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ABSTRAK

Teknologi mobil swakemudi terus berkembang dengan
integrasi kecerdasan buatan untuk meningkatkan keselamatan
berkendara. Salah satu pendekatan yang digunakan adalah
penerapan arsitektur SlowFast Network guna memahami informasi
spasial dan temporal dari rekaman video untuk mendeteksi
kejadian akan kecelakaan. Pada penelitian ini mengevaluasi
performa lima konfigurasi model SlowFast Network pada data
video kecelakaan DADA-2000. Hasil pengujian menunjukkan
bahwa konfigurasi SlowFast 4x16 mencapai akurasi tertinggi
dengan Top-1 Accuracy sebesar 68.24%. Temuan ini menegaskan
efektivitas SlowFast Network dalam mengolah informasi secara
simultan dan dapat mendukung pengembangan sistem deteksi
kecelakaan yang lebih akurat dan responsif. Untuk dapat
meningkatkan potensi model SlowFast Network sebagai sistem
deteksi kecelakaan, penulis menyarankan untuk melakukan
hyperparameter tuning terhadap tiap konfigurasi model SlowFast
Network dan menerapkan teknik cross-validation untuk evaluasi
model yang lebih andal.

Kata Kunci : Mobil Swakemudi, SlowFast Network, Deteksi
Kecelakaan
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1.1.

1.2.

BAB1I
PENDAHULUAN

Latar Belakang

Teknologi mobil swakemudi (self-driving car)
telah banyak beredar di masyarakat. Berbagai teknologi
modern digunakan untuk meningkatkan efisiensi,
kenyamanan, dan sistem keamanan bagi pengguna (Daily,
2017). Salah  satu  teknologi  cerdas  yang
diimplementasikan pada mobil swakemudi adalah
penerapan algoritma computer vision untuk mendeteksi
segala risiko jalanan yang ada. Algoritma tersebut
diimplementasikan pada CCTV ataupun kamera yang ada
pada dasbor mobil (Swief, 2018).

Seiring berkembangnya teknologi, algoritma
computer vision sekarang dipadukan dengan kecerdasan
buatan sehingga mampu mengidentifikasi tiap kejadian
yang ada di sekitar mobil secara real-time (Bocca, 2019).
Salah satunya adalah memberikan peringatan akan
terjadinya kecelakaan yang akan dialami oleh pengendara
mobil (Karuppasamy, 2021). Peristiwa ini menjadi sebuah
studi baru bagi para peneliti untuk membuat sebuah sistem
kecerdasan buatan yang efektif dalam mengidentifikasi
kejadian akan kecelakaan. Adapun pada penelitian ini
digunakanlah arsitektur SlowFast Network sehingga
mampu memahami informasi spasial dan temporal dari
rekaman video dan mengklasifikasi jenis kecelakaan
tersebut secara akurat.

Tujuan

Tujuan kerja praktik ini adalah untuk
menyelesaikan kewajiban nilai kerja praktik sebesar empat



1.3.

1.4.

1.5.

1.6.

SKS dan membantu perkembangan sistem keamanan
pengendara dalam mendeteksi kejadian akan kecelakaan.

Manfaat

Manfaat yang diperoleh dengan adanya penelitian
ini adalah meningkatkan sistem keselamatan pada
pengendara dengan mengembangkan model yang mampu
mengenali jenis kecelakaan yang akan terjadi sehingga
membantu mengurangi risiko di jalan raya. Selain itu,
penelitian ini diharapkan dapat mendukung pengembangan
mobil swakemudi yang lebih aman dan andal.

Rumusan Masalah

Rumusan masalah dari kerja praktik ini adalah
sebagai berikut:
Bagaimana kemampuan SlowFast Network dalam
memahami informasi spasial dan temporal pada rekaman
video?
Bagaimana penerapan arsitektur SlowFast Network dalam
melakukan klasifikasi kejadian akan kecelakaan?

Lokasi dan Waktu Kerja Praktik

Kerja praktik ini dilaksanakan secara remote
dengan periode kerja dimulai pada tanggal 10 September
2024 - 20 Februari 2025.

