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Abstrak— Keselamatan dan Kesehatan Kerja (K3) merupakan
nilai yang paling tinggi bagi karyawan bekerja di lingkungan
konstruksi, Cedera kepala sangat serius dan seringkali berakibat
fatal, helm memiliki arti penting bagi kehidupan pekerja sebagai
pelindung dasar diri bagi pekerja di konstruksi. Cedera kepala
sangat serius dan seringkali berakibat fatal, helm memiliki arti
penting bagi kehidupan pekerja sebagai pelindung dasar diri bagi
pekerja di konstruksi. Metode yang digunakan pada deteksi ini
yaitu menggunakan YOLO (You Only Look Once) sisem terdiri
dari tiga proses pre processing, proses training dan proses deteksi.
Pada deteksi hasil citra yang yang telah terdeteksi dan
implementasi ini menngunkan Bahasa pemograman python
dengan menggunakan platform googlecolab. Hasil implementasi
ini bertujuan untuk mendeteksi helm menggunakan metode
TinyYOLOv3, Dari hasil pengujian pada total 50 dataset terdapat
nilai akurasi tertinggi yaitu 93% pada kondisi skenario 3 dengan
waktu proses 9.44 detik.

Kata kunci— YOLO (You Only Look Once), bounding box

L. PENDAHULUAN

K3(Keselamatan dan Kesehatan Kerja) adalah perkara
yg kompleks pada suatu proyek konstruksi. K3 sangat
berkaitan dengan APD (Alat Pelindung Diri) APD adalah
salah satu bentuk upaya untuk menanggulangi resiko akibat
kerja. Dalam dunia kerja, penggunaan Alat Pelindung diri
(APD) sangat diharapkan terutama dalam lingkungan kerja
yg memiliki potensi bahaya bagi kesehatan dan keselamatan
kerja. Helm pengaman merupakan faktor yang paling utama
untuk mencegah terjadi kecelakaan yang sangat fatal di
bagian kepala karena itu bisa menahan dan menghalau
hantaman benda jatuh dan meringankan kerusakan pekerja
yang jatuh dari ketinggian.[1]

II. KAJIAN TEORI

A. K3(Keselamatan Kesehatan Kerja)

Keselamatn kerja merupakan keselamatan yang
berhubungan dengan aktivitas kerja manusia baik pada
indutri, konstruksi yang melibatkan mesin peralatan,
penanganan material. Keshatan kerja di dalam perusahaan
merupakn spesialisasi dalam ilumu Kesehatan beserta
pengerjaannya perlu pencegahan kepada lingkungan tersebut
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agar pekerja sekitar terhindar dari bahaya akibat dari
kelayaan pada saat bekerja[3]. Semaki Dalam era dengan
menggunakan keilmuan dan teknologi yang semakin
canggih, Keselamatan dan Kesehatan Kerja (K3) adalah
suatu keharusan untuk dilaksanakan penyelenggara kerja
untuk menaikkan produktivitas perusahaan, disamping
melindungi pekerja berdasarkan hal-hal yang mengancam
keselamatan dan kesehatan. apabila keselamatan dan
kesehatan pekerja terpelihara dengan baik maka angka
kecacatan dan kecelakaan kerja dapat diminimalkan,
sehingga akan terwujud pekerja yang sehat dan produktif.
Perlu diingat bahwa profitr perusahaan juga dipengaruhi
produktivitas pekerja yang berhubungan erat menggunakan
keselamatan dan kesehatan. dalam aneka peningkatan untuk
mencegah kelamatan dan kesehatan kerja antara lain dapat di
uraikan bahwa pentingnya perencanaan yang tepat,
pengunaan alat alat pelindung diri, tanda tanda petunjuk,
label label dan pakaian kerja yang tepat. salah satu tujuan dari
keselamatan dan Kesehatan kerja yaitu untuk mewujudkan
pekerja dan lingkungan kerja yang sehat, aman dan nyaman
dengan kedaan yang sehat fisik, social, mental dan bebasnya
dari ancaman kecelakaan yang besar [4].

