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Abstrak — Dalam kehidupan manusia, sistem keamanan 

sudah menjadi kebutuhan pokok. Aspek keselamatan sangat 

penting dalam kehidupan sehari-hari. Salah satunya adalah 

keamanan rumah, karena rumah merupakan salah satu 

kebutuhan pokok manusia. Oleh karena itu rumah harus 

menjadi tempat yang nyaman, aman, dan bebas dari kejahatan. 

Masalah utama pada penelitian ini adalah dengan bagaimana 

mengembangkan sistem deteksi objek yang dapat mendeteksi 

keberadaan manusia. Penelitian ini menawarkan solusi yang 

mengembangkan sebuah sistem deteksi objek yang 

menggunakan teknologi machine learning untuk mendeteksi 

menusia dengan algoritma YOLOv8n. 

Kata kunci— keamanan, deteksi objek, machine learning, 

YOLOv8n 

 

I. PENDAHULUAN 

Terkadang pemilik rumah tidak menyadari adanya 

kehadiran tamu atau orang yang tidak berkepentingan 

khusunya di area halaman depan rumah. Ini terjadi ketika 

pemilik rumah tidak memiliki atau terhalang oleh sesuatu 

yang mengganggu pandangan langsung ke area halaman 

depan rumah [1]. Rumah Bapak Ir. Burhanuddin Dirgantoro 

M. T., yang terletak di Komplek Mekarsari Endah, blok B5 

no. 20, Baleendah, Kab. Bandung. Memilki luas tanah sekitar 

30×10 m dengan pagar yang mengelilingi bagian kiri 

halaman sampai depan rumah setinggi 3 m, memiliki 2 kolam 

ikan dan banyak ditumbuhi pohon-pohon yang cukup besar 

menjadi salah satu informasi pendukung pada masalah ini. 

 
Gambar 1. 1 Halaman rumah 

Saat ini, masalah yang dihadapi oleh beliau adalah 

kurangnya pandangan atau tidak terpantaunya area dari teras 

rumah sampai halaman rumah khususnya area pagar saat 

siang maupun di malam hari. Ini menyebabkan ketidaktahuan 

jika ada orang yang tidak berkepentingan masuk ke dalam 

rumah dan melakukan tindakkan yang tidak diinginkan saat 

beliau ada dan tidak berada di rumahnya. 

Teknologi machine learning yang sudah berkembang 

dengan cepat diharapkan mampu mengatasi persamalahan di 

atas. Tujuannya adalah untuk membuat sistem yang dapat 

mendeteksi keberadaan manusia secara real-time, sehingga 

dapat meningkatkan aspek keamanan rumah. Dengan adanya 

sistem ini beliau dapat memanfaatkan pandangan tambahan 

untuk memantau area halaman rumah di siang atau malam 

hari.  

II. KAJIAN TEORI 

A. Machine Learning 

Machine learning adalah cabang dari kecerdasan buatan 

yang memungkinkan komputer dapat belajar dari tanpa perlu 

diprogram secara eksplisit. Algoritma machine learning 

menggunakan data historis untuk mempresdiksi hasil atau 

mengidentifikasi pola yang belum pernah dilihat sebelumnya 

[2]. Metode machine learning atau pembelajaran mesin, 

terutama dengan berkembangnya neural networks (NNs), 

saat ini digunakan secara luas dalam aplikasi komersial. 

Keberhasilan ini telah menyebabkan adopsi yang signifikan 

dari machine learning di berbagai bidang ilmiah. Biasanya, 

model-model ini dilatih untuk mencapai akurasi tinggi, 

meskipun pendekatan yang baru saja dijelaskan menetapkan 

prediksi sebagai masalah supervised learning, masih ada 

kesenjangan antara tugas-tugas terawasi yang umum seperti 

klasifikasi, deteksi objek, dan prediksi, dengan pemahaman 

tentang sebuah scene yang lebih kompleks [3]. 