Metodologi Kerja Praktik

Metodologi dalam pembuatan buku kerja praktik meliputi :
1.6.1.  Perumusan Masalah

Pada tahap ini, Bapak Dr. Eng. Muhamad Hilmil

Muchtar Aditya Pradana, S.Kom, M.Sc. memberikan



pemaparan terkait alur kerja praktik yang akan penulis
kerjakan. Adapun sesi pemaparan data dan label yang
akan digunakan dalam kerja praktik ini.
1.6.2.  Studi Literatur
Bapak Dr. Eng. Muhamad Hilmil Muchtar Aditya
Pradana, S.Kom, M.Sc. telah melakukan riset
pendahulu terkait klasifikasi kejadian akan kecelakaan.
Riset tersebut menitikberatkan pada pemberian anotasi
kembali pada data video insiden kecelakaan, yakni
DADA-2000. Adapun pada riset tersebut, telah
dilakukan klasifikasi insiden kecelakaan untuk menguji
keakuratan dan konsistensi label data. Atas dasar riset
tersebut, dilakukanlah kerja praktik ini yang digunakan
untuk menguji akurasi prediksi klasifikasi dengan
menggunakan arsitektur deep learning yang berbeda,
yakni dengan SlowFast Network.
1.6.3.  Analisis dan Perancangan Sistem
Melakukan identifikasi kebutuhan fungsional dan
non-fungsional, termasuk tools dan [library yang
diperlukan untuk mendukung implementasi bahasa
pemrograman yang digunakan.
1.6.4. Implementasi Sistem
Melakukan setup Python environment dan tools
yang mendukung proses pelatihan model pada salah
satu komputer yang ada di Teknik Informatika ITS.
1.6.5. Pengujian dan Evaluasi
Dilakukan beberapa skenario pengujian dengan
menggunakan 5 konfigurasi arsitektur SlowFast
Network. Adapun evaluasi yang digunakan adalah
menggunakan metrik akurasi.
1.6.6. Kesimpulan dan Saran
Pengujian yang dilakukan ini telah memenuhi
syarat yang diinginkan, dan berjalan dengan baik dan
lancar.



1.7.

Sistematika Laporan
1.7.1.  Bab I Pendahuluan
Bab ini berisi latar belakang, tujuan, manfaat,
rumusan masalah, lokasi dan waktu kerja praktik,
metodologi, dan sistematika laporan.
1.7.2.  Bab II Profil Perusahaan
Bab ini berisi gambaran umum profil dan lokasi
Laboratorium Pemodelan dan Komputasi Terapan ITS.
1.7.3.  Bab III Tinjauan Pustaka
Bab ini berisi dasar teori dari teknologi yang
digunakan dalam menyelesaikan proyek kerja praktik.
1.7.4.  Bab IV Implementasi Sistem
Bab ini berisi uraian tahap - tahap yang dilakukan
untuk proses implementasi model.
1.7.5.  Bab V Pengujian dan Evaluasi
Bab ini hasil uji coba dan evaluasi dari model yang
telah diuji selama pelaksanaan kerja praktik.
1.7.6.  Bab VI Kesimpulan dan Saran
Bab ini berisi kesimpulan dan saran yang didapat
dari proses pelaksanaan kerja praktik.
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2.1.

2.2.

BAB 11
PROFIL PERUSAHAAN

Profil Laboratorium Pemodelan dan Komputasi
Terapan ITS.

Laboratorium Pemodelan dan Komputasi Terapan
ITS merupakan laboratorium yang ada di Departemen
Teknik Informatika ITS yang memiliki fungsi sebagai
wadah untuk penelitian dan kerja sama industri dalam
bidang pemodelan dan simulasi, peramalan ilmiah,
optimasi, serta komputasi saintifik. Beberapa mata kuliah
pendukung yang diajarkan meliputi Matematika Diskrit,
Aljabar Linier dan Matriks, Teori Graf dan Otomata,
Komputasi Numerik, Probabilitas dan Statistik, Riset
Operasi, Pemodelan dan Simulasi, serta Analisis Data
Multivariat. Selain itu, terdapat pula beberapa mata kuliah
tingkat pascasarjana lainnya.

Lokasi

J1. Teknik Kimia, Kelurahan Keputih, Kecamatan
Sukolilo, Kota Surabaya, Jawa Timur 60111
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3.1.

3.2.

