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ABSTRACT

Parking management in densely populated urban areas faces significant challenges, particularly related to users’
difficulty in locating their parked vehicles and the lack of real-time information on parking space availability. This
study proposes a CCTV-based Smart Parking Management system that detects and identifies vehicles through
real-time license plate recognition. The system utilizes the YOLOV8 algorithm for license plate detection, while
EasyOCR is employed for character recognition. The entire process is optimized using OpenVINO to ensure
efficient execution on edge devices. The dataset used consists of 1,347 images of Indonesian vehicle license plates
with variations in lighting conditions, distances, and viewing angles. This study compares two model variants,
YOLOv8n and YOLOV8X, to analyze detection accuracy. Experimental results show that YOLOv8x achieves higher
detection accuracy (mAP@0.5 of 0.951), while YOLOv8n produces more stable OCR results due to generating
wider bounding boxes. These findings indicate that higher detection accuracy does not necessarily lead to better
character recognition performance. The main contribution of this study is an end-to-end analysis of the
relationship between detection quality and OCR accuracy in real-world conditions, highlighting the importance
of balancing detection precision and character recognition robustness in smart parking systems.
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ABSTRAK

Manajemen parkir di kawasan perkotaan yang padat menghadapi tantangan besar, terutama terkait kesulitan
pengguna dalam menemukan kembali posisi kendaraan dan kurangnya informasi ketersediaan lahan secara real-
time. Penelitian ini mengusulkan sistem Smart Parking Management berbasis kamera CCTV yang mendeteksi dan
mengidentifikasi kendaraan melalui pembacaan plat nomor secara real time. Sistem memanfaatkan algoritma
YOLOV8 sebagai detektor plat nomor, sementara EasyOCR digunakan untuk membaca karakter plat. Seluruh
proses dioptimalkan menggunakan OpenVINO agar mampu berjalan efisien pada perangkat edge. Dataset yang
digunakan terdiri dari 1.347 citra plat nomor kendaraan Indonesia dengan variasi kondisi pencahayaan, jarak, dan
sudut pengambilan gambar. Penelitian membandingkan dua varian model, yaitu YOLOv8n dan YOLOv8x untuk
menganalisa akurasi deteksi. Hasil uji menunjukkan bahwa YOLOv8x memiliki akurasi deteksi lebih tinggi
(mAP@0.5 sebesar 0,951), sedangkan YOLOv8n menghasilkan pembacaan OCR yang lebih stabil karena
menghasilkan bounding box yang lebih luas. Temuan ini menunjukkan bahwa akurasi deteksi yang tinggi tidak
selalu menghasilkan performa pembacaan karakter yang lebih baik. Kontribusi utama penelitian ini adalah analisis
end-to-end hubungan antara kualitas deteksi dan akurasi OCR dalam kondisi nyata, serta menunjukkan pentingnya
keseimbangan antara presisi deteksi dan ketahanan pengenalan karakter dalam sistem smart parking.
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1. PENDAHULUAN

Pertumbuhan jumlah kendaraan di wilayah
perkotaan yang semakin pesat telah menciptakan
tantangan signifikan dalam manajemen transportasi,
khususnya terkait ketersediaan dan pengelolaan lahan
parkir (Aldin & Daeli, 2024). Di area publik yang luas
seperti pusat perbelanjaan, gedung perkantoran, dan
bandara, pencarian tempat parkir sering kali menjadi
proses yang memakan waktu. Masalah ini tidak
berhenti pada saat memarkirkan kendaraan;
tantangan lain yang krusial adalah kesulitan
pengguna dalam menemukan kembali lokasi
kendaraan mereka. Kurangnya penanda lokasi yang
jelas serta keterbatasan ingatan manusia sering Kkali
memaksa pengendara menghabiskan waktu lama
hanya untuk mencari posisi mobil, yang pada
akhirnya menurunkan efisiensi dan kenyamanan
pengguna fasilitas (Bangkit & Agus Setiawan, 2019).

