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Pengenalan Warna Label Pada Sistem Pengisian Botol Menggunakan YOLOv8

ABSTRAK

Kemajuan teknologi Artificial Intelligence (Al) telah memperluas penerapannya pada
berbagai sektor industri, termasuk sektor F&B. Industri F&B dituntut untuk memenuhi
target produksi dengan kecepatan tinggi tanpa mengurangi kualitas produk, dua hal
yang sulit dipertahankan apabila hanya'mengandalkan proses manual. Oleh sebab itu,
penelitian ini bertujuan mengembangkan sistem deteksi warna label*botol dengan dua
kelas yaitu: “MERAH” dan “BIRU” sebagai tahap Kklasifikasiotomatis untuk
menentukan berapa volume.yang akan dialirkan pada proses pengisian cairan,. Metode
yang digunakan dalam_penelitian ini adalah Convolutional Neural Network. (CNN)
melalui AlgoritmaYOLOv8. Dataset dikembangkan menggunakan platform Roboflow
untuk proses anotasi dan pra-pemrosesan citra. Hasil penelitian menunjukkan bahwa
model YOLOv8 memiliki performa yang sangat baik dengan nilai‘rata-rata precision
rata-rata sebesar 100%, recall sebesar 98,35%, F1-score sebesar 99,15%, dan Accuracy
sebesar 98,35%. Pengujian pada tiga pencahayaan berbeda mencapai akurasi hingga
66,67%. Pada tahap pengujian-real-time.di-sistem.pengisian.otomatis, model.mampu
mencapai akurasi 100% tanpa kesalahan klasifikasi antar kelas serta menunjukkan
performa yang stabil. Implementasi pada-Raspberry Pi 4B menggunakan format ONNX
juga berhasil dijalankan secara real-time dengan.rata-ratawaktu inferensi sebesar 120,1
ms/frame dan kecepatan pemrosesan sebesar 7,807 FPS. Hasil tersebut menunjukkan
bahwa sistem layak diterapkan untuk mendukung otomatisasi proses produksi pada
industri F&B.

Kata kunci: deteksi warna, evaluasi model, pengujian real-time, perangkat edge,
YOLOv8N.
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Color Label Recognition in a Bottle Filling System Using YOLOv8

ABSTRACT

Advances in Artificial Intelligence (Al) technology have expanded its applications
across various industrial sectors, including the F&B sector. The F&B industry is
required to meet high-speed production targets without:ecompromising about product
quality, two aspects that are difficult to-maintain when_only relying on manual
processes. Therefore, this study.aimsto develop a bottle label color.detection system
with two classes, namely "MERAH" and "BIRU", as an automated classification step
to determine the volume before the liquid filling process. The method usediin this study
is a Convolutional Neural Network (CNN) based on.the YOLOV8 algorithm. The dataset
was developed usingthe Roboflow platform for'image annotation and preprocessing.
The results show that the YOLQv8 model performs exceptionally well, with an average
precision of 100%, a recall of 98.35%, an F1-score of 99.15%, and an accuracy of
98.35%. .Testing under three different lighting conditions showed an accuracy of
66,67%. During the real-time testing on automated filling system, the model achieved
100% accuracy with no.misclassifications and.show.a stable.performance. The
implementation on a Raspberry Pi 4B using the ONNX format also ran successfully in
real-time, with an average inference time of 120.1 ms/frame and a processing speed of
7,807 FPS. These results indicate that the systemis suitable for supporting production
process automation in the F&B industry.

Keywors: color detection, edge device, model evaluation, real-time testing, YOLOv8n.
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BAB I
PENDAHULUAN

Pada bab ini menguraikan garis besar penelitian yang terbagai menjadi
latar belakang, rumusan masalah, batasan masalah, tujuan penelitian, dan luaran

yang dihasilkan dari penelitian ini.

1.1 Latar Belakang

Industri Mikro.dan Kecil (IMK) merupakan usaha yang bergerak pada
sektor industri pengolahan dengan skala usaha yang ditentukan berdasarkan
jumlah tenaga kerja, yaitu kurang dari 20 tenaga kerja (Badan Pusat Statistik
Provinsi DKl Jakarta, 2024). Salah satu subsektor yang termasuk dalam kategori
IMK sadalah industri minuman yang diklasifikasikan ke dalam KBLI 11.
Kategori ini mencakup kegiatan produksi minuman, seperti air minum dan
minuman ringan, minuman berbasis buah, minuman berbasis kopi dan teh,
minuman fermentasi, serta berbagai jenis minuman lainnya sesuai klasifikasi
KBLI (Badan Pusat Statistik, 2025a).