BAB III
TINJAUAN PUSTAKA

Python

Python adalah bahasa pemrograman tingkat tinggi
dikembangkan oleh Guido van Rossum dan dikenalkan
sejak tahun 1991. Python dirancang untuk kemudahan
membaca serta efisiensi dalam pengembangan perangkat
lunak. Bahasa pemrograman ini mendukung berbagai
paradigma pemrograman, termasuk pemrograman
berorientasi objek, pemrograman prosedural, dan
pemrograman fungsional, sehingga dapat digunakan
dalam berbagai domain, mulai dari pengembangan web
hingga kecerdasan buatan. Selain itu, dukungan komunitas
yang kuat serta sifatnya sebagai perangkat lunak yang
open-source turut berkontribusi pada popularitas Python
dan menjadikan Python sebagai pilihan utama bagi pemula
maupun profesional di dunia pemrograman (Lutz, 2013).

PyTorch

PyTorch adalah kerangka kerja open-source yang
dikembangkan oleh Facebook Al Research (FAIR) untuk
komputasi numerik dan pembelajaran mesin, terutama
dalam deep learning. Dengan desain yang intuitif dan
berbasis Tensor, PyTorch memungkinkan pengembang
untuk membangun dan melatih model neural network
secara dinamis menggunakan metode automatic
differentiation yang efisien. Adapun komunitas yang luas
serta integrasi yang erat dengan pustaka seperti
TorchVision dan HuggingFace Transformers membuat
PyTorch telah menjadi standar industri dalam
pengembangan model deep learning (Paszke, 2019).



3.3.

34.

CUDA

CUDA (Compute Unified Device Architecture)
adalah  platform komputasi paralel dan model
pemrograman yang dikembangkan oleh NVIDIA untuk
memungkinkan penggunaan Graphics Processing Unit
(GPU) dalam komputasi umum. Dengan CUDA,
pengguna dapat memanfaatkan ribuan inti prosesor GPU
untuk mempercepat perhitungan yang kompleks, seperti
pemrosesan gambar, simulasi ilmiah, dan deep learning
(Kirk, 2010). Saat ini, CUDA sudah terintegrasi dengan
berbagai library deep learning seperti TensorFlow dan
PyTorch. Selain itu, Teknologi ini memungkinkan
eksekusi paralel yang efisien melalui konsep kernels,
threads, dan blocks, yang dirancang untuk meningkatkan
kinerja aplikasi berbasis komputasi intensif.

OpenCV

OpenCV (Open Source Computer Vision Library)
adalah pustaka open-source yang dirancang untuk
pemrosesan citra dan visi komputer, digunakan secara luas
dalam berbagai aplikasi seperti pengenalan wajah, deteksi
objek, dan analisis video. Dikembangkan dalam bahasa
C++ dengan antarmuka untuk Python, OpenCV
menyediakan  berbagai  algoritma optimasi yang
memungkinkan pemrosesan citra secara real-time dengan
efisiensi tinggi (Howse, 2020). Library ini juga
mendukung akselerasi perangkat keras menggunakan
CUDA dan OpenCL, sehingga dapat meningkatkan kinerja
komputasi pada GPU.



3.5.

3.6.

Video Recognition

Video recognition adalah cabang dari computer
vision yang berfokus pada analisis dan interpretasi konten
video untuk mengenali objek, peristiwa, atau pola tertentu
di dalamnya. Teknologi ini melibatkan ekstraksi fitur dari
antar frame video dan penggunaan algoritma deep learning
untuk mengenali aktivitas atau objek berdasarkan pola
temporal dan spasial. Teknologi ini memiliki aplikasi luas,
mulai dari pengawasan keamanan, analisis olahraga,
hingga sistem rekomendasi konten multimedia (Ballas,
2016).

DADA-2000

Data Driver Attention in Driving Accident
(DADA) merupakan data video yang terdiri dari 2.000 klip
dengan total sekitar 658.476 frame, mencakup 54 jenis
kecelakaan yang berbeda. Dataset ini dikumpulkan dari
berbagai kondisi jalan (seperti jalan tol, perkotaan,
pedesaan, dan terowongan), cuaca (cerah, hujan, dan
salju), serta pencahayaan (siang dan malam). Setiap klip
dilengkapi dengan anotasi perhatian pengemudi, termasuk
peta fiksasi, saccade path, waktu fokus, hingga informasi
detail tentang kecelakaan seperti kategori, durasi, dan
lokasi objek tabrakan. Tujuan utama DADA-2000 adalah
untuk menyediakan benchmark bagi penelitian prediksi
perhatian pengemudi dalam skenario kecelakaan sehingga
dapat membantu dalam pengembangan sistem mengemudi
yang lebih aman (Fang, 2021).

