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INTISARI

Kendaraan Over Dimension and Over Loading (ODOL) memerlukan sistem inspeksi
dimensi yang akurat dan efisien untuk mendukung keselamatan transportasi dan
kepatuhan terhadap peraturan. Studi ini mengusulkan sistem pengukuran dimensi
kendaraan bermotor otomatis berdasarkan visi stereo yang terintegrasi dengan
deteksi objek YOLOvV8 dan pemantauan iluminasi berbasis luxmeter. Sistem ini
dikembangkan menggunakan pendekatan Penelitian dan Pengembangan (R&D)
yang melibatkan kalibrasi kamera stereo, integrasi perangkat keras-perangkat
lunak, pengujian eksperimental, dan validasi terhadap pengukuran manual. Dua
kamera USB Logitech C270 dengan baseline tetap 50 cm dikalibrasi menggunakan
pola papan catur 9 x 6 dan diproses menggunakan OpenCV dan Python. Objek
kendaraan dan roda dideteksi menggunakan model YOLOv8 dengan estimasi
disparitas stereo yang dilakukan menggunakan Semi-Global Block Matching (SGBM)
dan metode triangulasi untuk menghitung Panjang Keseluruhan (OAL), Overhang
Depan (FOH), Jarak Sumbu Roda (WB), Overhang Belakang (ROH), dan Tinggi
Keseluruhan (OAH).

Kondisi pencahayaan lingkungan dipantau menggunakan luxmeter pada rentang
iluminasi 5.000-100.000 lux. Hasil eksperimen menunjukkan tingkat keberhasilan
kalibrasi stereo sebesar 96% dari 100 pasang gambar stereo. Sistem yang
dikembangkan mencapai akurasi pengukuran rata-rata sebesar 98,58%, 98,92%,
dan 98,89% pada jarak pengujian 7 m, 8 m, dan 9 m, sedangkan akurasi tertinggi
sebesar 99,44% diperoleh pada konfigurasi T_8M_LC di bawah kondisi iluminasi
stabil. Analisis efisiensi operasional menunjukkan bahwa proses pengukuran
otomatis, termasuk akuisisi gambar dan pemrosesan komputasi, mengurangi total
waktu pengukuran dari 187 detik pada pengukuran manual menjadi 5 detik pada
sistem otomatis, yang sesuai dengan peningkatan efisiensi sebesar 97,32%. Hasil
menunjukkan bahwa sistem visi stereo yang diusulkan memberikan pengukuran
dimensi kendaraan yang akurat, efisien, dan tahan terhadap perubahan
pencahayaan, yang cocok untuk aplikasi inspeksi kendaraan bermotor otomatis.

Kata kunci: Kamera Stereo, Pengukuran Dimensi Kendaraan, YOLOv8
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ABSTRACT

Over Dimension and Over Loading (ODOL) vehicles require accurate and efficient
dimension inspection systems to support transportation safety and regulatory
compliance. This study proposes an automatic motor vehicle dimension
measurement system based on stereo vision integrated with YOLOVS object
detection and luxmeter-based illumination monitoring. The system was developed
using a Research and Development (R&D) approach involving stereo camera
calibration, hardware-software integration, experimental testing, and validation
against manual measurements. Two Logitech C270 USB cameras with a fixed 50 cm
baseline were calibrated using a 9 x 6 checkerboard pattern and processed using
OpenCV and Python. Vehicle and wheel objects were detected using YOLOVSE models
with stereo disparity estimation performed using Semi-Global Block Matching
(SGBM) and triangulation methods to calculate Overall Length (OAL), Front
Overhang (FOH), Wheelbase (WB), Rear Overhang (ROH), and Overall Height
(OAH).

Environmental lighting conditions were monitored using a Iluxmeter under
Hlumination ranges of 5,000-100,000 lux. Experimental results showed a stereo
calibration success rate of 96% from 100 stereo image pairs. The developed system
achieved average measurement accuracies of 98.58%, 98.92%, and 98.89% at
testing distances of 7 m, 8 m, and 9 m, respectively, while the highest accuracy of
99.44% was obtained at the T _8M_LC configuration under stable illumination
conditions. Operational efficiency analysis showed that the automatic measurement
process, including image acquisition and computational processing, reduced total
measurement time from 187 secondss in manual measurements to 5 seconds in the
automated system, corresponding to an efticiency improvement of 97.32%. The
results show that the proposed stereo vision system provides accurate, efficient, and
lighting-robust vehicle dimension measurements suitable for automated motor

vehicle inspection applications.

Keywords: Stereo Vision, Vehicle Dimension Measurement, YOLOVS
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