Meningkatnya permintaan terhadap.produk  minuman kemasan
mendorong pertumbuhan industri minuman skala mikro dan kecil di Indonesia.
Berdasarkan data Survei Sosial Ekonomi Nasional ,(Susenas), konsumsi
minuman. kemasan menunjukkan tren peningkatan dalam beberapa tahun
terakhir, terutama pada produk dengan volume kecil hingga menengah +200-
250ml yang praktis untuk dikonsumsi.(Badan-Pusat Statistik, 2025b). Sejalan
dengan kondisi tersebut, data Profil Industri Mikro dan Kecil (IMK) Provinsi
Jawa Barat menunjukkan bahwa subsektor industri minuman memiliki 18.614
unit usaha pada tahun 2024 atau setara dengan sekitar 2,9% dari-total IMK di
Jawa Barat. Sebanyak 11.219 unit-usaha..di..antaranya~masih menerapkan
teknologi proses manual, yang berarti sekitar 60,27% industri minuman skala
mikro dan kecil belum memanfaatkan sistem produksi terotomasi (Badan Pusat
Statistik Provinsi Jawa Barat, 2026). Tingginya proporsi penggunaan proses
manual tersebut menunjukkan bahwa aktivitas produksi pada sebagian besar

pelaku usaha masih sangat bergantung pada keterlibatan tenaga kerja manusia.
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Saat ini Artificial Intelligent (Al) telah merambah ke berbagai sektor
kehidupan tak terkecuali industri makanan dan minuman (F&B). Al memainkan
peran penting dalam proses seperti optimasi bahan, kualiti kontrol, manajemen
bahan baku, dan analisa kebutuhan konsumen (Agarwal, 2025). Hal ini
dimanfaatkan untuk mengimbangi perkembangan industri minuman modern
yang menuntut proses produksi yang semakin cepat, akurat, dan konsisten untuk
memenuhi kebutuhan pasar..yang terus meningkat. Salah“satunya proses
penyortian sebelum melakukan pengisian botol, yang umumnya “dilakukan
berdasarkan jenis produk atau karakteristik tertentu seperti ukuran kemasan.dan
identitas label:" Dengan memanfaatkan computer vision dan deep learning yang
merupakan bagian dari Al, memungkinkan proses pengenalan. objek dan
klasifikasl secara otomatis dan I-time berdasarkan karakteristik tertentu, seperti
pada penyortiran limbah daur ulang berupa plastik dan kaleng yang dilakukan
pada conveyor ataupun pada lingkungan tercemar seperti sungai (Di et al., 2025;
Itikap et al., 2023; Triyanto et al., 2024). Computer vision juga digunakan dalam
memantau ketinggian cairan sebagai informasi_dalam mengontrol laju aliran
(Abdullah et al., 2020). Selain pada penyortiran_limbah dan pengisian cairan
otomatis, peneliti lain juga memanfaatkan computervision untuk mendeteksi
objek berdasarkan warna pada permukaan kulit'buah seperti' melon, jambu,
jeruk, cabali, hingga cangkang telur (Chen et al., 2024; Khairy & Candra, 2025;
Ma et al., 2024; Putra et al., 2024;:Simarmata et.al., 2024).

Umumnya penelitian terdahulu_hanya menerapkan teknologi computer
vision pada tahap penyortiran untuk. klasifikasi -saja, belum dimanfaatkan
sebagai dasar pengambilan keputusan. Padahal, karakteristik IMK minuman
kemasan yaitu memproduksi berbagai jenis produk dengan perbedaan.label dan
volume memerlukan sistemyang.lebih adaptif dan cerdas.dalam menentukan
jumlah pengisian. Penelitian terdahulu oleh Pandey et al. (2025),
mengembangkan sistem otomatis berbasis conveyor, sensor pendeteksi botol,
pompa cairan, mekanisme capping, dan PLC untuk melakukan proses pengisian
dan penutupan botol secara otomatis. Meskipun belum menerapkan pendekatan
computer vision berbasis deep learning, penelitian tersebut menunjukkan

pentingnya sistem otomatis dalam meningkatkan efisiensi proses produksi. Oleh

Politeknik Negeri Jakarta
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karena itu, integrasi antara computer vision sebagai dasar pengambilan
keputusan pengisian dan mekanisme kontrol cairan masih relatif jarang dikaji,
khususnya pada sistem pengisian botol minuman yang ditujukan untuk skala
industri kecil.

Berdasarkan permasalahan tersebut, diperlukan sebuah solusi berupa
sistem terintegrasi yang mampu mengombinasikan teknologi computer vision
dengan sistem kontrol pengisian-cairan secara otomatis..Pendekatan object
detection berbasis deep.dearning, seperti You Only Look Once (YOLQ), dinilai
sesuai untuk diterapkan pada lingkungan industri karena mampu melakukan
deteksi dan klasifikasi objekssecara.real-time. Dengan mengintegrasikan sistem
vision berbasis YOLO pada conveyor dengan sistem kendali pengisian botol,
hasil klasifikasi warna label botol dapat digunakan sebagai parameter utama
dalam penentuan volume pengisian cairan secara otomatis dan presisi.

