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Abstrak—Penelitian ini bertujuan untuk mengembangkan sistem deteksi objek manusia berbasis
computer vision pada CCTV untuk meningkatkan efisiensi penyimpanan data. Masalah klasik sistem
CCTV konvensional adalah overload penyimpanan akibat rekaman terus-menerus tanpa seleksi. Solusi
yang ditawarkan adalah menerapkan algoritma deteksi objek manusia menggunakan YOLO (You Only
Look Once) untuk mengoptimalkan penyimpanan dengan hanya merekam saat ada kehadiran
manusia.Penelitian ini menggunakan dataset berupa 775 gambar orang dari Roboflow, di mana setiap
gambar dilengkapi dengan label kotak di sekitar objek manusia. Proses pelatihan model dilakukan
menggunakan algoritma YOLO versi 8 dengan arsitektur YOLOv8m-seg. Hasil pengujian menggunakan
15 sampel gambar menunjukkan bahwa model dapat mendeteksi semua objek manusia dengan akurasi
100%.Meskipun hasil ini sangat baik, perlu dilakukan pengujian lebih lanjut dengan jumlah sampel yang
lebih besar untuk mengevaluasi kinerja model secara menyeluruh. Penelitian ini memberikan kontribusi
dalam memecahkan masalah klasik penyimpanan CCTV dengan memanfaatkan teknologi deteksi objek
manusia berbasis computer vision.
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Abstract— This research aims to develop a computer vision-based human object detection system on
CCTV to improve data storage efficiency. The classic problem of conventional CCTV systems is storage
overload due to continuous recording without selection. The solution offered is to apply a human object
detection algorithm using YOLO (You Only Look Once) to optimize storage by only recording when there
is human presence. This research uses a dataset of 775 images of people from Roboflow, where each
image is equipped with a box label around the human object. The model training process is performed
using the YOLO version 8 algorithm with YOLOv8m-seg architecture. The test results using 15 image
samples show that the model can detect all human objects with 100% accuracy. Although these results
are excellent, it is necessary to conduct further tests with a larger number of samples to thoroughly
evaluate the performance of the model. This research contributes to solving the classic problem of CCTV
storage by utilizing computer vision-based human object detection technology.
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I. PENDAHULUAN

Di era ketika tindak kriminal terus meningkat, keamanan menjadi isu krusial yang harus
ditangani dengan serius. Salah satu solusi andalan adalah pemanfaatan teknologi CCTV yang
terbukti ampuh dalam memantau keamanan 24/7[1]. Namun, sistem perekaman CCTV
konvensional justru menimbulkan masalah baru, yaitu ledakan konsumsi penyimpanan akibat
perekaman terus-menerus tanpa seleksi. Merekam setiap momen tanpa pandang bulu tak hanya
memboroskan ruang penyimpanan, tetapi juga memperumit proses identifikasi kejadian penting
dari tumpukan data tak berguna. Solusi cerdas untuk mengatasi problema ini adalah menerapkan
deteksi objek manusia berbasis computer vision. Dengan memanfaatkan algoritma deteksi
gerakan dan pengenalan bentuk tubuh, CCTV hanya akan aktif merekam ketika ada kehadiran
manusia.

Kehadiran manusia yang terdeteksi CCTV merupakan salah satu penerapan konsep
algoritma untuk mengenali objek manusia, menjanjikan efisiensi luar biasa. Penyimpanan dapat
dioptimalkan dengan menyaring fokus hanya pada objek manusia. Identifikasi insiden juga akan
lebih mudah, sementara kinerja sistem CCTV pun dapat ditingkatkan.

Mirwan Abdurrahman Hakim menawarkan terobosan dengan You Only Look Once V3
(YOLOV3) untuk deteksi manusia pada CCTV. Berkat akurasi 90%, sistem ini hanya merekam
saat objek manusia terdeteksi, menghemat penyimpanan secara signifikan. Tiap deteksi memicu
rekaman maksimal 1,6 MB dengan durasi 18 detik. Penelitian ini menjadi kontribusi berharga
dalam menyelesaikan isu klasik penyimpanan pada CCTV [2].