Namun pada data DADA-2000, tidak ada
perbedaan antara kejadian akan kecelakaan (near-miss)
dan kejadian saat kecelakaan terjadi (accident). Sehingga
pada penelitian yang dilakukan oleh Pradana et al. (2023)
mendefinisikan dan memberi anotasi ulang pada data
kecelakaan yang ada pada DADA-2000. Adapun metode

10



yang digunakan pada penelitian tersebut adalah
memperpanjang dan memberikan label waktu awal dan
durasi akhir kecelakaan. Melalui pendekatan metode
tersebut, diperoleh hasil data yang konsisten dalam
mengklasifikasikan semua kemungkinan risiko kecelakaan
lalu lintas.

Temporal direction (t)

[;ﬁ(?(? Before Accident Accident After Accident
Ours Miss Accident Accident Accident Effect

ty Frame interval t Frame interval ¢, Frame interval t;

Gambar 3. 1 Pembagian Temporal Window dalam
Anotasi Ulang Data DADA-2000

4 classes 7 classes # 16 classes
1. Hitting pedestrian 1. Hitting pedestrian 1. Crossing pedestrian
2. Hitting vehicles 2. Hitting cyclist 2. Hitting pedestrian
3. Hitting obstacles 3. Hitting motorbike 3. Crossing cyclist
4. Normal 4. Hitting truck 4. Hitting cyclist
5. Hitting car 5. Crossing motorbike
6. Self-accident 6. Hitting motorbike
7. Normal 7. Crossing truck
8. Hitting truck
9. Overtaking truck

10. Crossing car

11. Hitting car

12. Overtaking car

13. Hitting roadblocks
14. Hitting road facilities
15. Self-accident

16. Normal

Gambar 3. 2 Perbedaan Jumlah Kelas Klasifikasi
pada Anotasi Ulang Data DADA-2000

11
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4.1.

BAB IV
IMPLEMENTASI SISTEM

Analisis Infrastruktur SlowFast Network

Arsitektur SlowFast Network memproses informasi
dalam 2 jalur paralel, yakni jalur slow dan jalur fast. Jalur
slow akan memproses informasi yang memiliki resolusi
temporal rendah. Sementara itu, jalur fast akan memproses
informasi yang memiliki resolusi temporal yang lebih
tinggi. Meski berjalan pada 2 jalur yang berbeda, pada
arsitektur ini terdapat proses memadukan informasi antar
kedua jalur melalui proses summation atau concatenation
informasi yang telah diproses dari jalur fast ke jalur slow.
Adapun kedua jalur tersebut menggunakan model 3D
ResNet-50 untuk menangkap berbagai frame dalam saat
yang bersamaan dan melakukan operasi 3D convolution
pada frame-frame tersebut (Feichtenhofer, 2019).

000-0rC

Low frame rate HW Z
. ﬁ
rrrrrrrrrrrrrrr’ @ pC “
BC
Gambar 4. 1 Arsitektur SlowFast Network

uonpaid

High frame rate

5.3.1.  Jalur Slow
Konsep utama pada jalur slow adalah
mendefinisikan langkah temporal t yang besar pada

13



input frame. Berdasarkan konfigurasi default dari
model SlowFast Network, didefinisikan nilai T adalah
16 sehingga jika terdapat sebuah data video dengan
resolusi 30-fps, maka akan terdapat 2 frame yang akan
diambil sampel per detiknya. Dengan menyatakan
jumlah frame yang diambil sampelnya sebagai T, maka
panjang Kklip video input adalah T x 1 frame
(Feichtenhofer, 2019).

5.3.2.  Jalur Fast

Pada jalur ini akan mengambil jumlah frame lebih
banyak daripada jalur slow. Jika jalur slow mengambil
T sampel frame, maka jalur fast akan mengambil oT
sampel frame. Untuk dapat memproses resolusi input
yang tinggi, model SlowFast Network tidak
menggunakan lapisan temporal downsampling hingga
lapisan global pooling terakhir yang digunakan untuk
klasifikasi. Hal ini membuat frame yang diproses tetap
berjumlah oT (Feichtenhofer, 2019).

Selain itu, jalur fast memiliki jumlah channel yang
lebih sedikit dibandingkan dengan jalur slow, yakni

sebesar rasio % (misal jumlah channel pada jalur slow

adalah 64, maka jumlah channel pada jalur fast adalah
%4). Pengurangan jumlah channel ini dikarenakan jalur

fast dirancang untuk menangkap informasi temporal
dengan efisien. Teknik ini membuat komputasi model
SlowFast Network menjadi lebih efektif (Feichtenhofer,
2019).