Kebaruan penelitian ini terletak pada penerapan sistem computer vision
berbasis YOLO yang diintegrasikan dengan mekanisme kontrol pengisian cairan
dalam satu sistem closed-loop pada proses pengisian botol skala industri kecil.
Sistem vision berfungsi untuk mendeteksi sekaligus-mengklasifikasikan warna
label botol secara real-time, kemudian hasil Klasifikasi-tersebut digunakan sebagai
dasar keputusan dalam menentukan volume pengisian cairan. Integrasi dengan
sensor aliran sebagai mekanisme umpan balik (feedback) memungkinkan proses
pengisian tetap dipantau secara real-time sehingga sistem dapat bekerja lebih
adaptif dan akurat. Dengan demikian, penelitian ini_berfokus pada pembuatan
model computer vision sebagai sumber pengambilan keputusan diharapkan mampu
meningkatkan efisiensi, ketepatan pengisian, serta fleksibilitas proses produksi

pada industri kecil'minuman kemasan.

1.2 Rumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan, rumusan masalah
dalam penelitian ini disusun sebagai berikut:
1. Bagaimana membangun dataset citra botol berlabel warna untuk proses
klasifikasi warna label pada sistem pengisian botol?
2. Bagaimana melakukan proses klasifikasi warna label botol berbasis

dataset citra menggunakan algoritma YOLOV8 secara real-time?

Politeknik Negeri Jakarta
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3. Bagaimana mengintegrasikan hasil klasifikasi warna label botol dengan

sistem kontrol pengisian botol berdasarkan volume variabel?

1.3 Batasan Masalah
Adapun batasan masalah pada penelitian ini adalah sebagai berikut:

1. Botol yang digunakan pada penelitianwini merupakan botol plastik
berwarna bening dengan label warna berbeda.

2. Sistem pengenalan. warna hanya berfokus pada klasifikasi label
berukuran sama dengan dua kategori, yaitu: label merah =400'ml dan
label biru=.200 ml.

3. Proses pengenalan warna label dilakukan menggunakan Webcam sebagai
perangkat pengambilan citra.

4, Dataset yang digunakan untuk melatih “model diperoleh dan dikelola
menggunakan Roboflow, sedangkan proses pelatihan model dilakukan
pada layanan Google Colab.

5.  Sistem yang dirancang hanya berfungsi untuk mendeteksi warna label

pada botol sebagai dasar pengambilan keputusan volume pengisian.

1.4 Tujuan Penelitian
Adapun tujuan dari penelitian ini mengacu.pada rumusan masalah di atas,
yaitu sebagai berikut:
1. Menyusun dataset citra botol berlabel warna yang dapat digunakan untuk
proses klasifikasi warna label menggunakan YOLOVS.
2. Menerapkan algoritma YOLOvV8 .untuk melakukan Kklasifikasi warna
label botol secara real-time berdasarkan dataset yang telah disusun.
3. Mengembangkan sistem pengisian botol otomatis dengan volume

variabel berdasarkan.hasil klasifikasi warna label botol.

1.5 Luaran
Adapun luaran dari penelitian ini adalah sebagai berikut:
1. Laporan skripsi.
2. Publikasi jurnal.
3. Purwarupa Model Pengenalan Warna Label Pada Sistem Pengisian Botol
Menggunakan YOLOVS.
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BAB V
PENUTUP

Bab ini merupakan bagian akhir dari laporan penelitian yang merangkum

seluruh hasil penelitian yang telah dicapai ke dalam sub-bab simpulan serta arah

pengembangan ke depan ke dalam sub-bab.saran.

5.1 Simpulan

Berdasarkan hasil perancangan, realisasi, dan pengujian sistem yang

telah dilakukan, didapatkan beberapa simpulan sebagai berikut:

1. Dataset berhasil dibuat dengan bantuan platform Roboflow dalam

menganotasi dan tahap pre-processing citra.

Model deteksi warna label botol berbasis YOLOv8 berhasil dibuat
dengan performa yang sangat baik, hal ini'ditunjukkan oleh nilali metrik
evaluasi pada test set berupa precision, recall, F1-score, dan Accuracy
yang tinggi dengan nilai rata-rata precision sebesar 100%, recall sebesar
98,35%, F1-score sebesar 99,15%, dan Accuracy sebesar 98,4%.
Kestabilan kurva train_loss dan val:less juga menunjukkan bahwa
model memiliki performa yang robust dan mampu bekerja secara
konsisten tanpa menunjukkan adanya indikasi overfitting. Pengujian
pada tiga variasi intensitas cahaya menunjukkan model mampu
mempertahankan tingkat akurasi-hingga 100% pada intensitas cahaya 92-
224 lux, sedangkan pada intensitas, cahaya 14 lux (gelap extrem) model
gagal mendeteksi keberadaan objek.

Pengujian deteksi pada Raspberry Pi menunjukkan model YOLOv8n
dengan format ONNX berjalan dengan stabil walaupun.memiliki sumber
daya yang terbatas. Karakteristik..performa-komputasi real-time ini
ditunjukkan oleh capaian rata-rata kecepatan inferensi sebesar 120,1
ms/frame untuk menyelesaikan satu siklus proses dari akuisisi citra
hingga mendapatkan hasil deteksi, serta kemampuan memproses gambar
dengan stabilitas rata-rata kecepatan frame mencapai 7,807 FPS (Frames
Per Second). Pengujian real-time di sistem pengisian otomatis juga

menunjukkan hasil yang sangat baik dengan tingkat akurasi hingga
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100%.