B. TinyYOLOv3

YOLO Tyni3 atau bisa di sebut tiny darknet merupakan
jaringan saraf versi ringan dalam pendeteksian objek nyata
YOLO (You Only Look Once). TinyYOLOv3 dapat digunakan
untuk klasifikasi dan pengenalan object, model ini
mendeteksi hingga 80 kelas[5]. TinyYOLOv3 merupakan
versi YoloV3 tetapi TinyYOLOv3 lebih sederhana dengan
mengurangi convolution layer dan depth, maka dari itu
kecepatannya lebih meningkat dari versi yolo yang
sebelumnya tetapi akurasi deteksi lebih berkurang.backbone
dari jaringan TinyYOLOv3 terdiri daru pooling layer dan
convolutional layer[6].
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Gambar 2. 1 Pemodelan TinyYOLOv3

C. Image Processing

Image Processing atau Pengolahan citra merupakan suatu
metode atau teknik yang bisa dipakai untuk memproses suatu
data gambar yang diinput untuk menerima suatu informasi
eksklusif tentang obyek yg diamati. Pengolahan citra ini bisa
dilakukan dalam setiap element gambar (pixel) yang paling
tidak memiliki dua buah informasi tentang letak menurut
warna menggunakan pengolahan gambaran ini bisadiketahui
informasi mengenai keberadaan suatu objek dengan
mendeteksi adanya gerakan —gerakan eksklusif dari citra[7].
pengolahan citra di dalam citra digital memiliki beberapa
alasan salah satunya untuk memiliki citra yang asli dari suatu
citra yang memiliki bebepa penurunan atau adanya derau
untuk memperoleh citra yang dengan karaktersitik yang
cocok secara visual yang dibutuhkan untuk tahap selanjutnya
dalam proses analisi sebuah citra[8].

D. Object Detection

object detection (pendeteksi objek) menjadi salah satu
bidang yang menarik dalam computer vision pendeteksi
objek yaitu teknologi computer yang berhubungan dengan
computer vison dan image processing yang berkaitan dengan
mendeteksi suatu objek pada citra digital yang dapat berupa
warna dan bentuk pada gambar. Deteksi objek dapat dibagi
menjadi beberpa bagian yaitu soft detection dan hard
detection. Soft detection yaitu hanya mendeteksi adanya
suatu obek sedangkan hard detection mendeteksi adanya
objek serta lokasi objek. obeject detection digunakan untuk
mengekstrasi image agar lebih banyak informasi, membantu
dalam memberi label dan mengkategorikannya[9].

E. CNN (Convolutional Neural Network)

CNN merupakan salah satu jenis neural network yang
dapat digunakan pada data image dan sering digunakan pada
data citra. CNN memiliki kesamaan dengan pada ANN
(Artifical Neural Network), pada klasifikasi CNN citra
masukan diproses dan diklasifikasikann dalam kategori
tertentu. Untuk perbedaan CNN dan ANN yaitu arsitektur
pada CNN dengan tambahan yang dioptimasi untuk fitur
yang ada pada citra. CNN klasifikasi yang sering digunakan
untuk deteksi gambar dimana dengan bekerja membuat kotak
pembatas (bounding box) pada sebuah gambar setelah itu
akan menjalankan klasifiaksi pada kotak tersebut[10].
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Gambar 2. 2 Pemodelan CNN

F. Google Colab

GoogleColab adalah salah satu tools yang berbasis cloud
dan beabas sebagai tujuan penelitian, google colab di dukung
oleh environsment jupyter dengan mendukung hamper semua
library yang dibutuhkan dalam lingkungan pengembangan
Artifical Intelegence (Al). googlecolab dapat melakukan
integrasi menggunakn google drive milik masing masing dan
dapat menyimpan ke dalam project github dan dapat
membagikan scryipt tersebut berbentuk link selain itu lebih
fleksibel dalam integrasi dapat dengan mudah
menghubungkan googlecolab dengan jupyter notebook di
computer (local runtime) dan menguhungkan dengan github
atau google drive. Virtual Machine (VM) colab mempunyai
batas waktu apabila tidak dipergunakan pada waktu tertentu
jika VM sudah nonaktif maka data akan hilang. Colab
memiliki opsi hadware yang kuat seperti GPU (Graphic
Processing Unit) dan TPU (Tensor Processing Unit)[11].