B. YOLOv8 

 
Gamber 2. 1 Jaringan konvusional YOLO 



ISSN : 2355-9365 e-Proceeding of Engineering : Vol.11, No.6 Desember 2024 | Page 6791
 

 

YOLO (You only look once) merupakan pendekatan 

object detection secara real-time yang menggunakan 

konvusional seperti yang ditunjukkan pada gambar 2.1 di 

atas. YOLOv8 adalah model terbaru dari ultralytics, salah 

satu fitur utamanya adalah SOTA atau State Of The Art [4]. 

Dari uraian tersbut, YOLO adalah pedekatan deteksi objek 

secara real-time yang menggunakan jaringan saraf 

kovusional untuk memproses seluruh gambar dalam satu kali 

operasi. YOLOv8n yang memilki fitur SOTA, artinya model 

ini memilki performa yang baik dalam tugas deteksi objek 

untuk mengenali dan mengklasifikan objek. 

C. Dataset Roboflow 

Dalam deteksi objek, data yang digunakan untuk melatih 

suatu model algoritma berupa kumpulan gambar. Tanpa 

adanya data maka algortima tidat dapat dilatih serta tidak 

dapat mengenali objek. Gambar tersebut dapat berjumlah 

puluhan, ratusan, hingga ribuan. Data yang cukup terkenal 

dan sering digunakan oleh peneliti untuk melakukan 

pengujian terhadap suatu model adalah PASCAL VOC, dan 

COCO [5]. 

 
Gamber 2. 2 Roboflow 

Pengambilan dataset berupa gambar-gambar untuk 

penelitian sistem deteksi objek pada website ini bisa dengan 

memanfaatkan API untuk terhubung dengan mudah antara 

dua aplikasi atau mendownload semua file dalam format .zip. 

D. Telegram 

Merupakan platform perpesanan instan berbasis cloud 

yang memungkinkan pengguna untuk mengirimkan pesan 

teks, foto, video, dokumen, dan file lainnya. Salah satu fitur 

utama di aplikasi ini adalah bot, telegram memiliki API yang 

memungkinkan pengembang membuat bot otomatis untuk 

berbagai fungsi, seperti memberikan informasi, mengirim 

notifikasi, dan bahkan dapat mengontrol perangkat sistem 

IoT (Internet of Things) [6]. 

E. Confusion matrix 

Confusion matrix adalah alat evaluasi yang digunakan 

untuk mengukur kinerja model. Dalam matriks ini, analisis 

confusion matrix biasanya terdiri dari empat komponen 

utama: True Positive (TP) adalah total dari data positif dan 

terklasifikasi oleh sistem dengan benar, True Negative (TN) 

adalah total dari data positif dan terklasifikasi oleh sistem 

dengan salah, False Positive (FP) adalah total dari data 

negatif dan terklasifikasi dengan benar, False Negative (FN) 

adalah total data negatif yang terklasifikasi oleh sistem 

dengan salah [7]. Dengan melakukan analisis ini, kita dapar 

mengetahui berbagai nilai metrik dari akurasi, presisi, recall, 

dan f1-score. Ini membantu untuk kita memahami kelebihan 

dan kekurangan model dalam melakukan deteksi objek. 

III. METODE 

A. Pengumpulan dataset 
 Proses pengumpulan dataset gambar manusia dilakukan 
pada website roboflow. Dataset yang sudah dikumpulkan 
kemudian diunduh dan disimpan dengan format .tar pada 
sebuah folder yang menghasilkan kumpulan gambar manusia 
sebanyak 1.534 yang terdiri dari berbagai kondisi. Berikut 
adalah hasil pengumpulan dataset citra manusia seperti yang 
ditunjukkan pada gambar 3.1 