5.2 Saran

Model yang dikembangkan masih memiliki keterbatasan dalam

eydidyeH

membedakan objek yang memiliki dominasi warna serta bentuk geometris yang

pimn menggunakan
ebih beraga eperti penambahan

serupa. Oleh karena itu, penelitian se
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1 from ultralytics import YOLO
#

2
3 model = YOLO("yolov8n.pt")

4
5 model.train(
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Lampiran ini melampirkan kode training model YOLOvV8 sesuai dengan

Lampiran 2 Kode Training Model YOLOv8
hyperparameter yang dijabarkan pada Tabel 3.2.
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3 model = YOLO('botol.pt')
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Lampiran ini melampirkan kode evaluasi model YOLOvV8 pada test set.
5 results

Lampiran 3 Kode Evaluasi Kinerja Model Menggunakan Data Uji
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Lampiran 4 Perhitungan Manual Precision, Recall, dan F1-Score

~ Lampiran ini menjabarkan perhitungan metrik evaluasi yang dilakukan
 berdasarkan nilai True Positive (TP), False Positive (FP), dan False Negative

i
o
=
a]
©
&

| (FN) dari hasil pengujian model. Berdasarkan Gambar 4.5 diketahui:

epaeyer HaBaN NIuXLYI|od uizi eduey

FOLITEKNIK
NiEGERI
JAKARTA

1.00 + 0.967

T
0
[
=
Q
[+
Pt
T
o
=3
=
.
o
=
=
[}
-
[
2
)
=
)
T
m
=]
et
=
Q
o
=
s
3
Q
s
e
o9
=
S
g
=
=
(]
Q
m
=
[
=~
-
o

d
o
s
Q
g
B
g
3
c
3
=
=
3
]
[~
=
5
=
B
)
2
=3
5
2
!
=
o
3
T
3
=
g
=
g
s
=
)
Z
©
3
=
g
=3
S
H
B
2
B
=
=
g
-}
=
i)
g
c
(=4
3
o
]
=
c
3
o
S
&
=2

F1-Score

Pers. 3.3

N =
) )
S o
FEE
Q Q@
3
25%s
5 5
Q Q
g=3g
= 5
£ wn
3 o
3 S
= Q
545758
= o
5 e
o
o =
3 «n
o o
() c
o c
- S
3 =
g 2
°s 53
o
o g
o =
Q @
S 3
o -
§ 358
< °
i
£ o
<
c 5
> 8
S2is
-,
o
= 1
), o
3. ]
s 23
2 =
3 <
o
o o
o c
: i3
c 2
= >
o »n
'g c
DN E
£ o
S =

Accuracy = 291050+ 1D) Pers 3.4
= 0.967
Perhitungan Kelas MERAH
. 27
Precision = m Pers. 3.1

XiX




lai loU

tomatis dari
jek secara

N c
o <
%) 5
b=y S
o (@)
IS
c @
IS
c o
o o
IS
S X8
'.“ﬂ
= =) S o
S + =
n S 2
- X
~ S + |W
o 2 S g =
~ |+ + ]
0270 N~ O —
S ~a S = =
. . N S
— ~ — c
<
Il Il Il Il Il Il e
c
<
=)
c
2 0O
mY
2§
X
g 2
— L ) S s
— o o] 5 9
o o o %
9 n =)
() 0 Q A
[a g — o
LL <

Hak Cipta:

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan,

tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

internal

orit

ction over Union

penelitian

POLITEKNIK

NEGERI
JAKARTA

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :

, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta
2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
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Lux Light Meter
Lux Light Meter

cahaya yaitu 14 lux.

cahaya yaitu 14 lux.
2. Dokumentasi pengujian botol berlabel merah dengan nilai intensitas

Lampiran ini melampirkan dokumentasi pengujian model pada berbagai
1. Dokumentasi pengujian botol berlabel biru dengan nilai intensitas

Lampiran 5 Dokumentasi Pengujian Pada Berbagai Pencahayaan

percahayaan sebagai berikut.

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
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Lux Light Meter
Lux Light Meter

cahaya yaitu 92 lux.

cahaya yaitu 92 lux.
4. Dokumentasi pengujian botol berlabel merah dengan nilai intensitas

3. Dokumentasi pengujian botol berlabel biru dengan nilai intensitas

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

XXii



23333
33333

23335

cahaya yaitu 224 lux.

cahaya yaitu 224 lux.
6. Dokumentasi pengujian botol berlabel merah dengan nilai intensitas

5. Dokumentasi pengujian botol berlabel biru dengan nilai intensitas

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Lampiran ini melampirkan kode evaluasi model YOLOVS8 pada test set.

