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Abstrak— Kemacetan lalu lintas merupakan salah satu permasalahan utama di perkotaan yang dapat
menyebabkan kerugian waktu, peningkatan konsumsi bahan bakar, dan menurunkan efisiensi mobilitas
masyarakat. Penelitian ini bertujuan untuk mengembangkan sistem prediksi kemacetan lalu lintas
menggunakan data citra CCTV dan media sosial berbasis deep learning. Metode yang digunakan adalah
algoritma YOLOV8 untuk mendeteksi dan menghitung kendaraan secara real-time dari video CCTV, serta
metode Natural Language Processing (NLP) untuk menganalisis informasi kondisi lalu lintas dari media
sosial. Tahapan penelitian meliputi pengumpulan data, preprocessing, pelatihan model, dan evaluasi
sistem. Evaluasi model dilakukan menggunakan metrik precision, recall, F1-score, dan mean Average
Precision (mAP) untuk mengukur performa deteksi kendaraan dan klasifikasi informasi lalu lintas. Hasil
penelitian menunjukkan bahwa integrasi data visual dan tekstual mampu memberikan informasi kondisi
lalu lintas yang lebih lengkap, cepat, dan akurat dibandingkan penggunaan satu sumber data saja. Dengan
demikian, sistem yang dikembangkan berpotensi mendukung implementasi Intelligent Transportation
System dalam pemantauan dan prediksi kemacetan lalu lintas secara real-time.

Kata Kunci— YOLOv8, CCTV, NLP, Kemacetan Lalu Lintas, Deep Learning.

Abstract— Traffic congestion is one of the major urban problems that can cause time loss, increased fuel
consumption, and reduced mobility efficiency. This study aims to develop a traffic congestion prediction
system using CCTV image data and social media data based on deep learning. The methods used are the
YOLOVS8 algorithm for real-time vehicle detection and counting from CCTV videos, and Natural Language
Processing (NLP) for analyzing traffic condition information from social media. The research stages
include data collection, preprocessing, model training, and system evaluation. Model evaluation was
carried out using precision, recall, F1-score, and mean Average Precision (mAP) metrics to measure the
performance of vehicle detection and traffic information classification. The results show that the integration
of visual and textual data can provide more complete, faster, and more accurate traffic condition
information compared to using only a single data source. Therefore, the developed system has the potential
to support the implementation of Intelligent Transportation Systems for real-time traffic monitoring and
congestion prediction.
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I. PENDAHULUAN

Kemacetan lalu lintas menjadi permasalahan utama di berbagai kota besar di Indonesia, seperti
Medan, Malang, dan Palembang. Beberapa penelitian memanfaatkan teknologi deep learning
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berbasis YOLO untuk mendeteksi kendaraan dan memantau kondisi lalu lintas secara otomatis
melalui CCTV. Penelitian di Kota Medan menggunakan YOLOv4 dan Euclidean Distance
Tracker untuk mendeteksi serta melacak kendaraan dengan akurasi yang meningkat hingga 100%
pada sampel tertentu[1]. Sementara itu, penelitian di Kota Malang menggunakan YOLOV8 untuk
mendeteksi kepadatan kendaraan dengan akurasi sebesar 78,07%[2], sedangkan penelitian di
Palembang menerapkan YOLOvV8 untuk mendeteksi pelanggaran Yellow Box Junction secara
otomatis[3].

Selain digunakan untuk mendeteksi kemacetan, YOLO juga diterapkan dalam analisis kinerja
lalu lintas dan sistem pengendalian lampu lalu lintas adaptif[4]. Penelitian yang mengintegrasikan
YOLOv8 dengan standar PKJI 2023 menunjukkan hasil yang sangat baik dengan nilai mAP 0,948
dan akurasi perhitungan kendaraan sebesar 96%[5]. Penelitian lain menggunakan Y OLOv4 untuk
mendeteksi volume kendaraan dari CCTV dan menyesuaikan durasi lampu lalu lintas secara
otomatis, sehingga mampu meningkatkan efisiensi lalu lintas dan mengurangi kemacetan[6].
Selain itu, simulasi lampu lalu lintas adaptif berbasis YOLOvV4 juga menunjukkan performa yang
baik dari sisi akurasi dan kecepatan deteksi secara real-time[7].