 
Gambar 3. 1 Pengumpulan dataset 

B. Pengolahan dataset 

Tahap ini dilakukan untuk eksplorasi terhadap dataset 

yang sudah didapatkan, proses ini mengenai gambaran dari 

informasi dengan mengeksplorasi dan mendeskripsikan 

struktur dataset yang sudah dilakukan pengumpulan data dan 

proses anotasi citra. Hasil dari akuisisi data mendapatkan 

dataset sebanyak 1.534 merupakan kumpulan dataset 

singleclass yang sudah dianotasi yang terdiri dari 1 pada 

website roboflow. Proses anotasi pada setiap gambar 

dilakukan pelabelan dengan ukuran 320 × 320 pixel, anotasi 

citra YOLO akan tersimpan menggunakan format file .txt 

dengan nama yang sama untuk setiap file gambar dalam 

direktori yang sama. Setiap file .txt berisi anotasi untuk file 

gambar terkait, yaitu kelas objek, koordinat objek, tinggi, dan 

lebar. Format anotasi citra YOLO pada file .txt seperti 

ditunjukkan pada gambar 3.2 

 
Gambar 3. 2 Anotasi dataset 

Hasil dari tahap eksplorasi struktur dataset yang sudah 

dianotasi akan terbagi menjadi data testing, validation, dan 

training yang tersimpan pada sebuah folder dengan folder 

label seperti yang ditunjukkan pada gambar 3.3 

 
Gambar 3. 3 File dataset 
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Kemudian pada tahap selanjutnya yaitu konfigurasi 

program dilakukan untuk melatih model yang dibuat 

menggunakan Visual Studio Code menggunakan bahasa 

pemrograman python. Algortima deteksi objek yang 

digunakan adalah YOLOv8. Sebelum dilakukan training 

pada model, dilakukan beberapa tahapan seperti melakukan 

clone Repo pada GitHub Ultralytics, menginstal beberapa 

requirements yang diperlukan, kemudian proses training 

model menggunakan algoritma YOLOv8 yang dilakukan 

sebanyak 100 iterasi atau epoch, menentukan ukuran image 

size sebesar 320 × 320 pixel, dan data dari dataset yang sudah 

terkumpul. 
Pip install ultralytics 

 

Yolo detect train model=yolov8n.pt 

data=human/data.yaml epoch=100 

imgsz=320 

Kode diatas adalah konfigurasi untuk melakukan proses 

training pada dataset. 

C. Pengujian dataset 

Setelah melakukan proses pengumpulan, pengolahan 

dataset pada model, dilakukan tahap pengujian atau testing. 

Berikut merupakan proses testing pada demo video dan 

gambar, dimana keduanya akan disimpan pada direktori yang 

didapat dari hasil testing object detection yang mana di 

dalamnya berisi hasil rekaman yang berdurasi 22 detik di 

rumah Pak Burhan di daerah Bandung. Proses testing object 

detection untuk mendeteksi manusia dengan menjalankan 

yolo detect predict 

model=yolov8n320.onnx source=test.mp4’ 

Dimana yolov8n320.onnx adalah model hasil export dan 

training yang digunakan untuk testing object detection. Hasil 

proses testing pada rekaman seperti yang ditunjukkan pada 

gambar 3.4 dan 3.5 

 
Gambar 3. 4 Pengujian pada siang hari 

 
Gambar 3. 5 Pengujian pada malam hari 

D. Pengujian dengan aplikasi telegram 

Seperti yang telah dijelaskan sebelumnya tentang sistem 

notifikasi yang berperan sebagai fitur peringatan kepada 

pengguna ketika ada manusia yang terdeteksi keberadaannya. 

Sistem notifikasi ini melibatkan penggunaan server flask 

dengan aplikasi Telegram. 

Jika ada manusia yang terdeteksi keberadaannya maka 

bot telegram akan langsung mengirim notifikasi berupa 

gambar seperti yang ditunjukkan pada gambar 3.6 berikut. 