Lampiran 6 Kode Deployment pada Raspberry Pi

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

XXiv



© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Lampiran 7 Data Evaluasi Kinerja Perangkat Edge

eyieyer uabap Niuyaiijod wizi eduey

o=
o
=
0
> El8
Qo8 x o Lampiran ini merangkum hasil perhitungan rata-rata waktu inferensi dan rata-
o -og {_\.
s 35 § 5T 3; rata berdasarkan rumus pers. 3.5 dan pers. 3.6 dalam bentuk tabel.
eEESEI®
5T B0 v : Total
- O 2 o Ukuran Informasi Preprocess Inference«. Postprocess
>Q — N - Latency FPS
- - Frame Deteksi (ms) (ms) (ms)
3 a3 -+ (ms)
1
c
% 3 g.:.'- S 1 320x320 1BIRU 5,6 120,7 2,9 1292 7,740
f-,é ;% ; 2 320x320 1 BIRU 4,4 118,0 2,9 1253, 7,981
- :
; §§ 5 3 3 320x320 1 BIRUY 8,3 119,2 2,9  130,4 7,669
S =
z §§§ ® 4 320x320.1BIRU 3,3 0 50 1258 7,949
H E E% & _5 320x3200 1BIRU 4,5 121,4 59. 131,8 7,587
T o c
o § §§- 2 _6 320x320 1BIRU 3,7 117,9 25 . 124,1 8,058
< ax
g 35 ,%3 5- 7 320x320 1BIRU 4,4 120,5 28  127,7 7,831
< o
ﬁ 53 Z. 8 320x320 1BIRU 3,8 123,1 25 1294 7,728
Q —
%, s 37 9  320x320 1BIRU 4,7 118,5 25 1257 7,955
3% =32 10 320x320 1 BIRU 7,6 119,1 32 . 1299 7,698
[~ >S9
e g;,.g 11 320x320 1 BIRU 6,2 118,7 35, 1284 7,788
wn m
T g 3 ; 12 320x320 1 BIRU 5,5 120,0 38 1293 7,734
= 3. 70
c x53 13 ' 320x320 1 BIRU 6,2 118,0 32 . 1274 7,849
-]
32 §§ 14 320x320 1 BIRU 5,4 119,7 32 1283 7,79
E =23 15 320x320 2 BIRUs 5,8 121,6 36 1310 7,634
% :':,r ?5-2. 16 320x320 1BIRU 5,9 117,7 35 o 127,1 7,868
5833 17 320x320 1BIRU 61 1182 36 1279 7819
Q.
z §§ 18 320x320. 1 BIRU 4,8 118,0 32 1260 7,937
2_ %_"fun_ 19 320x320 .1 BIRU 6,6 121,2 35 1313 7,616
3 §§ 20  320x320. 1 BIRU 4,8 118,9 28 1265 7,905
:’;' §§ 21  320x320 .1 BIRU 4,6 120,8 30 1284 7,788
g §§ 22 320x320 1BIRU 4,3 119,7 29  126,9 7,880
o
= %2 23 320x320 1BIRU 3,9 118,5 2,8 125,217,987
= 24 320x320 1BIRU 4,0 118,6 54 128,017,813
2 25 320x320 1 BIRU 5,8 119,6 2,8  128,2 7,800
Y]
oy 26 320x320 1BIRU 7,6 119,9 25  130,0 7,692
Ei 27 320x320 1BIRU 4,6 118,5 26 1257 7,955
g 28 320x320 1BIRU 4,3 120,7 3,2  128,2 7,800
=
2 29 320x320 1BIRU 4,7 121,0 30  128,7 7,770
Y]
§ 30 320x320 1BIRU 4,0 119,4 54  128,8 7,764
2 31 320x320 1BIRU 5,1 117,7 60  128,8 7,764
5 32 320x320 1BIRU 4,8 118,7 32  126,7 7,893
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No LIJ:l;: I::] | rggtrerE?iSi Preprocess | nf(enr]i; ce Postprocess L-gtoetr?(lzy EPS
(ms)
33 320x320 1BIRU 5,9 122,1 3,2 131,2 7,622
34 320x320 1BIRU 5,6 118,9 3,2 127,7 7,831
35 320x320 no detections 6,2 121,1 1,4 128,7 7,770
36 320x320 no detections 4,9 120,6 1,3 126,8 7,886
37 320x320 1 MERAH 5,3 122,8 2,0 130,1 7,686
38 320x320 1 MERAH 5,2 122,8 3,2 131,2 7,622
39 320x320 1 MERAH 6,1 118,1 3,5 127,7.. 7,831
40 320x320 1 MERAH 5,2 119,0 3,2 127,4 7,849
41  320x320 «1.MERAH 6,4 1174 3,2 127,0 7,874
42  320x320. 1 MERAH 4,4 124,5 3,5 132,4 7,553
43  320x320 1 MERAH 6,1 121,6 3,5 131,2 7,622
44 320x320 1 MERAH 5,4 118,8 3,2 127,4 7,849