Beberapa penelitian juga mengembangkan sistem pendeteksian dan klasifikasi kendaraan
berbasis kecerdasan buatan untuk mendukung sistem transportasi cerdas. Penggunaan YOLO dan
CFNN terbukti mampu melakukan deteksi dan klasifikasi kendaraan secara real-time dengan
akurasi tinggi[4]. Penelitian lain memanfaatkan YOLOV8 untuk menghitung kendaraan secara
otomatis dan memperoleh akurasi hingga 89%, sehingga dinilai mampu menggantikan proses
perhitungan manual yang kurang efisien[8]. Selain itu, terdapat penelitian deteksi marka jalan
berbasis CNN dari video dashcam yang menunjukkan performa baik pada kondisi ideal, meskipun
masih memiliki keterbatasan pada kondisi jalan kompleks dan belum sepenuhnya memenuhi
standar real-time[9].

Tidak hanya data visual dari CCTV, beberapa penelitian juga memanfaatkan data teks dari
media sosial untuk mendukung analisis kondisi lalu lintas. Penelitian berbasis Twitter
menggunakan metode deep learning seperti CNN dan LSTM dengan word embedding fastText
untuk melakukan klasifikasi multi-label kondisi lalu lintas, seperti kemacetan, kecelakaan, dan
cuaca. Hasil terbaik diperoleh dari kombinasi LSTM dan fastText dengan akurasi hingga 0,95[10].
Selain itu, kajian literatur mengenai pemanfaatan kecerdasan buatan dalam manajemen lalu lintas
menunjukkan bahwa teknologi Al, khususnya YOLOv5, mampu mengolah data secara real-time
dengan tingkat akurasi tinggi hingga 98% dan banyak diterapkan melalui CCTV[11]. Penelitian
ini menunjukkan bahwa YOLOv8 mampu mendeteksi dan menganalisis kemacetan lalu lintas
secara real-time dengan tingkat akurasi yang tinggi[12]. Selain itu, mengembangkan sistem
deteksi marka jalan berbasis CNN yang bekerja baik pada kondisi jalan lurus, namun belum
optimal untuk kondisi kompleks dan real-time[13]. Penelitian ini menunjukkan bahwa YOLOv8
lebih unggul dalam deteksi kendaraan real-time dibandingkan SSD dengan akurasi dan recall
yang tinggi[14]. Perkembangan teknologi CCTV memungkinkan proses pengawasan dilakukan
secara lebih efektif melalui penyimpanan data digital, akses jarak jauh melalui internet, dan
integrasi dengan berbagai teknologi pendukung lainnya[15].

Berdasarkan berbagai penelitian tersebut, dapat disimpulkan bahwa penerapan teknologi deep
learning, khususnya algoritma YOLO, sangat efektif dalam mendeteksi kendaraan, menganalisis
kepadatan lalu lintas, serta mendukung sistem transportasi cerdas secara real-time. Integrasi data
visual dari CCTV dengan metode kecerdasan buatan mampu meningkatkan efisiensi pemantauan
lalu lintas dan membantu mengurangi kemacetan. Selain itu, pemanfaatan data media sosial
melalui metode NLP juga menunjukkan potensi besar dalam memberikan informasi kondisi lalu
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lintas secara cepat dan akurat, sehingga kombinasi antara computer vision dan NLP dapat menjadi
solusi yang lebih optimal dalam prediksi kemacetan lalu lintas.

Il. METODE

Bagian ini menjelaskan tahapan penelitian yang meliputi pengumpulan dataset, preprocessing,

pelatihan, hingga evaluasi model. Berikut penjelasannya :

1. Input Gambar

Pada penelitian “Simulasi Pengontrol Lampu Lalu Lintas Berbasis Deteksi Kendaraan

dengan YOLOv4”, data input yang digunakan berupa video rekaman CCTV lalu lintas dari
ATCS DISHUB Kabupaten Bandung Barat. Video diambil pada beberapa kondisi waktu, yaitu
pagi, siang, sore, dan malam untuk memperoleh variasi kondisi kepadatan lalu lintas dan
pencahayaan. Rekaman video memiliki resolusi 360p dengan frame rate 30 fps sehingga dapat
digunakan untuk mendeteksi kendaraan secara real-time. Kendaraan yang menjadi objek
penelitian meliputi mobil, sepeda motor, bus, dan truk. Data video ini digunakan sebagai dasar
analisis untuk menghitung jumlah kendaraan, memantau arus lalu lintas, serta mengatur
simulasi lampu lalu lintas adaptif.

