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INTISARI

Dibidang transportasi, proses pengujian kendaraan bermotor sangatlah
penting untuk memastikan keselamatan bagi pengemudi dan penumpang. Sistem
suspensi salah satu komponen penting yang berfungsi untuk menyerap
guncangan dan getaran dari jalanan. Sistem suspensi yang rusak dapat
membahayakan bagi diri sendiri dan pengguna jalan lainnya. Maka diperlukan
pemeriksaan komponen bagian bawah kendaraan. Saat ini, pemeriksaan
komponen bagian bawah kendaraan sebagian besar masih dilakukan secara
manual, sehingga pengemudi diarahkan turun ke lorong uji kolong untuk
mengetahui kerusakan komponen, akan tetapi kebanyakan pemilik kendaran
belum mengetahui mengenai komponen komponen pada pada bagian bawah
kendaraan serta kerusakkannya.

Maka tujuan dari permasalahan latar belakang ini, peneliti mengusulkan
inovasi pemrograman algoritma YOLO (You Only Look Once) dengan
memanfaatkan robotik sebagai alat perantara dalam mendeteksi komponen
bagian bawah kendaraan bermotor khususnya sistem suspensi. Penelitian ini
menggunakan metode kuantitatif eksperimen, yang membahas tentang
implementasi teknologi algoritma YOLOVS. Sistem deteksi objek ini dirancang dan
dibuat menggunakan web platform roboflow sebagai manajemen dataset untuk
mengelola data dan platform google colab sebagai mesin komputasi untuk
menjalankan kode python dan melatih model algoritma YOLOVS.

Hasil dari pengujian model algoritma YOLOVS ditentukan dari sudut pandang,
arah cahaya, dan jarak antara objek dengan kamera. Model tersebut mampu
mendeteksi komponen sistem suspensi dengan akurasi mencapai 95%, selain itu
model yang terlatih mampu mengidetifikasi kerusakan kebocoran oli pada
komponen shock aksober dengan nilai akurasi 92%. Sehingga sistem yang telah
dirancang, mampu mendeteksi objek pada sistem suspensi dengan akurasi yang

memadai.

Kata Kunci: Pengujian Kendaraan Bermotor, Sistem Suspensi, Uji
Kolong, Deteksi Objek, Algoritma YOLOVS.
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ABSTRACT

In transportation, the test process of motor vehicles is crucial to ensuring the
safety of both drivers and passengers. The suspension system is one of the
important components that serves to absorb shocks and vibrations from the road.
Then we need to inspect the underlying components of the vehicle. Currently, the
inspection of the vehicle's bottom components is still mostly done manually, so
drivers are directed down to the test hallway to see if the component is
damaged, but most vehicle owners are not yet aware of the components on the
bottom component as well as the damage.

So for the purpose of this background problem, the researchers proposed an
innovation in programming the YOLO (You Only Look Once) algorithm by using
robotics as an intermediate tool in detecting components of the motor vehicle
suspension system. This research uses experimental quantitative methods, which
discusses the implementation of the YOLOvV8 algorithm technology. The object
detection system was designed and built using the web platform roboflow as a
data set management to manage data and the google colab platform as a
computing machine to run python code and train the model of the yOLOVS.

The results of testing the YOLOV8 algorithm model are determined from the
point of view, the direction of light, and the distance between the object and the
camera. The model was able to detect the components of the suspension system
with an accuracy of up to 95%, and the trained model was capable of identifying

oil leakage damage on the axle shock component with a accurate value of 92%.

Keywords: Motor Vehicle Inspection, Suspension System,
Undercarriage Inspection, Object Detection, YOLOvS8 Algorithm.

Xiii