45 320x320 1 MERAH 6,6 117,2 3,2 127,0 7,874
46  320x320 1 MERAH 4,8 122,6 3,0 130,4 7,669
47 < 320x320 1 MERAH 4,9 118,3 2,5 125,7 7,955
48 320x320 1 MERAH 3,3 118,3 3,1 124,7 8,019
49 320x320 1 MERAH 4,5 129,9 2,9 137,3 7,283
50 = 320x320 1 MERAH 3,7 122,3 3,0 129,0 7,752
51 '320x320 1 MERAH 4,9 117,9 2,9 125,7 7,955
52 320x320 1 MERAH 3,6 120,3 2,9 126,8 7,886
53 320x320 1 MERAH 7,0 121,5 2,9 1314 7,610
54 320x320 1 MERAH 3,8 118,8 5,9 128,5 7,782
55 320x320. 1 MERAH 4,5 118,4 2,5 125,4 7,974
56 320x320 1 MERAH 7,8 1217 2,9 132,4 7,553
57 320x320 1 MERAH 4,7 1231 2,5 130,3 7,675
58 320x320 .1 MERAH 4,9 118,2 2,9 126,0 7,937
59 320x320 no detections 7,6 119,4 1,3 128,3 7,794
60 320x320 1 MERAH 3,6 121,0 2,5 127,1..7,868
61 320x320 1 MERAH 4,4 123,1 2,5 130,077,692
62 320x320 1 MERAH 3,6 119,2 2,9 125,7 7,955
63 320x320 1 MERAH 4,4 118,4 2,8 125,6 7,962
64 320x320 1 MERAH 6,5 1246 2,5 133,6 7,485
65 320x320 1 MERAH 4,0 118,9 2,9 125,8 7,949
66 320x320 1 MERAH 3,3 119,9 2,8 126,0 7,937
67 320x320 1 MERAH 8,4 121,8 2,9 133,1 7,513
68 320x320 1 MERAH 3,3 119,0 2,8 1251 7,994
69 320x320 1 MERAH 4,9 118,8 6,2 129,9 7,698
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No LIJ:l;: I::] | rggtrerE?iSi Preprocess | nf(enr]i; ce Postprocess L-gtoetr?(lzy EPS
(ms)
70 320x320 1 MERAH 7,1 128,5 3,7 139,3 7,179
71 320x320 1 MERAH 5,1 120,4 6,0 131,5 7,605
72 320x320 1 MERAH 3,3 119,2 2,5 125,0 8,000
73 320x320 1 MERAH 4,7 118,7 2,9 126,3 7,918
74  320x320 1 MERAH 5,0 121,0 2,5 128,5 7,782
75 320x320 1 MERAH 4,4 120,4 2,6 127,4 7,849
76 320x320 1 MERAH 3,7 122,0 6,0 131,7+. 7,593
77 320x320 1 MERAH 4,6 121,3 2,9 128,8 7,764
78 320x320 + 1. MERAH 3,6 118,0 2,5 124,1 8,058
79 320x320+ 1 MERAH 4,7 118,6 2,9 126,2 7,924
80 320x320 I{/IEIE,IOI\QHU, ! 3,1 119,6 2,9 125,6 7,962
81 « 320x320 I{/IEIE,THU, L 2,8 136,0 6,1 1449 6,901
82  320x320 1BIRU 5,0 122,6 2,2 1298 7,704
83 320x320 1BIRU 2,7 126,0 5,6 134,3 7,446
84 320x320 1BIRU 2,1 124,0 2,1 128,2 7,800
85 = 320x320 1 BIRU 9,6 118,4 2,9 130,9 7,639
86 320x320 1BIRU 3,8 1182 2,9 124,9 8,006
87 320x320 1BIRU 5,7 121,7 3,1 130,5 7,663
88 320x320 1BIRU 3,4 117,3 2,9 123,6 8,091
89 320x320 1 BIRU 7,0 121,6 2,8 1314 7,610
90 320x320. 1BIRU 6,2 123,4 2,8 132,4 7,553
91 320x320 1 BIRU 4,4 121,4 2,5 128,3 7,794
92 320x320 1 BIRU 3,9 117,2 2,6 123,7 8,084
93 320x320 .1 BIRU 6,0 119,1 5,8 130,9 7,639
94 320x320 1 BIRU 4,0 121,1 2,6 127,7 7,831
95 320x320 1BIRU 5,7 118,0 3,6 127,317,855
96 320x320 1 BIRUY 4,2 119,1 2,8 126,147,930
97 320x320 1 BIRU 4.4 1212 2,9 1285 7,782
98 320x320 1 BIRU 7,4 122 .4 2,9 132,7 7,536
99 320x320 1BIRU 3,9 118,6 2,6 125,1 7,994
100 320x320 1 BIRU 4,1 118,1 6,4 128,6 7,776
101 320x320 1 BIRU 4,1 121,6 2,5 128,2 7,800
102 320x320 1 BIRU 4,0 117,5 2,8 124,3 8,045
103 320x320 1 BIRU 8,7 119,4 2,5 130,6 7,657
104 320x320 no detections 4,9 118,3 1,3 1245 8,032
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No Ukuran | nforma_si Preprocess Inference Postprocess L-gtoetr?(lzy EPS