2. Preprocessing Data

Tahap preprocessing dilakukan untuk menyiapkan data sebelum digunakan dalam proses

pelatihan model YOLOv4. Pada tahap ini dilakukan proses anotasi citra kendaraan
menggunakan bounding box untuk menandai posisi objek kendaraan pada setiap frame video.
Setiap objek diberikan label sesuai kelas kendaraan, seperti mobil, motor, bus, dan truk. Hasil
anotasi disimpan dalam format file .txt yang berisi informasi kelas objek, koordinat posisi,
tinggi, dan lebar objek. Selain itu, dataset dibagi menjadi tiga bagian yaitu data training,
validation, dan testing agar model dapat dilatih dan diuji secara objektif. Tahap preprocessing
ini bertujuan agar model mampu mengenali objek kendaraan dengan lebih akurat pada berbagai
kondisi lalu lintas.

3. Arsitektur Model
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Gambar 1. Arsitektur Model YoloV8
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YoloV8 merupakan algoritma object detection berbasis Deep Learning dan Convolutional
Neural Network (CNN) yang dikembangkan oleh Ultralytics untuk mendeteksi objek secara
realtime pada gambar maupun video. Arsitektur YoloV8 terdiri dari tiga bagian utama yaitu
backbone, neck, dan head, dimana backbone berfungsi mengekstraksi fitur gambar, neck
menggabungkan fitur dari berbagai skala, dan head menghasilkan prediksi berupa bounding
box, confidence score, serta klasifikasi objek. Dibandingkan metode object detection lainnya,
YoloV8 memiliki keunggulan dalam kecepatan dan akurasi karena mampu melakukan
klasifikasi dan lokalisasi objek dalam satu kali proses inferensi. Pada penelitian ini, YoloV8
digunakan untuk mendeteksi kendaraan seperti mobil, motor, bus, dan truk pada video CCTV
secara realtime sehingga dapat mendukung proses penghitungan kendaraan dan analisis
kepadatan lalu lintas.

Mulai Menghiangkan —+  Lowercase folding |b—o Penanganan fag | Word Normalizer
\ /| emoticon dan simbol | | | j

I\/ Selesai }— Tokenizer w—  Stopword Removal .J Stemming
\

Gambar 2. Arsitektur NLP

Selain proses deteksi objek menggunakan YOLOvV8, penelitian ini juga menerapkan
tahapan preprocessing data teks sebagaimana ditunjukkan pada Gambar X. Proses diawali
dengan menghilangkan emoticon dan simbol untuk membersihkan data dari karakter yang tidak
diperlukan. Selanjutnya dilakukan lowercase folding untuk mengubah seluruh huruf menjadi
huruf kecil agar data lebih seragam. Tahap berikutnya adalah penanganan tag dan word
normalization untuk menghapus tag tertentu serta menormalisasi kata-kata yang tidak baku
menjadi bentuk standar. Setelah itu dilakukan stemming untuk mengubah kata menjadi bentuk
dasarnya, diikuti stopword removal guna menghilangkan kata-kata umum yang tidak memiliki
makna penting dalam analisis. Tahap terakhir adalah tokenizer, yaitu proses memecah teks
menjadi token atau kata-kata tunggal yang siap digunakan pada proses analisis lebih lanjut.
Rangkaian tahapan ini bertujuan meningkatkan kualitas data sehingga dapat menghasilkan
performa pemrosesan yang lebih optimal.

4. Training Model

Proses pelatihan model dilakukan menggunakan bahasa pemrograman Python dengan
dukungan library TensorFlow dan OpenCV. Model YOLOv4 menggunakan pretrained
network berbasis dataset ImageNet untuk mempercepat proses pembelajaran fitur objek
kendaraan. Parameter pelatihan yang digunakan meliputi batch size 128, mini-batch size 32,
learning rate 0.1, dan momentum 0.9. Selama proses training, model dilatih untuk mengenali
berbagai jenis kendaraan seperti mobil, motor, bus, dan truk dari frame video CCTV. Selain
itu, sistem juga memanfaatkan metode tracking untuk memantau pergerakan kendaraan yang
telah terdeteksi sehingga penghitungan kendaraan dapat dilakukan secara otomatis dan real-
time.
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5. Evaluasi Model