 

Gambar 3. 6 Notifikasi Telegram 

IV. HASIL DAN PEMBAHASAN 

 Pengujian yang dilakukan pada pengembangan sistem 
deteksi objek bertujuan untuk memastikan bahwa setiap 
komponen yang terpasang pada sistem bekerja sesuai dengan 
spesifikasi yang telah ditentukan dan sistem dapat berfungsi 
sesuai dengan yang seharusnya. Algoritma akan diuji dan 
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diukur untuk mengetahui nilai akurasi, presisi, recall, dan f1-
score menggunakan persamaan (1), (2), (3), (4). ����ÿ��� = �� + ���� + �� + �� + �� (1) āÿÿ��Ā�Āÿ = ���� + �� (2) ÿÿ���� = ���� + �� (3) Ā1 2 Ā�Āÿÿ = 2 × āÿÿ��Ā�Āÿ × ÿÿ����āÿÿ��Ā�Āÿ + ÿÿ���� (4) 

 

 
Gambar 3. 7 Nilai confusion matrix model 

Hasil dari pengukuran nilai akurasi, presisi, recall, dan 

f1-score pada model seperti yang ditunjukkan pada tabel 4.1 

berikut. 

Tabel 4. 1 Tabel nilai evaluasi 

Akurasi Presisi Recall F1-score 

91.5% 98.1% 100% 93.1% 

Kemudian dilakukan pengujian di lapangan. Pengujian 

akan dilakukan dengan cara mencari posisi yang efektif agar 

sistem dapat menjangkau keseluruhan halaman. 

 
Gambar 4. 1 Denah halaman rumah 

Dari gambar 4.1 di atas, hasil pengujian akan disajikan pada 

tabel 4.2 berikut. 

Tabel 4. 2 Tabel pengujian di lapangan 

Jenis pengujian Hasil 

10 meter dari teras rumah 

Sistem mampu mendeteksi 

>10 m ke halaman tengah 

namun tidak sampai ke 

gerbang rumah 

10 meter di tengah 

halaman 

Sistem mampu mendeteksi 

>10 m ke teras rumah dan 

ke gerbang rumah 

10 meter dari gerbang 

rumah 

Sistem mampu mendeteksi 

>10 m ke tengah halaman 

namun tidak sampai ke teras 

rumah 

Setelah itu dilakukan pengujian di kondisi yang berbeda 

yaitu siang hari dan malam hari. Pengujian ini dilakukan 

untuk mengetahui performa yang diberikan dari model 

terhadap tugas deteksi objek. Berikut adalah tabel 4.3 tentang 

pengujian fungsionalitas umum pada sistem. 

Tabel 4. 3 Tabel fungsionalitas umum 

Lingkungan 
Infrence 

(ms) 

Akurasi 

(%) 

Kestabilan 

deteksi (1-5) 

Indoor 

terang 
35 89 5 

Outdoor 

terang 
42 90 5 

Indoor 

redup 
38 75 5 

Outdoor 

redup 
45 70 3.5 

V. KESIMPULAN 

 Pengembangan sistem deteksi objek manusia 

menunjukkan tingkat keberhasilan yang tinggi. Pengujian 

pengukuran nilai akurasi, presisi, recall, dan f1-score dari 

model yang sudah dilatih menghasilkan nilai akurasi 91.5%, 

presisi 98.1%, recall 100%, dan f1-score 93.1% kemudian 

untuk hasil pengujian di lapangan menunjukkan posisi yang 

paling efektif adalah di tengah halaman karena dapat 

mendeteksi ke arah teras dan gerbang sejauh >10 m, dan 

untuk menguji fungsionlitas di berbagai kondisi yaitu siang 

hari dan malam hari, hasilnya adalah dalam keadaan outdoor 

redup akurasi menurun menjadi 70% dan kestabilan sistem 

bisa mencapai 3.5 ini menunjukkan sistem membutuhkan 

waktu untuk mendeteksi karena pencahayaan yang rendah. 
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