Berbagai  solusi Smart Parking telah
dikembangkan untuk mengatasi permasalahan ini.
Pendekatan konvensional umumnya mengandalkan
sensor 10T (Internet of Things), seperti sensor
ultrasonik atau inframerah yang dipasang pada setiap
slot parkir untuk mendeteksi keberadaan kendaraan
secara real-time. Meskipun efektif, metode ini
memiliki  kelemahan utama dari sisi biaya
infrastruktur dan pemeliharaan yang tinggi karena
banyaknya sensor yang harus dipasang (Aldin &
Daeli, 2024; Auliya dkk., 2023). Alternatif lain yang
lebih sederhana adalah penggunaan kode QR yang
ditempel pada kendaraan untuk pelacakan lokasi
berbasis smartphone. Namun, metode ini dinilai
kurang efisien karena menuntut intervensi manual
dari pengguna dan tidak berjalan secara otomatis
(Bangkit & Agus Setiawan, 2019).

Seiring dengan kemajuan teknologi Computer
Vision penggunaan kamera pengawas (CCTV) yang
mampu memantau area luas sekaligus, menggantikan
kebutuhan banyak sensor fisik (Fahim dkk., 2021;
Saputra, 2023; Abdulsaheb dkk., 2024). Penelitian
(Auliya dkk., 2023) menggabungkan perangkat 10T
dengan CCTV untuk validasi apakah slot parkir
masih tersedia. Pengendara juga bisa melihat melalui
aplikasi smartphone dan melakukan booking pada
slot parkir. CCTV digunakan untuk memetakan slot
parkir dari pandangan kamera ke model 2D. IP
Camera menawarkan fleksibilitas lesbih tinggi karena
dapat dipantau secara real-time melalui jaringan dan
diintegrasikan dengan perangkat mobile. Beberapa
studi juga telah menerapkan transformasi perspektif
(Inverse Perspective Mapping) untuk memetakan
area parkir dari sudut pandang kamera (Liu dkk,
2023). Dalam penelitian tersebut, sistem yang
diusulkan hanya memetakan slot parkir yang
memberikan informasi ketersediaan

Dalam kasus ini, identifikasi plat nomor
diperlukan untuk menidentifikasi kendaraan dengan
koordinat lokasi parkirnya. Informasi ini sangat
krusial untuk menjawab permasalahan utama
pengendara yang sering kesulitan menemukan
kembali kendaraannya di area parkir yang luas dan
kompleks akibat kurangnya penanda visual. Dalam
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hal deteksi objek spesifik, algoritma YOLO (You
Only Look Once) menjadi pilihan utama. Riset terkini
menunjukkan bahwa generasi terbaru, YOLOVS,
memiliki performa yang jauh lebih unggul baik dari
sisi akurasi maupun kecepatan dibanding versi
sebelumnya seperti YOLOV5 (Maulana & Erwin
Harahap, 2024) atau YOLOv7 (Wang dkk., 2023).
Varian YOLOv8 Nano bahkan terbukti sangat
mumpuni untuk mendeteksi plat nomor dengan
presisi tinggi (Iriawan & Sunyoto, 2023; Moussaoui
dkk., 2024; Sarhan dkk., 2024) namun tetap cukup
ringan untuk dijalankan di perangkat kecil. Proses
pengembangan sistem ini didukung oleh pengolahan
citra digital (Jumadi dkk., 2021) dan penggunaan
Python dengan pustaka OpenCV (Supiyandi dkk.,
2024) yang sudah menjadi standar.