Tahap evaluasi dilakukan menggunakan metode confusion matrix dan pengujian langsung
pada video CCTV lalu lintas. Model diuji untuk mengetahui kemampuan dalam mendeteksi,
melacak, dan menghitung kendaraan pada berbagai kondisi kepadatan lalu lintas. Pengujian
dilakukan pada beberapa waktu berbeda, seperti pagi, siang, dan sore hari, guna melihat
performa sistem pada kondisi lalu lintas yang bervariasi. Hasil evaluasi menunjukkan bahwa
YOLOv4 mampu mendeteksi kendaraan secara real-time dengan performa yang baik dari sisi
akurasi dan kecepatan. Sistem juga berhasil menghitung jumlah kendaraan berdasarkan
jenisnya dan memberikan informasi kepadatan lalu lintas yang dapat dimanfaatkan dalam
pengaturan lampu lalu lintas adaptif. Berikut beberapa rumusnya:
a. Intersection over Union (loU)

loU mengukur tumpang tindih antara bounding box prediksi (\(A_{p}\)) dan bounding
box target/ground truth (\(A_{g}\)).

_Area of Overlap Ap n Ag

IoU = - =
Area of Union  Ap n Ag
8000
IoU = ———=0,
10000

b. Precision (Presisi)
Mengukur seberapa akurat model dalam memprediksi objek positif dari seluruh prediksi
positif yang dibuat.

o TP
Precision = ——
TP + FP

o 180
Precision = —
180 + 20

o 180

Precision = —

200

Precision = 0,90 = 90%

TP (True Positive): Deteksi benar.
FP (False Positive): Deteksi salah (objek tidak ada tapi diprediksi ada).
c. Recall (Sensitivitas)
Mengukur kemampuan model dalam menemukan semua objek positif yang sebenarnya
ada dalam gambar.

Recall = —F
A = TP Y FN
rocal] — 180
¢t =180 + 30
rocall - 180
ecatt =510
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Recall = 0,857 = 85,7%
FN (False Negative): Objek gagal terdeteksi (tidak terdeteksi).
d. F1-Score
Metrik gabungan yang mengombinasikan precision dan recall untuk memberikan
keseimbangan antara keduanya.

Precision - Recall

F1=2x —
Precision + Recall

0,900,857
0,90 + 0,857
0,7713
F1=2x
1,757
F1 = 0,878 = 87,8%

F1=2

e. Mean Average Precision (mAP)
Metrik utama dalam YOLOvVS8, yang mengevaluasi performa model pada berbagai
ambang batas (threshold) loU (biasanya 0.5 atau 0.5 hingga 0.95).
mMAP50: mAP yang dihitung dengan loU threshold 0.50.
MAP50-95: Rata-rata mAP pada berbagai tingkat threshold loU mulai dari 0.50 hingga
0.95 (dengan langkah 0.05).

01
AP = f p(r)dr = mAP = (%)ZﬁlnAPi

0,92 + 0,88 + 0,95 + 0,86 + 0,84

5
mAP = 445

mAP =

5
mAP = 0,89 = 89%

N: Jumlah kelas.
p(r): Presisi sebagai fungsi dari recall.
f.  Loss Function (YOLOV8)
Selama pelatihan, YOLOv8 meminimalkan total kerugian (total loss) yang terdiri dari
tiga komponen:
Ltotal = Lbox + Lcls + Lobj

Ltotal = 042 + 031 + 0,27

Ltotal = 1,00

1. HASIL DAN PEMBAHASAN

1. Input Gambar
Pada tahap ini, sistem menerima input berupa frame gambar dari video CCTV lalu lintas
yang menampilkan berbagai kondisi kendaraan di jalan. Data citra dikelompokkan berdasarkan
kategori objek kendaraan, seperti mobil, motor, bus, dan truk, serta kondisi kepadatan lalu
lintas untuk mendukung proses analisis kemacetan. Seluruh data disusun dalam format yang
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seragam dan diberikan label menggunakan bounding box agar proses pelatihan dan evaluasi
model YOLOV8 dapat dilakukan secara terstruktur. Pada tahap pengujian, dataset digunakan
untuk mengamati kemampuan model dalam mendeteksi dan menghitung kendaraan secara
real-time sehingga hasil prediksi kemacetan dapat dianalisis dengan lebih akurat.