Tahap Pemahaman Data

Pada penelitian ini, digunakan data video kecelakaan
kendaraan bermotor (DADA-2000) sebanyak 704 data
dengan pembagian sebagai berikut: 489 data latih (70%),
67 data validasi (10%), dan 148 (20%) data uji. Selain itu,
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pada penelitian ini akan menggunakan 4 klasifikasi kelas,
yakni menabrak pejalan kaki (kelas 0), menabrak
kendaraan (kelas 1), menabrak penghalang (kelas 2), dan
tidak menabrak (kelas 3). Data video tersebut dikemas
dalam format data Kinetics.

./DADA _2000/00_00_00 00 0000.mp4
./DADA_2000/00_00_00_00 0001.mp4
./DADA_2000/00_00_00_00_0003.mp4
./DADA_2000/00_00_00_00_0005.mp4
./DADA_2000/00_00_00_00_0006.mp4
./DADA_2000/00_00_00_00_0007.mp4

./DADA_2000/00_03_06_15_0266.mp4
484 ./DADA_2000/00_03 06_15_0267.mp4
485 ./DADA_2000/00_03_06_15_0270.mp4
486 ./DADA_2000/00_03_06_15_0271.mp4
487 ./DADA_2000/00_03_06_15_0272.mp4

488 rows x 2 columns
Gambar 4. 2 Format Data Video Kinetics

Gambar 4. 3 Contoh Kelas Klasifikasi Menabrak
Pejalan Kaki
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2017/04/02 14:08:47
Gambar 4. 4 Contoh Kelas Klasifikasi Menabrak
Kendaraan

Gambar 4. 5 Contoh Kelas Klasifikasi Menabrak
Penghalang

mba 4. 6 Contoh Kelas Klasifikasi ‘ B
Menabrak
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4.3. Tahap Pemrosesan Data
Pertama, memanggil semua /ibrary yang diperlukan
dan variabel konstan untuk memproses data.

import os
import random

import numpy as np

import pandas

import slowfast.utils.logging as logging
import torc
import torch.utils.data

from slow .utils.env import pathmgr

from n import transforms
t.datasets import (

T as decoder,

from s
de

transform as transfoxm,

utils as ut 9

video_container as container,

)

from slow t.datasets.build import DATASET_REGISTRY

from 1st.datasets.random_erasing import RandomErasing

from slowfast.datasets.transform import create_random_augment, MaskingGenerator,

30
from fvcore.common.config import CfgNode

MaskingGenera

logger = logging.get_logger(__name__)

cfghode ()
C.DATA.NUM_FRAMES = 8
.MEAN = [0.45, 8.45, 0.45]
.STD = [0.225, ©.225, ©.225]
.TRAIN_JTTTER_SCALES = [256, 320]
.NUM_SPATIAL_CROPS = 3
. TRAIN_CROP_SIZE = 224
.TEST_CROP_SIZE = 256
. TRAIN_CROP_NUM_TEMPORAL = 1
. TRAIN_CROP_NUM_SPATIAL = 1
.LOADER_CHUNK_SIZE = @
.DECODING_BACKEND = "pyav"
.PATH_LABEL_SEPARATOR = " "
.PATH_PREFIX = "*
_C.AUG.AA_TYPE = "rand-m9-mstd®.5-inc1"
C.AUG.INTERPOLATION = "bicubic"
.DATA.RANDOM_FLIP = True
C.AUG.RE_PROB = 0.25

C.AUG.RE_MODE = "pixel”
_C.AUG.RE_COUNT = 1

Gambar 4. 7 Import dan Deklarasi Variabel Konstan
Untuk Pemrosesan Data
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Selanjutnya, dilakukan proses memuat data video
DADA-2000 dalam format Kinetics dengan membuat
sebuah loader.

def _construct_loader(self):
path_to_file = os.path.join(
self.cfg.DATA.PATH_TO_DATA_DIR, “{}.csv".format(self.mode)