Setelah objek kendaraan terdeteksi, tahapan
penting lainnya adalah ekstraksi teks menggunakan
Optical Character Recognition (OCR). Metode
tradisional seperti Tesseract OCR, meskipun populer,
sering kali mengalami penurunan akurasi yang tajam
pada citra dengan noise tinggi, distorsi, atau
pencahayaan minim (Tendilla dkk., 2024; Flores
dkk., 2024). Sebagai solusi, pendekatan berbasis
Deep Learning seperti EasyOCR mulai banyak
diadopsi karena ketangguhannya dalam mengenali
teks pada kondisi lingkungan yang tidak terstruktur.
Penelitian terbaru membuktikan bahwa EasyOCR
secara konsisten mengungguli Tesseract dalam hal
akurasi pembacaan karakter pada plat nomor
kendaraan, terutama saat dijalankan pada perangkat
keras yang terbatas (Riaz dkk., 2020; Vedhaviyassh
dkk., 2022). Penelitian  sebelumnya telah
mengembangkan sistem Automatic License Plate
Recognition menggunakan berbagai pendekatan
berbasis deep learning. Studi oleh Riaz dkk, (2020)
menggunakan YOLOv3 untuk deteksi dan CRNN
untuk pengenalan karakter, yang mencapai tingkat
akurasi hingga 96.1% dengan memanfaatkan
temporal redundancy. Dalam konteks Indonesia,
Kurniawan dan Sela mengimplementasikan YOLOv5
dan OCR untuk identifikasi plat nomor kendaraan,
dengan akurasi deteksi mencapai 100% dan akurasi
pengenalan karakter sebesar 90% (Kurniawan &
Sela, 2023).

Namun, penelitian-penelitian tersebut belum
menganalisis hubungan antara hasil deteksi bounding
box dengan performa OCR secara end-to-end,
khususnya dalam kondisi variasi jarak dan
pencahayaan. Berdasarkan tinjauan tersebut, masih
terdapat kebutuhan untuk mengembangkan sistem
manajemen parkir yang menyeimbangkan akurasi
tinggi dan efisiensi komputasi. Penelitian ini
mengusulkan rancang bangun sistem pemetaan lokasi
parkir otomatis yang mengintegrasikan keunggulan
arsitektur ringan YOLOv8n (nano) dan YOLOv8x
(extra large) untuk deteksi kendaraan dan
ketangguhan EasyOCR untuk pembacaan plat nomor.
Sistem ini dioptimasi untuk berjalan pada dengan
perangkat kecil agar hemat biaya dalam sisi
komputasi.
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2. METODE

Penelitian ini dilakukan dalam serangkaian
tahapan yang digambarkan pada Gambar 1.
Ekperimen dalam penelitian ini menggunakan
YOLOvV8 dalam pengenalan objek plat nomor,
YOLOV8 adalah model deteksi objek real-time yang
melakukan deteksi dalam satu tahap (“one-stage”)
dengan sekali melihat gambar. Salah satu perubahan
besar pada YOLOvV8 dibanding versi sebelumnya
adalah penerapan anchor-free detection head untuk
menduga lokasi objek. Sebagai gantinya, YOLOv8
memprediksi secara langsung koordinat pusat objek
dan ukuran bounding box. Ini menyederhanakan
proses training dan membuat deteksi lebih fleksibel
terhadap variasi bentuk dan ukuran objek (Dicky
Dharmasaputra & Hartato, 2025; Perkasa Nugraha
Putra & Ichsan Pradana, n.d.; Syihabuddin dkk.,
2025).

kamera menangkap
gambar

Deteksi plat nomor dan
Iokasi kendaraan

endaraan
lerdeteksi 7

kirim data plat nomor,
lokasi kendaraan, dan
id kamera

I

pemetaan lokasi parkir
dan slot parkir

menampilkan informasi
parkir

Gambar 1. Diagram Sistem

Proses kerja dari sistem yang diusulkan adalah
sistem akan menangkap video yang berjalan live
stream dari kamera CCTV menggunakan RTSP
dalam menangkap gambar. Kemudian masuk pada
tahap  preprocessing,  termasuk  normalisasi
kecerahan, kontras, dan resolusi, guna meningkatkan
kualitas gambar sebelum analisis lebih lanjut.
Selanjutnya model YOLOv8n dan YOLOv8x akan
mendeteksi objek plat nomor dan menghasilkan
bounding box yang menetukan lokasi area plat
nomor. Ekstraksi karakter pada plat nomor
menggunakan metode EASYOCR menggunakan
aristektur CRAFT (Character Region Awareness For
Text) (Vedhaviyassh DKkk., 2022; Shi dkk., 2015).