Lancar Sedang Macet
Gambar 3. Dataset

2. Preprocesssing Data

a.

Pengujian Akurasi Deteksi

Pengujian akurasi dilakukan untuk mengetahui kemampuan model YOLOvV8 dalam
mendeteksi dan mengklasifikasikan kendaraan secara tepat. Proses pengujian dilakukan
menggunakan dataset pengujian yang berbeda dari dataset pelatihan. Setiap hasil deteksi
dibandingkan dengan label ground truth untuk mengetahui tingkat kesesuaian prediksi
model. Hasil pengujian menunjukkan bahwa model YOLOv8 mampu mendeteksi
kendaraan dengan tingkat akurasi yang baik pada kondisi jalan normal dan pencahayaan
cukup.

Tabel 1. Pengujian Akurasi

RINGKASAN AKURASI FINAL

Model : YOLOV8N Custom
Dataset : 27 gambar (21 train / 6 val)
Epoch 100
mAP@0.5 : 46.33%
MAP@0.5 : 95 : 39.59%
Precision : 60.99%
Recall 1 45.89%

Precision, Recall, dan mAP

Pengukuran performa model dilakukan menggunakan metrik evaluasi object detection
berupa precision, recall, dan mean Average Precision (mAP). Precision digunakan untuk
mengukur tingkat ketepatan prediksi model terhadap objek yang terdeteksi. Recall
digunakan untuk mengukur kemampuan model dalam menemukan seluruh objek
kendaraan pada citra. Sedangkan mAP digunakan sebagai indikator utama performa
object detection karena menggabungkan nilai precision dan recall pada berbagai
threshold. Hasil evaluasi menunjukkan bahwa model YOLOv8 memiliki performa yang
cukup baik dalam mendeteksi kendaraan pada video CCTV lalu lintas.
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Tabel 2. Precision, Recall, dan mAP

Metrik Penjelasan Target
MAP@0.5 Mean Average Prescision pada loU 0.5 — metrik utama > 70%
MAP@0.5: 95 mAP rata-rata loU 0.5-0.95 — lebih ketat >50%
Precision Dari semua deteksi, berapa % yang benar >75%
Recall Dari semua kendaraan nyata, berapa % terdeksi >70%

c. Pengujian pada Kondisi CCTV

Gambar dibawah ini menampilkan antarmuka sistem deteksi kendaraan berbasis
YOLOvV8 yang memanfaatkan rekaman CCTV untuk mendeteksi dan
mengklasifikasikan kendaraan secara otomatis. Hasil deteksi ditunjukkan melalui
bounding box yang mengelilingi objek kendaraan, lengkap dengan label kelas dan
nilai confidence score. Selain itu, sistem juga menampilkan informasi jumlah
kendaraan berdasarkan kategori yang terdeteksi, seperti mobil dan motor, serta
total kendaraan secara keseluruhan. Berdasarkan hasil pengujian, sistem berhasil
mendeteksi delapan kendaraan pada area pengamatan, sehingga dapat digunakan
untuk memantau kondisi lalu lintas dan mendukung analisis tingkat kepadatan
kendaraan secara real-time.

SEDANG

Gambar 4. Pengujian Pada Kondisi CCTV

d. Pengujian Teks dari Sosial Media
Gambar kedua menampilkan antarmuka sistem analisis sentimen media sosial yang
digunakan untuk mengidentifikasi opini masyarakat terkait kondisi lalu lintas
berdasarkan teks yang dimasukkan secara manual atau melalui file CSV/TXT. Sistem
mengklasifikasikan setiap teks ke dalam kategori sentimen positif, negatif, atau netral.
Pada contoh pengujian, dua teks yang membahas kemacetan lalu lintas berhasil
diklasifikasikan sebagai sentimen negatif. Hasil analisis disajikan dalam bentuk statistik
yang menunjukkan jumlah total teks dan distribusi sentimennya, sehingga dapat
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digunakan untuk memahami persepsi masyarakat terhadap kondisi lalu lintas serta
mendukung pengambilan keputusan dalam pengelolaan transportasi.