)
assert pathmgr.exists(path_to_fil
found" . format(path_to_file)

dir not

self._path_to_videos = []
self._labels = []

self. spatial temporal idx = []
self.cur_iter = 0
self.chunk_epoch = 0
self.epoch = 0.0
self.skip_rows = O

with pathmgr.open(path_to_
if self.use_chunk_loading

rous = self. _get_chunk(f,
£.c£g.DATA. LOADER_CHUNK_SIZE)

ows = f.read().splitlines()

for clip_idx, h_label in enumerate(rows):

fetch_inf
path_label.split(self.cfg.DATA.PATH_LABEL_SEPARATOR)

if len(fetch_i 2:

path, 1la h_info
elif len(fetch_info) == 3:

path, fn, la
elif len(fetch_info) == 1:

path, label = fetch_info[0], ©
else:

or(

Failed to parse video fetch {} info i}

raise Run
retries.".format(
path_to_file, fet

)
for idx in range(self._num_clips):

self._path_to_videos.append(
os.path.join(self.cfg.DATA.PATH_PREFIX, path)

)

self._labels.append(int (1

self._spatial_temporal_idx.append(idx)

self._video_metaf[clip_idx % self._num_clips + idx] =

bel))

i}
assert (
len(self._path_to_videos) > 0
). "Failed to load Kinetics split {} from {}".format(
self. _split_idx, path_to_file
)
1 r.info(
Constructing kinetics dataloader (size: {} skip_rows {})
from {} ".format(

len(self._path_to_videos), self.skip_rows, path_to_file

Gambar 4. 8 Pembuatan Loader Data
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Setelah membuat sebuah loader, selanjutnya data
video DADA-2000 tersebut akan dilakukan proses
normalisasi dan augmentasi sebagai berikut.

def __getitem__(self, i

g.DATA.TRAIN_JITTER_SCALES[0]
cfg.DATA.TRAIN_JITTER_SCALES[1]
g.DATA.TRAIN_CROP_SIZE

dex = (
patial_temporal_idx[index] %
self.cfg.TEST.NUM_SPATIAL_CROPS)

if self.cfg.TEST.NUM_SPATIAL_CROPS > 1

else 1

)

i le, max le, crop_size = (
cfg.DATA.TEST_CROP_SIZE] * 3
f.cfg.TEST.NUM_SPATIAL_CROPS > 1

else [self.cfg.DATA.TRAIN_JITTER_SCALES[0]] * 2
+ [self.cfg.DATA.TEST_CROP_SIZE]
)
assert len({min_scale, max let) == 1
um_decode = (
)
min_sc
if len(s

.c£g.DATA.TRAIN_JITTER_SCALES[0]] * (

n_decode - len(min_scale)

)

ax_scale += [self.cfg.DATA.TRAIN_JITTER_SCALES[1]] * (
1_decode - len(max_scale)

)

assert self.mode in [“train”, "val"]

Gambar 4. 9 Proses Normalisasi Data DADA-2000
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for i in range(num_decode):
for _ in range(num_aug):

idx += 1
f_out[idx] = frames_decoded[i].clone()
time_idx_out[idx] = time_idx_decoded[i, :]

f_out[idx] = f_ocut[idx].float()
f_out[idx] = f_out[idx] / 255.@

if self.aug and self.cfg.AUG.AA_TYPE:

aug_transform = create_random_augment(
input_size=(f_out[idx].size(1l), f_out[idx].size(2)),
auto_augment=self.cfg.AUG.AA_TYPE,
interpelation=self.cfg.AUG.INTERPOLATION,

)

#THWC ->TCHW

f_out[idx] = f_out[idx].permute(®, 3, 1, 2)

list_img = self._frame_to_list_img(f_out[idx])

list_img = aug_transform(list_img)

f_out[idx] = self._list_img_to_frames(list_img)

f_out[idx] = f_out[idx].permute(0, 2, 3, 1)

# Perform color normalization.
f_out[idx] = utils.tensor_normalize(
f_out[idx], self.cfg.DATA.MEAN, self.cfg.DATA.STD

#THWC ->CTHMN
f_out[idx] = f_out[idx].permute(3, 0, 1, 2)

£ out[idx] = utils.spatial_sampling(
£_out[idx],
spatial_idx=spatial_sample_index,
min_scale=min_scale[i],
max_scale=max_scale[i],
crop_size=crop_size[i],
random_horizontal_flip=self.cfg.DATA.RANDOM_FLIP

if self.rand_erase:

erase_transform = RandomErasing(
self.cfg.AUG.RE_PROB,
mode=self.cfg.AUG.RE_MODE,
max_count=self.cfg.AUG.RE_COUNT,
num_splits=self.cfg.AUG.RE_COUNT,
device="cpu",

)

f_out[idx] = erase_transform(
f_out[idx].pexmute(1, @, 2, 3)