2.1 Dataset dan Pelatihan
Untuk pengumpulan dataset, kami
menggunakan platform Roboflow dengan total
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dataset sejumlah 1.347 gambar dengan plat nomor
berwarna merah sebanyak 10%, hitam sebanyak 75%,
dan putih sebanyak 15% dengan resolusi bervariasi
(640%480 hingga 1280x%720) seperti pada Gambar 2.
Contoh dari dataset berasal dari data sendiri dan
dataset publik dari Kaggle.

Gambar 2. Contoh Dataset

Citra di anotasi untuk memberikan label “plat
nomor” dan melalui proses “preprocessing” seperti
augmentasi  sesuai pada Gambar 3. Data
augmentation  meliputi  rotation,  brightness
adjustment, dan scaling untuk meningkatkan
generalisasi model. Dataset lalu dibagi dalam subset
utama yaitu 70% untuk pelatihan (train set), 20%
untuk validasi (validationset), dan 10% untuk
pengujian (test set). Pembagian ini memungkinkan
evaluasi model yang obyektif, di mana train set
digunakan untuk pembelajaran parameter, validation
set untuk tuning hyperparameter, dan test set untuk
pengukuran performa akhir. Hasil anotasi ini
disimpan dalam format yang dapat dibaca oleh
model, yaitu format XML.

Gambar 3. Proses Anotasi

Pelatihan dilakukan menggunakan YOLOv8n
dan YOLOvV8x untuk melihat akurasi dan efisiensi
komputasi dalam deteksi objek plat nomor khusunya
untuk implementasi pada perangkat keras yang
terbatas. Parameter pelatihan sesuai pada Table 1.

Tabel 1. Parameter Pelatihan

Parameter Model
aramete YOLOVBn  YOLOVSx
Ukuran citra 320x320 320x320
Batch size 1 1
Epoch 100 100
Patience 20 20
Optimizer SGD SGD
Learning Rate 0,01 0,01

2.2 Implementasi Sistem
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Dalam tahapan ini seluruh tahapan diintegrasikan
dimulai dengan deteksi objek plat nomor kendaraan,
dan ektrasi karakter dengan EASYOCR sesuai pada
Gambar 1 dan dihubungkan langsung dengan website
agar bisa mengetahui area parkir dari kendaraan.
Sistem ini dirancang agar mampu melakukan deteksi
plat nomor secara otomatis dari citra yang terdeteksi
dan memberika informasi lokasi parkir pada
kendaraan yang terdeteksi melalui website.

2.3 Evaluasi Sistem

Evaluasi model dilakukan  menggunakan
confusion matrix untuk memperoleh nilai precision,
recall, mAP, dan F1-Score. Confusion matrix
berfungsi menilai kinerja model machine learning
dengan membandingkan hasil prediksi terhadap kelas
aktual. Matriks ini terdiri dari empat kategori utama,
yaitu True Negative (TN), True Positive (TP), False
Negative (FN), dan False Positive (FP), yang masing-
masing merepresentasikan kombinasi antara label
sebenarnya dan prediksi model. TP adalah jumlah
sampel positif yang berhasil diprediksi dengan benar;
TN adalah  jumlah sampel negatif yang
diklasifikasikan secara tepat; FP menggambarkan
sampel negatif yang keliru diprediksi sebagai positif;
sedangkan FN merupakan sampel positif yang salah
diklasifikasikan sebagai negative (Joyonegoro &
Setyati, 2024).