CLASSIFICATION

G. Roboflow

Roboflow dengan mengembangkan layanan computer
vision untuk menajalankan projek Al. hal pertama yang di
lakukan dengan mengupload data di platform roboflow
selanjutnya akan di organize untuk meningkatkan model
otomatis menganalisis gambar dan agar dapat memudahkan
pada saat melakukan bounding box dan labelling, anotasi
pada gambar dengan cara yang di integrasikan dan
disederhanakan langsung dengan model roboflow dengan
memberi label pada setiap objek yang di butuhkan. Data
tersebut akan menjadi input untuk train model. Model
tersebut dapat dilakukan deploymen agar dapat dilihat hasil
deteksi dari model yang sudah dilatih.[12]

Gambar 2.7 Logo Robofiow
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Gambar 2.3 alur kerja roboflow



ISSN : 2442-5826

I1I. METODE
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Gambar 3. 1 Model Sistem deteksi Helm Berbasis Yolo

Perancanaan sistem pendeteksi secara umum Deteksi
Helm Otomatis untuk Keselamatan Kerja di tempat Proyek
Berbasis YOLO menggunakan citra dan disimulasikan
dengan arsitektur TinyYOLOv3 mengklasifikasi 2 kelas objek
dari deteksi helm tempat proyek. Terdapat tiga bagan dari
blok tersebut yaitu bagian masukan, model citra yang di
bangun dan keluaran. Untuk masukan sistem berupa citra
objek yang telah di ambil dengan kamera. Kemudian di
bagian model citra yang dibangun (design model) model
dataset untuk klasifikasi menggunakan TinyYOLOv3. Dataset
yang digunakan untuk melakukan pengujian dilakukan
anotasi pada citra untuk proses mengidentifikasi atau
mengenali unit yang berbeda pada suatu citra dan kotak
pembatas atau bounding box untuk melakukan objek target
menggunakan platform roboflow untuk melakukan
implementasi pengujian menentukan akurasi dari deteksi
helm dengan menggunakan TinyYOLOv3 pada platform
google colab. Untuk keluaran dari hasil yang telah di
klasifikasi berupa gambar citra dengan bounding box sebagai
indikator dari orang yang menngunakan helm dan tidak
menggunakan helm proyek.

Pada perencanaan sistem terdapat dua proses utama yaitu
training data dan testing data pengujian.

Pengumpulan Data

Anotasi
Mengguanakan
Roboflow

Training Data

Model Yolo Tiny3
Database Hasil
Klasifikasi

(a) Training
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Gambar 3. 2 Flowchart Sistem Training dan Testing

Dapat dilihat dari gambar flowchart di atas bagian (a)
menunjukan proses dari fraining pada dataset yangdimulai
dari pengumpulan dataset sebuah citra dengan objek orang
yang menggunakan helm dan tidak menngunakan helm di
area proyek, kemudian akan dilakukan anotasi denagn label
dan bounding box di area menngunakan platform roboflow
objek pada citra, setelah itu akan melakukan training pada
dataset yang telah di anotasi stelah itu TinyYOLOv3 dapat
mendeteksi objek dengan, keluaran yang dihasilkan berupa
citra yang telah terdeteksi dengan pelebelan dari dua kelas
helmet dan nonhelemet dan garis persegi 4 (bounding box)
pada area objek.

Sementara itu untuk bagian (b) menunjukan proses dari
testing dengan masukan data citra pada suatu pemograman
pada google colab selanjutnya akan melakukan pengujian
menggunakan metode 7inyYOLOv3 bagaimana sistem
mendeteksi objek dengan menentukan suatu objek citra
helmet dan nonhelmet keluaran dari hasil festing akan
mempengaruhi akurasi yang diperoleh pada saat melakukan
testing, hasil dari pemodelan berupa citra yang telah
terdeteksi.

v HASIL DAN PEMBAHASAN

pengujian pada deteksi Helmet, pegujian ini terbagi
menjadi 2 kelas yaitu Helmet dan Nonhelmet. Dataset yang
digunakan untuk melakukan pengujian di ambil langsung dari
proyek yang sedang berlangsung di ITB. Pengujian dilakukan
dengan 3 sekenario yaitu dengan menggunakan dataset bebas
dengan jumlah dataset 50 image, sangat terang dan gelap.

