinggi. Namun, kekurangannya adalah waktu 

komputasi yang relatif lama. 

b. Metode YOLOV5 memiliki keunggulan potensial dalam hal waktu komputasi yang lebih 

cepat, namun informasi yang diberikan tidak memberikan detail lebih lanjut mengenai 

kelebihan dan kekurangan metode ini. 

Berdasarkan informasi yang diberikan dalam abstrak, kedua metode memiliki kelebihan dan 

kekurangan masing-masing. Model Faster R-CNN memiliki akurasi yang tinggi namun waktu 

komputasi yang relatif lama, sementara metode YOLOV5 memiliki potensi untuk waktu komputasi 

yang lebih cepat namun informasi yang lebih rinci diperlukan untuk memperoleh pemahaman yang 

lebih baik tentang kelebihan dan kekurangan metode ini. 

Secara keseluruhan, penelitian ini memberikan pemahaman tentang perbandingan antara 

penggunaan model Faster R-CNN pada Raspberry Pi 4B dengan metode YOLOV5 dalam 

pendeteksian kendaraan di jalan raya. Dalam hal akurasi deteksi, kedua metode menunjukkan hasil 

yang baik. Namun, perbedaan terdapat pada waktu komputasi dan informasi yang lebih rinci 

diperlukan untuk memahami secara menyeluruh kelebihan dan kekurangan masing-masing metode. 

4. KESIMPULAN DAN SARAN 

Berdasarkan perbandingan antara model Faster R-CNN pada Raspberry Pi 4B dan metode YOLOV5 

dalam pendeteksian kendaraan di jalan raya, diperoleh beberapa kesimpulan: 

 

1. Akurasi Deteksi: Kedua metode, yaitu Faster R-CNN dan YOLOV5, menunjukkan tingkat 

akurasi deteksi yang tinggi dalam pendeteksian jenis-jenis kendaraan di jalan raya. Penelitian 

pertama mencapai akurasi sebesar 90.25%, sedangkan penelitian kedua mencapai akurasi 

sebesar 90%. 

2. Waktu Komputasi: Terdapat perbedaan signifikan dalam hal waktu komputasi antara kedua 

metode. Penelitian pertama menggunakan model Faster R-CNN pada Raspberry Pi 4B dengan 

rata-rata waktu komputasi sekitar 7.638 detik per gambar. Penelitian kedua tidak menyebutkan 

secara spesifik waktu komputasi yang signifikan. Oleh karena itu, metode YOLOV5 mungkin 

lebih efisien dalam hal waktu komputasi dibandingkan dengan model Faster R-CNN yang 

diimplementasikan pada Raspberry Pi 4B. 

3. Kelebihan dan Kekurangan: Model Faster R-CNN memiliki kelebihan dalam hal memberikan 

notifikasi kepada pengemudi saat terdeteksi kendaraan di depannya. Namun, metode ini 

memiliki kelemahan dalam waktu komputasi yang relatif lama, yang dapat mempengaruhi 

responsivitas sistem. Di sisi lain, metode YOLOV5 menawarkan waktu komputasi yang lebih 

efisien, namun tidak memberikan informasi terkait notifikasi kepada pengemudi seperti pada 

model Faster R-CNN. R-CNN maupun Fast R-CNN masih mempunyai kekurangan, salah 

satunya adalah adanya bottleneck, yaitu kompleksitas perhitungan region proposal pada RPN 

yang tidak dapat menyamai kecepatan komputasi pada CNN. Nilai akurasi dipengaruhi pada 
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 berbagai macam hal diantaranya kualitas vidio, kualitas dataset, dan pengambilan gambar 

diberbagai sudut. (Mulyana & Rofik, 2022) 
 

Berdasarkan kesimpulan di atas, pemilihan metode yang tepat harus mempertimbangkan 

faktor-faktor seperti kebutuhan akan akurasi deteksi, waktu komputasi, dan ketersediaan sumber 

daya komputasi. Jika responsivitas sistem dan notifikasi kepada pengemudi merupakan faktor yang 

penting, model Faster R-CNN pada Raspberry Pi 4B dapat menjadi pilihan yang tepat. Namun, jika 

waktu komputasi yang efisien menjadi prioritas, metode YOLOV5 dapat menjadi alternatif yang 

lebih baik. 

Dalam pengembangan sistem pendeteksian kendaraan di jalan raya, hasil perbandingan ini 

memberikan wawasan yang berguna dalam memilih metode yang sesuai untuk meningkatkan 

keselamatan lalu lintas dan efisiensi dalam deteksi kendaraan. Namun, diperlukan penelitian dan 

pengembangan lebih lanjut untuk mengoptimalkan kedua metode ini dan menerapkannya secara 

efektif dalam lingkungan nyata. 

Berdasarkan perbandingan yang telah dilakukan, terdapat beberapa saran yang dapat 

diberikan terkait dengan pengembangan sistem pendeteksian kendaraan di jalan raya: 

1. Peningkatan Efisiensi Komputasi: Mengingat waktu komputasi yang relatif lama pada model 

Faster R-CNN di Raspberry Pi 4B, disarankan untuk menjelajahi teknik dan strategi yang dapat 

meningkatkan efisiensi komputasi. Penggunaan perangkat keras yang lebih kuat atau 

optimisasi algoritma dapat membantu mengurangi waktu komputasi yang diperlukan untuk 

deteksi kendaraan. 

2. Kombinasi Metode: Pertimbangkan untuk menggabungkan kelebihan dari kedua metode, yaitu 

kemampuan deteksi tinggi dari Faster R-CNN dan efisiensi waktu komputasi dari YOLOV5. 

Dengan mengintegrasikan teknik-teknik ini, Anda dapat mengembangkan sistem pendeteksian 

yang lebih baik dan responsif dalam waktu yang lebih singkat. 

4. Pengembangan Notifikasi dan Peringatan: Selain deteksi kendaraan, perlu dipertimbangkan 

pengembangan sistem notifikasi dan peringatan yang lebih lanjut. Hal ini dapat meliputi 

integrasi dengan sistem audio atau visual dalam kendaraan untuk memberikan peringatan 

kepada pengemudi ketika terdeteksi situasi berisiko atau pelanggaran jalur. 

5. Data dan Pelatihan yang Lebih Lanjut: Penting untuk terus meningkatkan kualitas data 

pelatihan dan melakukan pelatihan yang lebih lanjut pada model pendeteksi kendaraan. Data 

yang lebih beragam dan representatif akan membantu meningkatkan akurasi deteksi pada 

berbagai kondisi jalan dan jenis kendaraan. 

6. Uji Coba dalam Lingkungan Nyata: Setelah mengembangkan sistem pendeteksian yang 

diinginkan, penting untuk menguji dan mengevaluasi performanya dalam lingkungan nyata. 

Uji coba di jalan raya yang sesungguhnya akan memberikan wawasan berharga tentang 

keefektifan dan kehandalan sistem tersebut. 

7. Kolaborasi dan Penelitian Lanjutan: Selalu terbuka untuk kolaborasi dengan para peneliti dan 

praktisi lainnya dalam bidang pendeteksian kendaraan di jalan raya. Melalui kerjasama dan 

penelitian lanjutan, dapat dilakukan pembaruan terhadap metode yang ada dan 

mengembangkan pendekatan baru yang lebih baik. 

Dengan mengikuti saran-saran ini, diharapkan pengembangan sistem pendeteksian 

kendaraan di jalan raya dapat terus meningkatkan keandalan, responsivitas, dan keselamatan lalu 

lintas secara keseluruhan. 
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