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Abstrak

Pertumbuhan kendaraan bermotor yang begitu pesat menyebabkan kondisi yang tidak
seimbang antara pertumbuhan kendaraan dan ruang parkir, terutama di kota-kota besar,
sering kali tidak seimbang dengan ketersediaan lahan parkir, khususnya di daerah perkotaan.
Salah satu solusi yang dapat diterapkan adalah sistem pemantauan ruang parkir otomatis
berbasis computer vision. Penelitian ini bertujuan untuk membandingkan performa algoritma
deteksi objek YOLOv8 dengan menggunakan dua pustaka berbeda (pustaka N dan M) dalam
mendeteksi objek mobil, serta menguji kemampuannya dalam membedakan objek mobil
dengan objek lainnya. Metode yang digunakan dalam penelitian ini menggunakan metode
kuantitatif, dimana nilai akurasi dan performa yang dapat dihitung dengan rumus
TP,FP,FN,precision,recall dan mAP@50, dimana nilai tersebut merupakan pernyataan
sementara dari rumusan masalah, dengan menjalankan program computer vision untuk
mendeteksi objek pada video CCTV. Video yang sudah direkam selanjutnya di ekstrak per
gambar untuk melakukan pengujian manual supaya dapat mengetahui objek apa saja yang
berhasil di deteksi oleh YOLOv8 secara detail dan mengetahui pustaka yang terbaik antara N
dan M. Hasil penelitian menunjukkan bahwa pustaka M memiliki nilai precision, recall,
MAP@0.5, dan mAP@0.5:0.95 yang lebih tinggi dibandingkan pustaka N, menunjukkan
keunggulan dalam akurasi deteksi objek. Meskipun pustaka N memiliki keunggulan dalam
kecepatan proses (lebih cepat 5,6 milidetik per gambar), pustaka M tetap berada dalam batas
waktu proses yang efisien, yaitu rata-rata 10,2 milidetik. Pada pengujian lebih lanjut
menggunakan video dengan objek selain mobil, pustaka M tetap menunjukkan performa
tinggi dengan nilai precision sebesar 1.0 dan recall sebesar 0.993 untuk kelas mobil. Hal ini
membuktikan bahwa algoritma YOLOv8 dengan pustaka M mampu membedakan objek mobil
dari objek lain secara akurat dan konsisten, sehingga efektif digunakan dalam sistem
monitoring ruang parkir otomatis.
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