Frame Deteksi (ms) (ms) (ms) (ms)
105 320x320 no detections 4,2 120,8 1,4 126,4 7,911
106 320x320 1 MERAH 4,4 119,0 3,5 126,9 7,880
107 320x320 1 MERAH 5,2 1249 5,8 135,9 7,358
108 320x320 1 MERAH 3,3 124.5 2,9 127,7 7,831
109 320x320 1 MERAH 6,4 117,2 2,5 126,1 7,930
110 320x320 1 MERAH 3,3 120,4 2.9 126,6 7,899
111 320x320 1 MERAH 6,1 118,6 3,2 127,9..7,819
112 320x320 1 MERAH 5,3 119,1 2,8 127,2 7,862
113 320x320 +1.MERAH 5,3 120,4 3,6 129,3 7,734
114 320x320. 1 MERAH 4,8 117,6 3,6 126,0 7,937
115 320x320 1 MERAH 6,0 121,4 3,1 130,5 7,663
116 .~ 320x320 1 MERAH 3,7 117,4 2,9 124,0 8,065
117 . 320x320 1 MERAH 6,9 120,2 3,0 130,1 7,686
118  320x320 1 MERAH 4,4 117,7 3,3 1254 7,974
119 320x320 1 MERAH 6,9 118,3 2,9 128,14 7,806
120 320x320 1 MERAH 3,7 118,7 5,0 127,4 7,849
121 320x320 1 MERAH 4,0 119,7 4,8 128,5 7,782
122 320x320 1 MERAH 3,3 120,8 3,0 127,1 7,868
123 '320x320 1 MERAH 4,4 117,5 2,5 124,4 8,039
124 320x320 1 MERAH 4.1 121,0 3,6 128,7 7,770
125 320x320 1 MERAH 6,6 118,5 4,1 129,2 7,740
126 320x320 1 MERAH 59 1177 3,2 126,8 7,886
127 320x320. 1 MERAH 5.7 118,7 3,2 1276 7,837
128 320x320 B & 4,9 118,2 35 1266 7,899
129 320x320 .1 BIRU 6,3 122,4 3,5 132,2 7,564
130 320x320 1 BIRU 5,0 121,9 2,1 129,0 7,752
131 320x320 1 BIRU 5,6 122,1 2,2 129,9...7,698
132 320x320 1 BIRU 6,7 121,5 2,9 131,127,628
133 320x320 1 BIRU 4,5 118,0 5,9 128,4 7,788
134 320x320 1 BIRU 3,9 117,9 2,9 1247 8,019
135 320x320 1 BIRU 7,5 1194 2,8 129,7 7,710
136 320x320 1 BIRU 3,3 121,0 2,9 127,2 7,862
137 320x320 1 BIRU 6,9 118,8 2,5 128,2 7,800
138 320x320 1 BIRU 4,9 121,1 2,9 128,9 7,758
139 320x320 1 BIRU 5,3 120,6 2,5 128,4 7,788
140 320x320 1 BIRU 6,1 118,0 2,8 126,9 7,880
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No Ukuran | nforma_si Preprocess Inference Postprocess L-gtoetr?(lzy EPS
Frame Deteksi (ms) (ms) (ms) (ms)
141 320x320 1 BIRU 4,3 119,3 2,5 126,1 7,930
142 320x320 1 BIRU 3,3 119,0 2,9 125,2 7,987
143 320x320 1 BIRU 6,6 120,7 2,9 130,2 7,680
144 320x320 1 BIRU 3,8 119,2 2,9 125,9 7,943
145 320x320 1 BIRU 4,9 121,3 2,8 129,0 7,752
146 320x320 1 BIRU 3,0 121,1 2,6 126,7 7,893
147 320x320 1 BIRU 4,0 118,4 2,0 124,4.. 8,039
148 320x320 no.detections 5,8 118,1 14 125,3° 7,981
149 320x320_. no detections 4,0 119,0 1,3 124,3 8,045
150 320x320+ no detections 3,5 121,1 1,4 126,0 7,937
151 320x320 no detections 4,5 118,2 1,4 124,1 8,058
152 320%x320 no detections 3,9 1211 1,4 126,4 7,911
153 320x320 no detections 4,3 118,5 2,2 125,0 8,000
154 = 320x320 1 MERAH 6,3 118,1 3,2 127,6 7,837
155 = 320x320 1 MERAH 5,8 122,1 5,5 133,4 7,496
156 320x320 1 MERAH 3,8 118,0 2,9 124,7 8,019
157 320x320 1 MERAH 4,5 122,9 2,8 130,2 7,680
158 = 320x320 1 MERAH 3,7 117,6 4,8 126,1 7,930
159 '320x320 1 MERAH 4,7 120,8 5,6 131,1 7,628
160 320x320 1 MERAH 3,2 120,3 2,9 126,4 7,911
161 320x320 1 MERAH 4.8 1212 7,9 133,9 7,468
162 320x320 1 MERAH 3,3 118,5 6,1 1279 7,819
163 320x320. 1 MERAH 47 120,3 2,5 127,5 7,843