) .permute(1, 0, 2, 3)

f_out[idx] = utils.pack_pathway_output(self.cfg, f out[idx])

Gambar 4. 10 Proses Augmentasi Data DADA-2000
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4.4. Tahap Pemodelan
Arsitektur SlowFast Network menerapkan ResNet-50

sebagai backbone utamanya. Berikut ini adalah potongan
kode dari arsitektur SlowFast Network.

import torch.nn as nn
from slowfast.models import head_helper, resnet_helper, stem_helper # noga

MODEL_STA PTH = §18: (2, 2, 2, 2), 50: (3, 4, 6, 3), 101: (3, 4, 23, 3)}
_TEMPORAL _ EL_BASIS = {
"slowfast": [

(a1, [511,
[ra1, [311.
[, [311,
[r31, [311,
(031, [311,

¥

_POOL1 = {
“slowfast®: [[1, 1,11, [1, 1,411
}

def _construct_network(self, cfg):

MODEL.ARCH in _POOL1.keys()

_POOL1 [c£g.MODEL . ARCH]

assert len({len(pool_size), self.num_pathways}) == 1
assert cfg.RESNET.DEPTH in _STAGE_DEPTH. keys()

(d2, d3, d4, d5) = _MODE

STAGE_DEPTH[cfg.RESNET.DEPTH]

cfg.RESNET.NUM_GROUPS
P RESNET . WIDTH_PER_GROUP

s * width_pex_group

gro

dim_innexr =
out_dim_ratio = cfg.SLOWFAST.BETA_INV //

cfg.SLOWFAST . FUSION_CONV_CHANNEL _RATIO

num_gr

temp_kerr

self.sl = _helper.VideoModelStem(
dim_in=cfg.DATA.INPUT_CHANNEL_NUM,
dim_out=[width_per_group, width_per_group // cfg.SLOWFAST.BETA_INV]
rnel=[temp_kernel[0][0] + [7, 7], temp_kernel[01[1] + [7, 711,
[[1, 2,:2]) *2
ng=[

[temp_kernel[0][01[0] // 2, 3, 31,
[temp_kernel[0][11[€] // 2, 3, 3],
1,
noxm_module=self.norm_module,

)

self.s1_fuse =

| tToSlow(

oup // cfg.SLOWFAST.BETA_INV,
cfg.SLOWFAST . FUSTON_CONV_CHANNEL_RATIO,
cfg.SLOWFAST.FUSION_KERNEL_SZ,
cfg.SLOWFAST.ALPHA,

norm_module=self.norm_module,

width_per
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self.s2 = resnet_helper.ResStage(
n

width_per_group + width_per group // out_dim_ratio,
width_per_group // cfg.SLOWFAST.BETA_INV,
1.
dim_out=[
width_pex_group * 4,
width_per_group % 4 // cfg.SLOWFAST.BETA_INV,
1,
dim_inner=[dim_innexr, dim_innexr // cfg.SLOWFAST.BETA_INV],
temp_kernel_sizes=temp_kernel[1],
stride=cfg.RESNET.SPATIAL_STRIDES[@],
num_blocks=[d2] * 2,
num_groups=[num_groups] * 2,
num_block_temp_kernel=cfg.RESNET.NUM_BLOCK_TEMP_KERNEL[O],
nonlocal_inds=cfg.NONLOCAL.LOCATION[O],
nonlocal_group=cfg.NONLOCAL .GROUP[0],
nonlocal_pool=cfg.NONLOCAL.POOL[@],
instantiation=cfg.NONLOCAL . INSTANTIATION,
trans_func_name=cfg.RESNET.TRANS_FUNC,
dilation=cfg.RESNET.SPATIAL_DILATIONS[6],
noxm_nodule=self.norm_module
)
self.s2_fuse = FuseFastToSlow(
width_per_group * 4 // cfg.SLOWFAST.BETA_INV,
cfg.SLOWFAST. FUSION_CONV_CHANNEL_RATIO,
cfg.SLOWFAST. FUSTON_KERNEL_SZ,
cfg.SLOWFAST.ALPHA,
noxm_module=self.norm_module,

for pathway in range(self.num_pathways):
pool = nn.MaxPool3d(
kernel_size=pool_size[pathway],
stride=pool_size[pathway],
padding=[@, @, 0],
)
self.add_module("pathway{}_pool”.format(pathway), pool)

self.s3 = resnet_helper.ResStage(
dim_in=[
width_per_group * 4 + width_per_group * 4 // out_dim_ratio,
width_per_group * 4 // cfg.SLOWFAST.BETA_INV,