Penelitian ini bertujuan menerapkan metode YOLOv8 untuk deteksi objek manusia
menggunakan dataset dari Google Image/Openlmage. Meskipun model YOLOvVS telah dilatih
dengan 80 kelas objek, pelatihan dalam penelitian ini hanya akan berfokus pada satu kelas, yaitu
"person". Pendekatan ini memungkinkan kamera untuk diatur agar hanya mengenali dan
merespons terhadap keberadaan objek manusia saat menerima perintah untuk merekam.

II. METODE
A. Analisa dan Pengumpulan data

Dataset yang digunakan dalam penelitian ini adalah Roboflow, di mana hanya satu kelas
objek diambil, yaitu person’ (orang). Dataset Roboflow ini sudah memiliki anotasi atau label
yang disertakan, sehingga tidak diperlukan aktivitas pelabelan gambar secara manual
menggunakan perangkat lunak pelabelan. Jumlah gambar yang digunakan dalam penelitian ini
sebanyak 917 gambar yang diambil dari dataset Roboflow kelas person’.

B. YOLO

YOLO merupakan algoritma deteksi objek berbasis deep learning yang menggunakan
pendekatan "one-stage". Dikembangkan pada 2015, YOLO merupakan turunan dari metode
Convolutional Neural Network (CNN). Berbeda dengan algoritma sebelumnya yang melakukan
deteksi proposal kandidat bounding boxes lalu verifikasi, YOLO hanya menggunakan satu
lapisan Neural Network pada citra input[3].

Proses kerja YOLO diawali dengan membagi citra menjadi grid S x S. Setiap sel dalam grid
akan memprediksi N kemungkinan bounding boxes beserta probabilitasnya. Bounding box
dengan probabilitas di bawah batas tertentu akan dihapus. Selanjutnya, kotak yang lolos
penyaringan akan melalui Non-Maximum Suppression (NMS) untuk mendapatkan posisi objek
paling akurat.
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Kelebihan YOLO adalah lebih cepat, namun cenderung membuat lebih banyak kesalahan
lokalisasi objek dan menghadapi kesulitan dalam mendeteksi objek berukuran kecil dan
berdekatan secara rapat.

C. Preposessing Data

1. Mencari dan mengumpulkan data dengan objek manusia atau person

2. Membagi data menjadi data training, data valid, data testing

3. Data yang telah melalui seluruh tahapan preprocessing dapat disimpan dalam format yang
sesuai dengan kebutuhan untuk kemudian digunakan dalam pelatihan atau evaluasi

model.
Y

Prepocessing Data
-~ @@= v

Pengumpulan Data

Membagi Data

Hasil Preprocessing
Data

Gambar 1. Alur Preprosessing data
D. Pelatihan dataset

1. Melakukan training data
2. Evaluasi model

E. Pengujian Model
1. Inputan rekaman video dari CCTV

2. Mengklasifikasikan objek dari data yang telah dilatih
3. Objek terdeteksi sebagai Person

“ ™

Monitoring dari CCTV

Mengklasifikasikan objek

Objek terdeteksi

Gambar 2. Alur Pengujian Model
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Pengujian dilakukan dengan inputan video dari rekaman CCTV. Adapun cara mendapatkan nilai
akurasi dengan menggunakan rumus sebagi berikut[4].

Jumlah databenar
: 0
Akurasi Jumlah semua data x 1007 ()

I11. HASIL DAN PEMBAHASAN
A. Pengumpulan Data

Dalam Penelitian ini, data yang digunakan adalah 775 gambar person atau orang yang
diambil dari Roboflow. Setiap gambar dilengkapi dengan label berupa kotak yang mengelilingi
tubuh manusia, sehingga dapat diketahui posisi manusia dalam setiap gambar.

B. Training

Perintah akan menjalankan proses pelatihan model segmentasi YOLO (You Only Look Once)
versi 8 dengan model YOLOv8m-seg. Data pelatihan yang digunakan diambil dari lokasi
dataset yang ditentukan dalam file data.yaml. Proses pelatihan akan dilakukan selama 100
epoch dengan ukuran gambar input sebesar 640x640 piksel. Tujuan dari pelatihan ini adalah
untuk menghasilkan model yang dapat melakukan segmentasi objek, dalam hal ini memisahkan
objek manusia dari latar belakangnya, secara akurat berdasarkan dataset yang disediakan.

Setelah proses pelatihan selesai, model terbaik (best model) akan disimpan dalam file best.pt.
File ini berisi parameter-parameter model yang telah dilatih dan dapat digunakan untuk
melakukan inferensi atau pengujian lebih lanjut.

lyolo task=segment mode=train model=yolovBm-seg.pt data={dataset.location}/data.yaml epochs=100 imgsz=640

Gambar 3. Custom Training data Google Colab
C. Pengujian Model

Proses pengujian model dilakukan untuk mengetahui tingkat akurasi dari model yang telah
dilatih. Hal ini dilakukan dengan menentukan jumlah sampel data yang akan diuji. Kemudian,
dihitung jumlah data yang terdeteksi dengan benar dari keseluruhan sampel uji. Nilai akurasi
model dapat diperoleh dengan menghitung persentase antara jumlah data yang terdeteksi dengan
benar terhadap total jumlah sampel uji.

Parameter yang digunakan dalam pengujian mencakup berbagai posisi dan aktivitas yang
mungkin dilakukan oleh manusia. Dalam contoh ini, jumlah sampel yang diuji adalah 15
gambar. Setiap gambar akan dievaluasi apakah objek manusia terdeteksi atau tidak, yang
ditandai dengan adanya kotak pembatasan pada objek manusia. Selain itu, setiap objek yang
terdeteksi juga akan memiliki nilai confidence atau tingkat kepercayaan terhadap deteksi
tersebut.

Gambar 4. Hasil percobaan Siang hari
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Gambar 5. Hasil percobaan malam hari
Hasil pengujian dapat disajikan dalam bentuk Tabel 1, yang menampilkan informasi
terkait sampel uji, status deteksi, dan nilai confidence untuk setiap objek manusia yang
terdeteksi.
Tabel 1. Hasil Percobaan

No | Jarak Status True or False

1. | 1 meter Dekat, Menghadap ke depan True

2. | 1 meter Dekat, Menghadap ke depan True

3 1,5 meter Dekat, Menghadap ke depan | True

15 | 1 meter Dekat, Menghadap ke depan True
Keterangan:

Jarak dekat = Jarak manusia dari kamera CCTV adalah 0 — 2 meter
Hasil pengujian dengan 15 sampel tersebut sehingga menghasilkan akurasi sebagai berikut:

1
Akurasi = 1—§ x 100% =100%

Jadi, dengan 15 sampel uji, model berhasil mendeteksi semua objek manusia dengan benar,
sehingga menghasilkan akurasi sebesar 100%. Hal ini menunjukkan bahwa model yang dilatih
memiliki performa yang sangat baik dalam mendeteksi keberadaan objek manusia pada gambar.

Perlu diperhatikan bahwa akurasi 100% pada 15 sampel ini belum tentu mewakili kinerja
model secara keseluruhan. Untuk mendapatkan gambaran akurasi yang lebih menyeluruh, perlu
dilakukan pengujian dengan jumlah sampel yang lebih besar.

IV. KESIMPULAN

Berdasarkan hasil penelitian dapat disimpulkan bahwa, Proses pengujian dilakukan untuk
mengetahui tingkat akurasi model. Pengujian menggunakan 15 sampel gambar yang mencakup
berbagai posisi dan aktivitas manusia. Hasil pengujian menunjukkan bahwa model berhasil
mendeteksi semua objek manusia dengan benar, sehingga menghasilkan akurasi 100%.

Meskipun akurasi 100% pada 15 sampel ini menunjukkan performa yang sangat baik, perlu
dilakukan pengujian dengan jumlah sampel yang lebih besar untuk mendapatkan gambaran
akurasi yang lebih menyeluruh.

Secara keseluruhan, penelitian ini telah menghasilkan model segmentasi objek
manusia yang memiliki akurasi tinggi berdasarkan pengujian awal. Namun, evaluasi
lebih lanjut dengan sampel yang lebih besar perlu dilakukan untuk memastikan
konsistensi dan kinerja model secara menyeluruh.
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