164 320x320 1 MERAH 3,2 1215 2,9 127,6 7,837
165 320x320. 1 MERAH 4,3 118,0 5,7 128,0 7,813
166 320x320 .1 MERAH 3,7 120,2 5,7 129,6 7,716
167 320x320 1 MERAH 3,9 120,5 2,9 127,3 7,855
168 320x320 1 MERAH 8,9 117,3 3,2 129,4.. 7,728
169 320x320 1 MERAH 4,8 118,7 2,6 126,147,930
170 320x320 1 MERAH 7,8 1179 2,9 128,6 7,776
171 320x320 1 MERAH 4,2 121,1 2,9 128,2 7,800
172 320x320 1 MERAH 5,2 118,6 2,9 126,7 7,893
173 320x320 1 MERAH 4,1 123,7 2,9 130,7 7,651
174 320x320 1 MERAH 3,9 122,0 2,9 128,8 7,764
175 320x320 no detections 5,0 117,2 1,3 123,5 8,097
176 320x320 1 BIRU 3,2 117,6 2,9 123,7 8,084
177 320x320 1 BIRU 4,4 122.,5 2,5 1294 7,728
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No Ukuran | nforma_si Preprocess Inference Postprocess L-gtoetr?(lzy EPS
Frame Deteksi (ms) (ms) (ms) (ms)
178 320x320 1 BIRU 5,8 118,4 3,2 127,4 7,849
179 320x320 1 BIRU 5,9 118,6 3,2 127,7 7,831
180 320x320 2 BIRUs 5,3 1215 3,2 130,0 7,692
181 320x320 2 BIRUs 5,9 124,1 3,2 133,2 7,508
182 320x320 2 BIRUs 5,2 117,5 3,6 126,3 7,918
183 320x320 1 BIRU 5,8 118,8 2.8 127,4 7,849
184 320x320 no detections 5,0 118,5 1,3 124,8.. 8,013
185 320x320 no.detections 5,9 118,4 1,3 125,60 7,962
186 320x320 .1 BIRU 4,7 118,6 2,0 125,3 7,981
187 320x320. no detections 4,3 1245 1,3 130,1 7,686
188 320x320 no detections 5,1 121,1 1,4 127,6 7,837
189 320x320 no detections 4,1 117,6 1,3 123,0 8,130
190 . 320x320 no detections 7,1 118,1 14 126,6 7,899
191 = 320x320 no detections 4,8 117,4 1,4 123,6 8,091
192 320x320 no detections 2,7 121,3 1,3 125,3 7,981
193 320x320 no detections 5,1 117,7 1,3 124,1 8,058
194" 320x320 no detections 4,3 123,5 1,3 129,1 7,746
195 320x320 no detections 6,1 120,3 1,3 127,7 7,831
196 320x320 no detections 4,9 117,7 1,3 123,9 8,071
197 320x320 1 MERAH 5,8 118,2 3,2 127,2 7,862
108 320x320 O f 1l 1 I 36 (11387 7,210
199 320x320. 1 MERAH 6,4 121,8 3,5 131,7 7,593
200 320x320 .1 MERAH 5,4 125,9 3,6 1349 7,413
201 320x320. 1 MERAH 6,2 118,5 3,2 127,9 7,819
202 320x320 .1 MERAH 5,4 117,9 2,8 126,1 7,930
203 320x320 1 MERAH 6,4 119,5 2,8 128,7 7,770
204 320x320 1 MERAH 4,8 119,7 3,5 128,0..7,813
205 320x320 1 MERAH 6,2 120,2 3,2 129,647,716
206 320x320 1 MERAH 4,8 1195 2,9 127,2 7,862
207 320x320 1 MERAH 5,8 120,7 2,9 1294 7,728
208 320x320 1 MERAH 5,2 118,2 3,5 126,9 7,880
209 320x320 1 MERAH 5,7 120,2 5,6 1315 7,605
210 320x320 1 MERAH 6,1 120,3 2,5 128,9 7,758
211 320x320 1 MERAH 5,6 117,7 2,8 126,1 7,930
212 320x320 1 MERAH 3,6 119,0 2,8 1254 7,974
213 320x320 1 MERAH 8,0 117,2 2,9 128,1 7,806
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FPS
130,6 7,657
127,1 7,868
7,807

Total
Latency
(ms)
Rata-rata FPS

6,3
2,9

Postprocess
(ms)

Inference
(ms)
120,7
120,0
120,1

3,6
42
XXXii

Preprocess
(ms)

POLITEKNIK

NEGERI
JAKARTA

Informasi
Deteksi
Rata-rata waktu inferensi

Ukuran
Frame
214 320x320 1 MERAH

215 320x320 1 MERAH

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta




