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ABSTRAK

Penurunan konsentrasi pada saat mengemudi (mengantuk) dapat mengakibatkan
kecelakaan lalu lintas. Pada tahun 2019 terdapat kecelakaan lalu lintas sebanyak 124
kasus pada jalan Tol Batang-semarang dengan presentase 61.08% akibat mengantuk.
Perlu adanya alat untuk mendeteksi kantuk dan memberikan alarm peringatan kepada
pengemudi untuk memastikan pengemudi tetap dalam keadaan sadar dengan harapan
mampu mengurangi jumlah kecelakaan yang diakibatkan oleh kantuk. Atas
permasalahan tersebut dibuatlah alat deteksi kantuk menggunakan algoritma YOLOv5
untuk mendeteksi pengemudi mobil yang mengalami kantuk yang diterapkan pada
Raspberry Pi 4 B dan menggunakan buzzer sebagai notifikasi. Penelitian ini telah
berhasil diimplementasikan dalam bentuk “Rancang Bangun Deteksi Kantuk pada
Pengemudi Mobil Berbasis Mikrokontroller Raspberry Pi dengan Algoritma YOLO”
dan mendeteksi kelas awake dan sleep yang telah ditentukan pada saat pelatihan. Hasil
penelitian dievaluasi menggunakan Wandb menggunakan evaluasi metrik pada jarak
50cm, 60cm, dan 70cm menunjukkan untuk nilai confidence rata-rata sebesar 84.65%,
untuk nilai precision rata-rata sebesar 100%, untuk nilai recall rata-rata sebesar
90.66%, dan untuk nilai F1-score rata-rata sebesar 94.83% menggunakan pre-trained
model terlatih YOLOv5s dengan nilai mAP@0.5 sebesar 99.09% dan nilai
MAP@]0.5:0.95] sebesar 71.79%.

Kata Kunci : Deteksi Objek, YOLOV5, Deteksi Kantuk, Raspberry Pi
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ABSTRACT

Decreased concentration while driving (drowsiness) can lead to traffic
accidents. In 2019 there were 124 traffic accidents on the Batang-Semarang toll road
with a percentage of 61.08% due to drowsiness. It is necessary to have a tool to detect
drowsiness and provide a warning alarm to the driver to ensure the driver remains
conscious in the hope of reducing the number of accidents caused by drowsiness. For
this problem, a drowsiness detection tool using the YOLOV5 algorithm is made to
detect car drivers who experience drowsiness which is applied to the Raspberry Pi 4
B and uses a buzzer as a notification. This research has been successfully implemented
in the form of "Drowsiness Detection Design for Raspberry Pi Microcontroller-Based
Car Drivers with the YOLO Algorithm™ and detects awake and sleep classes that have
been determined during training. The results of the study evaluated using Wandb using
metric evaluation at a distance of 50cm, 60cm, and 70cm show for an average
confidence value of 84.65%, for an average precision value of 100%, for an average
recall value of 90.66%, and for an average F1-score value of 94.83% using the pre-
trained YOLOv5s trained model with a mAP@0.5 value of 99.09% and a
mAP@]0.5:0.95] value of 71.79%.

Keywords : Object Detection, YOLOv5, Drowsiness Detection, Raspberry Pi
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