® Andlisis Sentimen Media Sosial

@® / InputManual W Upload CSV/TXT

Masukkan teks (satu per baris)

®_ Analisis Sekarang

Kemacetan paral udirman! puluhan kendaraan terjebak. #macet
di jalan kaliombo kediri ada pembangun jembatan #macet

Teks: Kemacetan parah di JL. Sudirman! puluhan kendaraan terjebak. #macet

Sentimen: @ NEGATIVE

@

Teks: di jalan kaliombo kediri ada pembangun jembatan # macet

Sentimen: @ NEGATIVE

Gambar 5. Teks dari Media Sosial
3. Arsitektur Model

Penelitian ini menggunakan arsitektur deep learning yang mengintegrasikan YOLOv8
untuk pengolahan citra CCTV dan LSTM untuk analisis teks media sosial guna mendukung
prediksi kemacetan lalu lintas secara real-time. YOLOvV8 berperan dalam mendeteksi dan
mengklasifikasikan kendaraan melalui komponen backbone, neck, dan head yang
menghasilkan informasi lokasi objek, jenis kendaraan, serta tingkat kepercayaan deteksi.
Sementara itu, LSTM digunakan untuk menganalisis informasi lalu lintas dari media sosial
dengan memahami hubungan antar kata dalam teks yang telah melalui tahap preprocessing dan
word embedding. Integrasi kedua metode tersebut memungkinkan sistem memanfaatkan data
visual dan tekstual secara bersamaan sehingga dapat menghasilkan prediksi kondisi lalu lintas
yang lebih cepat, akurat, dan adaptif.

4. Training Model

Proses training dilakukan untuk melatih model YOLOvV8 dan LSTM agar mampu
mendeteksi kendaraan dari data CCTV serta menganalisis informasi lalu lintas dari media
sosial secara akurat. YOLOVS8 dilatih menggunakan dataset citra kendaraan yang telah
dianotasi dengan berbagai parameter pelatihan, seperti epoch, batch size, learning rate, dan
pretrained model, serta dievaluasi menggunakan metrik loss, precision, recall, dan mAP.
Sementara itu, model LSTM dilatih menggunakan data teks media sosial yang telah melalui
tahap preprocessing dan word embedding untuk mengklasifikasikan kondisi lalu lintas
berdasarkan konteks informasi yang disampaikan. Melalui proses pelatihan ini, sistem
diharapkan mampu mengintegrasikan data visual dan tekstual sehingga dapat menghasilkan
prediksi kemacetan lalu lintas yang lebih akurat dan real-time.
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5. Evaluasi Model

Tahap evaluasi dilakukan untuk mengukur performa sistem dalam mendeteksi kendaraan
dari CCTV dan menganalisis informasi lalu lintas dari media sosial menggunakan data uji yang
tidak terlibat dalam proses pelatihan. Model YOLOv8 dievaluasi menggunakan metrik
precision, recall, F1-score, mean Average Precision (mAP), dan confusion matrix untuk
menilai kemampuan deteksi serta klasifikasi kendaraan, sedangkan model LSTM dievaluasi
menggunakan akurasi, precision, recall, dan F1-score untuk mengukur keberhasilan klasifikasi
informasi lalu lintas dari teks media sosial. Hasil evaluasi kedua model kemudian dianalisis
untuk mengetahui efektivitas integrasi data visual dan tekstual dalam mendukung prediksi
kemacetan lalu lintas secara real-time, sehingga sistem dapat memberikan informasi kondisi
lalu lintas yang lebih cepat, akurat, dan konsisten.

IV. KESIMPULAN

Berdasarkan hasil penelitian yang telah dilakukan, dapat disimpulkan bahwa penerapan
algoritma YOLOV8 pada data citra CCTV serta metode NLP pada media sosial mampu
mendukung sistem prediksi kemacetan lalu lintas secara efektif dan real-time. YOLOvVS8
berhasil mendeteksi serta menghitung kendaraan dengan akurasi yang baik, sedangkan NLP
mampu menganalisis informasi kondisi lalu lintas dari media sosial seperti kemacetan,
kecelakaan, dan gangguan jalan. Integrasi data visual dan tekstual memberikan informasi lalu
lintas yang lebih lengkap, sehingga sistem dapat meningkatkan proses pemantauan, analisis,
dan prediksi kemacetan secara lebih cepat, akurat, dan adaptif terhadap kondisi lalu lintas
perkotaan.
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