Precision = TP/(TP+TF) 1)
Recall = TP/(TP+FN) 2
Precision menunjukkan seberapa banyak

deteksi yang benar dari semua deteksi yang dibuat.
Recall menujukkan seberapa banyak objek yang
berhasil dideteksi dari semua objek yang seharusnya
ada.

3. PEMBAHASAN

Bab pembahasan menyajikan hasil analisis
terhadap performa model yang diusulkan berdasarkan
skenario pengujian yang telah dirancang. Evaluasi
dilakukan menggunakan metrik yang relevan untuk
mengukur tingkat akurasi, efektivitas, dan konsistensi
model  dalam  menyelesaikan  permasalahan
penelitian. Hasil yang diperoleh kemudian dianalisis
secara komprehensif serta dibandingkan dengan
pendekatan yang relevan untuk menunjukkan
keunggulan maupun keterbatasan model yang
dikembangkan.

3.1 Evaluasi Performa Model

Model YOLOv8 yang digunakan dalam sistem
ini dievaluasi untuk menilai tingkat akurasi deteksi
objek plat nomor kendaraan setelah melalui proses
pelatihan. Evaluasi dilakukan menggunakan data
validasi dan pengujian yang telah dipisahkan
dari data set pelatihan untuk memastikan hasil yang
obyektif. Hasil evaluasi model ditunjukkan pada Tabel
2.
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Tabel 2. Hasil Evaluasi Model

Model
Parameter YO|;]OV8 YOLOV8X
Jumlah layer 84 112
Precision 0,921 0,929
Recall 0,854 0,902
mAP@0,5 0,928 0,951
MmAP@0.5:0.95 0,623 0,664
Inference time 3,4 ms 10,4 ms

Dari Table 2 terlihat bahwa Model YOLO8x
memiliki akurasi lebih tinggi pada semua metrik
evaluasi. Nilai precision meningkat dari 0,921
menjadi 0,929, recall meningkat dari 0,854 menjadi
0,902, dan mAP@0.5 meningkat dari 0,928 menjadi
0,951. Selain itu, peningkatan signifikan juga terlihat
pada mAP@0.5:0.95, yaitu dari 0,623 pada Model
YOLO8n menjadi 0,664 pada Model YOLO8x. Hal
ini menunjukkan bahwa Model YOLOB8x lebih andal
dalam mendeteksi objek dengan variasi skala dan
kondisi yang berbeda. Namun, peningkatan akurasi
ini dicapai dengan biaya komputasi yang jauh lebih
tinggi. Hasil ini mengindikasikan bahwa pemilihan
model  perlu  disesuaikan  dengan  konteks
implementasi. Jika kebutuhan sistem adalah real-time
pada perangkat dengan keterbatasan komputasi.

3.2 Pengujian Deteksi Plat Nomor

Pengujian deteksi plat nomor dilakukan untuk
mengevaluasi kemampuan model dalam
mengidentifikasi serta memberikan penanda pada
area plat nomor kendaraan dalam citra uji. Dataset uji
berisi kendaraan roda empat dengan perbedaan
kondisi jarak pengambilan yang beragam vyaitu 2
meter, 4 meter dan 7 meter. Hasil ditunjukkan pada
Gambar 4 - Gambar 6. Terlihat bahwa untuk scenario
pertama objek plat nomor dapat terdeksi hingga jarak
pengambilan gambar sebesar 7 meter di area parkir
basement.