1. Skenario 1 yaitu pada dataset citra dengan kondisi
pencahayaan gelap dengan pengujian menggunakan 10
image

2. Skenario 2 yaitu pada dataset citra dengan kondisi
pencahayaan sangat terang dengan pengujian
menggunakan 10 image

3. Skenario 3 yaitu pengujian dilakukan pada dataset citra
dengan kondisi pencahayaan bebas dengan pengujian
menggunakan 30 image.
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Dari ketiga skenario di atas akan dilakukan pengujian
menggunakan 50 dataset citra untuk tingkat akurasi
menghitung jumlah deteksi image yang berstatus benar
dengan membagi data yang digunkan dan dikalikan 100%.
hasil pengujian dari ke tiga skenario tersebut akan
dibandingkan dan di analisis dengan memperhatikan tingkat
akurasi dan rata-rata waktu dari setiap image yang di
masukan.

Pada Gamabar 4.1 merupakan hasil deteksi helm proyek
dengan kondisi pencahayaan sangat terang.

Gambar 4. 1 Hasil Deteksi Helm Proyek

A. Hasil Pengujian

Gambar Pengujian pada dataset dapat diperoleh tingkat
akurasi dan waktuproses masukan citra dengan menggunakan
3 skenario. Hasil yang didapatkan dapat dilihat pada Tabel
4.1dan 4.2

Tabel 4. 1 Hasil Akurasi Helmet

No | Skenario Tingkat Rata-rata
. Pngujian Akurasi waktu akurasi
1 | Skenario 1 70% 9.73
2 | Skenario 2 90% 9.45
3 | Skenario 3 93% 9.44

Tabel 4. 2 Hasil Akurasi Nonhelmet

No | Skenario Tingkat Rata-rata
. Pngujian Akurasi waktu akurasi
1 | Skenario 1 80% 9.73
2 | Skenario 2 90% 9.45
3 | Skenario 3 83% 9.44

Pada Tabel 4.1 menunjukan hasil dari tingkat akurasi
helmet pada 3 skenario pengujian didapatkan nilai tertinngi
pada skenrio 3 yaitu 93% dengan waktu proses 9.44 detik.
Sedangkan pada Tabel 4.2 diperoleh tingkat akurasi
nonhelmet yaitu pada skenario 2 dengan 90% dan waktu
proses 9.45. Dapat dilihat bahawa nilai akurasi dari citra
terdapat pada skenario pencahayaan sangat terang dan
pencahahayaan bebas hal tersebut dikarenakan objek pada
citra jelas dan kondisi pencahayaan pada skenario tersebut
sangat terang hal tersebut merupakan salah satu faktor dari
terdeteksi suatu objek.
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V. KESIMPULAN

Dataset yang digunakan untuk pengujian berjumlah 50
dataset citra yang diambil langsung di area proyek di ITB
menggunakan kamera smartphone, pengujian menggunakan
3 skenario, kondisi pencahayaan gelap, kondisi pencahayaan
sangat terang dan kondisi pencahayaan bebas. Berdasarkan
hasil perancangan, pengujian dan analisa yang telah
dilakukan maka dapat diambil beberapa kesimpulan sebagai
berikut:

1. Hasil akurasi pengujian sistem deteksi helm proyek
adalah 93% dengan waktu proses 9.44 detik pada
skenario 3 dan deteksi nonhelmet adalah 90% dan
waktu proses 9.45 detik ada skenario 2.

2. Pada Skenario 1 nilai tingkat akurasi di peroleh Helmet
70% dan NonHelmet 80% dengan rata rata waktu
proses 9.73.

3. Ratarata waktu proses yang diperoleh dari ke 3
skenario adalah 9.54.
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