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ABSTRAK 

 

 

 Jumlah pelanggaran lalu lintas di Indonesia, semakin hari semakin bertambah. 

Salah satu jenis pelanggaran lalu lintas yang memungkinkan untuk dideteksi secara 

otomatis adalah pelanggaran lampu lalu lintas. Untuk deteksi secara otomatis, 

diperlukan Jaringan Saraf Tiruan (JST). JST adalah sistem komputerisasi yang 

memiliki struktur dan cara kerja seperti jaringan syaraf pada manusia. Salah satu 

jenisnya adalah Convolutional Neural Network (CNN). 

 CNN memiliki berbagai algoritma untuk jaringannya. Diantaranya R-CNN, 

ResNet, AlexNet, dan salah satunya You Only Look Once (YOLO). Berdasarkan 

penelitian yang didapat YOLO mampu deteksi objek berupa kendaraan dengan 

Accuracy kurang lebih 90%. YOLO adalah algoritma CNN untuk deteksi objek 

secara real-time.  

 Pada Tugas Akhir ini, akan dirancang dan direalisasikan sistem deteksi 

kendaraan pelanggar lampu lalu lintas dengan algoritma YOLO. Untuk mendapat 

batas garis pelanggaran dilakukan operasi Canny Edge Detector dan Hough Line 

Transform. Untuk deteksi kendaran pelanggar beserta plat nomor-nya gunakan 

algoritma YOLO. Pada Tugas Akhir ini dilakukan pengujian terhadap 39 sampel 

data. Pengujian berdasarkan jarak kamera terhadap lampu lalu lintas, didapatkan 

persentase keberhasilan deteksi kendaraan pelanggar sebesar 88,88% pada jarak 3 

meter, 91,66% pada jarak 4 meter dan 94,73% pada jarak 5 meter. Pengujian 

berdasarkan waktu pengambilan data, persentase keberhasilan deteksi kendaraan 

pelanggar sebesar 93,33% pada Sore hari dan 95,83% pada Malam hari. Keberhasilan 

perhitungan jumlah kendaraan pelanggar 52,05% dan persentase deteksi plat 

kendaraan pelanggar adalah 50%. 
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ABSTRACT 

 

 

 Amount of Traffic Violator in Indonesia is increased every year. One of traffic 

violator’s kind which probably to be detected automatically is traffic light violation. 

For detect automatically, Artificial Neural Network (ANN) is needed. Artificial 

Neural Network (ANN) is computerized system which has structures and works such 

as human’s neuron.  One of its kind is Convolutional Neural Network (CNN). 

 CNN has many algorithm for its network. Such as R-CNN, ResNet, AlexNet 

and one of its kind is You Look Only One (YOLO). Based on many research, YOLO 

afford to detect vehicle with Accuracy around 90%. YOLO is CNN’s algorithm which 

could detect object real-time. 

 In this final project, Violation Detection System using YOLO Algorithm will 

be designed and realized. For getting limit of violation line, using Canny Edge 

Detector and Hough Line Transform operation. For detecting violator’s vehicle and 

its license plate, using YOLO algorithm. In this final project, testing was done at 39 

data sample. Testing based on distance from camera to traffic light, percentages of 

success are 88,88% at 3 m, 91,66% at 4 m, 94,73% at 5 m. Testing based on the time 

while collecting data, percentages of success are 93,33% at Evening and 95,83 at 

Night. Percentage of success in counting violator’s vehicle is 52,05% and percentage 

of success in detect violator’s vehicle license plate is 50%. 
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