Gambar 4. Deteksi Objek pada Jarak 2 Meter
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Gambar 7. Deteksi Objek Plat Nomor Skenario
Outdoor

Skenario kedua kami melakukan pengambilan
gambar pada area outdoor dan semi outdoor dengan
jarak kamera terhadap objek sebesar 2 meter untuk
semua model. Pada scenario kedua kedua model
mampu mengenalai objek plat nomer. Table 3
menunjukkan hasil deteksi objek untuk 2 skenario
pengujian.
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Table 3. Hasil Evaluasi Model

Skenario Madel
YOLOV8n YOLOv8x
Skenario 1-2 meter terdeteksi terdeteksi
Skenario 1-4 meter terdeteksi terdeteksi
Skenario 1-7 meter terdeteksi terdeteksi
Skenario 2-2 meter terdeteksi terdeteksi

3.3 Pengujian Karakter Plat Nomor

Pada pengujian ini kami melakukan analisa
terhadap pembacaan karakter pada plat nomor
kendaraan di Indonesia menggunakan EASYOCR.
Dari hasil deteksi objek menggunakan 2 model
terlihat model sukses dalam mendeteksi plat nomor,
selanjutnya EASYOCR akan mengenali karakter
pada plat nomor yang telah terdeteksi dan hasil
ektrasinya akan ditampilkan sesuai dengan pada
Gambar 4 hingga Gambar 7. Hasil pembacaan
karakter ini kami ambil dari frekuensi terbanyak saat
pembacaan karakter secara live streaming dengan
durasi waktu selama 2 menit. Table 4 menunjukkan
hasil pembacaan pada beberapa plat nomor dengan
berbagai jarak pengambilan gambar.

Hasil pengujian menunjukkan bahwa performa
pembacaan plat nomor menggunakan OCR sangat
dipengaruhi oleh kualitas crop yang dihasilkan oleh
model deteksi YOLO. Meskipun YOLOv8x memiliki
arsitektur yang lebih besar dan akurasi deteksi objek
lebih tinggi dibanding YOLOvVS8n, hasil pembacaan
karakter justru lebih rendah. Hal ini terutama
disebabkan oleh bounding box yang dihasilkan
YOLOvV8x yang cenderung lebih ketat dan presisi,
sehingga area plat nomor yang dipotong menjadi
lebih sempit. Crop yang terlalu ketat mengurangi
ruang kontras di sekitar karakter dan sering kali
menyebabkan  sebagian  kecil bentuk  huruf
terpangkas, yang kemudian menyulitkan EasyOCR
dalam mengenali pola karakter secara utuh.

Table 4. Hasil Evaluasi Model

Jarak Aktual Plat Model
Nomore YOLOvV8n YOLOv8x

L 1856 AP 1856 1856
2 W 1314 QJ 1314 QJ 1341
meter L 1356 DAM L 1356 1356
DAM DAM
L 1856 AP 1356 1856
meter W 1314 QJ 1314 QI 1314
L 1356 DAM 356 DAM 1356
L 1856 AP 1356 1356
me?ter W 1314 QJ 1814 1814
L 1356 DAM 1356 DAM 1356

Selain itu, YOLOv8x lebih sensitif terhadap detail
kecil, termasuk refleksi cahaya, noise halus, dan
distorsi perspektif pada permukaan plat nomor. Pada
kondisi pencahayaan tidak merata atau jarak
pengambilan yang cukup jauh, karakter pada plat
menjadi blur atau kehilangan ketajaman. Karena
model besar seperti YOLOvV8x mengekstraksi fitur
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dengan resolusi tinggi, perbedaan kecil pada tekstur
atau pantulan dapat membuat bounding box berubah
sedikit lebih sempit atau bergeser. Perubahan kecil
tersebut menyebabkan kualitas crop menurun,
sehingga OCR menerima input dengan kualitas
rendah yang berujung pada kesalahan pembacaan
huruf dan angka.

Di sisi lain, model YOLOvV8n yang lebih ringan
dan kurang presisi justru menghasilkan bounding box
yang sedikit lebih longgar. Crop yang lebih lebar ini
memberikan ruang ekstra pada sekitar tekstus plat,
sehingga karakter tidak terpotong dan pola huruf tetap
utuh. EasyOCR, yang bekerja lebih baik pada teks
dengan kontras tinggi dan ruang visual lebih luas,
lebih mudah mengenali karakter ketika diberikan
input yang “kurang presisi tetapi lebih lengkap”. Hal
ini menjelaskan mengapa YOLOv8n, meskipun lebih
sederhana, menghasilkan akurasi OCR yang lebih
stabil pada beberapa jarak pengujian.

Keterbatasan EasyOCR juga menjadi faktor
penting dalam penurunan akurasi pada model 8x.
EasyOCR tidak memiliki mekanisme koreksi format
atau validasi struktur plat nomor Indonesia, sehingga
kesalahan kecil pada hasil crop langsung berdampak
pada kesalahan interpretasi karakter. Selain itu, OCR
ini sensitif terhadap blur, distorsi, kemiringan plat,
dan refleksi, yang semakin terlihat pada jarak 3-7
meter. Ketika YOLOv8x memberikan crop yang
terlalu padat atau kehilangan sebagian karakter akibat
sensitif terhadap noise, EasyOCR tidak dapat
menebak atau memperbaiki struktur teks. Kombinasi
antara crop yang sangat presisi dari YOLOv8x dan
ketidakmampuan EasyOCR dalam menangani teks
kecil dan blur inilah yang menyebabkan akurasi
pembacaan pada model 8x justru lebih rendah
dibandingkan model 8n.

Dari hasil pendeteksian karakter akan ditampilkan
melalui website dengan memanfaat library Flask
pada website berbasis python yang ditunjukkan pada
Gambar 8.
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4. KESIMPULAN

Hasil pengujian menunjukkan bahwa performa
deteksi plat nomor sangat dipengaruhi oleh perbedaan
karakteristik antara YOLOv8n dan YOLOVSKX.
Meskipun YOLOv8x memiliki arsitektur yang lebih
besar dan secara teori lebih akurat, model ini justru
menunjukkan penurunan presisi pada beberapa
kondisi nyata, terutama ketika citra mengalami blur,
pantulan cahaya, atau sudut kamera miring.
YOLOv8n, vyang lebih ringan dan cepat,
menghasilkan bounding box yang lebih stabil dan
konsisten sehingga area plat yang terdeteksi lebih
tepat dan minim noise. Perbedaan presisi bounding
box ini sangat menentukan kualitas tahap selanjutnya,
yaitu pembacaan karakter oleh EasyOCR. Pada
proses OCR menggunakan EasyOCR, model
menunjukkan performa lebih baik ketika area deteksi
dari YOLOV8n lebih presisi, sehingga karakter dapat
dibaca dengan lebih tepat. Sebaliknya, hasil deteksi
YOLOV8x yang sedikit bergeser atau terlalu luas
menyebabkan EasyOCR memasukkan bagian non-
plat, sehingga akurasi pembacaan menurun. Kondisi
lingkungan seperti pencahayaan indoor, bayangan,
dan refleksi juga memperburuk hasil OCR untuk
kedua model.

Kontribusi ilmiah utama dari penelitian ini adalah
analisis end-to-end yang menunjukkan hubungan
antara kualitas bounding box hasil deteksi dengan
performa OCR dalam kondisi nyata. Berbeda dengan
penelitian sebelumnya yang hanya berfokus pada
peningkatan akurasi deteksi atau OCR secara
terpisah, penelitian ini menekankan pentingnya
evaluasi sistem secara menyeluruh.

Implikasi dari penelitian ini adalah bahwa dalam
pengembangan sistem smart parking berbasis
computer vision, pemilihan model deteksi tidak
hanya mempertimbangkan akurasi, tetapi juga
dampaknya terhadap tahap pengenalan karakter. Hal
ini penting untuk memastikan sistem dapat berjalan
secara optimal pada lingkungan nyata dengan
keterbatasan kondisi pencahayaan dan jarak.
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