1.
dim_out=[
width_per_group % 8,
width_pexr_group * 8 // cfg.SLOWFAST.BETA_INV,

1,
dim_inner=[dim_innexr * 2, dim_innex * 2 // cfg.SLOWFAST.BETA_INV],
temp_kernel sizes=temp_kernel[2],
stride=cfg.RESNET.SPATIAL_STRIDES[1],
num_blocks=[d3] * 2,
num_groups=[num_groups] * 2,
num_block_temp_kernel=cfg.RESNET.NUM_BLOCK_TEMP_KERNEL[1],
nonlocal_inds=cfg.NONLOCAL .LOCATION[1],
nonlocal group=cfg.NONLOCAL .GROUP[1],
nenlocal_pool=cfg.NONLOCAL.POOL[1],
instantiation=cfg.NONLOCAL.INSTANTIATION,
trans_func_name=cfg.RESNET.TRANS_FUNC,
dilation=cfg.RESNET.SPATIAL_DILATIONS[1],
norm_module=self.norm_module

)

self.s3_fuse = FuseFastToSlow(
width_per_group * 8 // cfg.SLOWFAST.BETA_INV,
cfg.SLOWFAST. FUSION_CONV_CHANNEL_RATIO,
cfg.SLOWFAST, FUSION_KERNEL_SZ,
cfg.SLOWFAST.ALPHA,
noxm_module=self.norm_module,
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self.s4 = resnet_helper.ResStage(

)

dim_in=[

width_per_group % 8 + width_per_group * 8 // out_dim_ratiao,

width_per group * 8 // cfg.SLOWFAST.BETA_INV,
1.
dim_out=[

width_per_group * 16,

width_per_group * 16 // cfg.SLOWFAST.BETA_INV,
1.
dim_inner=[dim_inner * 4, dim_inner * 4 // cfg.SLONFAST.BETA_INV],
temp_kernel_sizes=temp_kernel[3],
stride=cfg.RESNET.SPATIAL_STRIDES[2],
num_blocks=[d4] * 2,
num_groups=[num_groups] * 2,
num_block_temp_kernel=cfg.RESNET.NUM_BLOCK_TEMP_KERNEL[2],
nonlocal_inds=cfg.NONLOCAL.LOCATION[2],
nonlocal_group=cfg.NONLOCAL.GROUP[2],
nonlocal_pool=cfg.NONLOCAL.POOL[2],
instantiation=cfg.NONLOCAL.INSTANTIATION,
trans_func_name=cfg.RESNET.TRANS_FUNC,
dilation=cfg.RESNET.SPATIAL_DILATIONS[2],
norm_module=self.noxm_module,

self.sd_fuse = FuseFastToSlow(

)

width_per_group * 16 // cfg.SLOWFAST.BETA_INV,
cfg.SLOWFAST.FUSION_CONV_CHANNEL_RATIO,
cfg.SLOWFAST.FUSION_KERNEL_SZ,
cfg.SLOWFAST.ALPHA,
norm_module=self.noxm_module,

self.s5 = resnet_helper.ResStage(

dim_in=[

width_per_group % 16 + width_per_group * 16 // out_dim_ratio,

width_per_group * 16 // cfg.SLONFAST.BETA_INV,
1,
dim_out=[

width_per_group % 32,

width_per_group * 32 // cfg.SLOWFAST.BETA_INV,
1.
dim_inner=[dim_inner % 8, dim_inner * 8 // cfg.SLOWFAST.BETA_INV],
temp_kernel_sizes=temp_kernel[4],
stride=cfg.RESNET.SPATIAL_STRIDES[3],
num_blocks=[d5] » 2,
num_groups=[num_groups] » 2,
num_block_temp_kernel=cfg,RESNET,NUM_BLOCK_TEMP_KERNEL[31,
nonlocal_inds=cfg.NONLOCAL.LOCATION[3],
nonlocal_group=cfg.NONLOCAL.GROUP[3],
nonlocal_pool=cfg.NONLOCAL.POOL[3],
instantiation=cfg.NONLOCAL.INSTANTIATION,
trans_func_name=cfg.RESNET.TRANS_FUNC,
dilation=cfg.RESNET.SPATIAL_DILATIONS[3],
norm_module=self.noxm_module,
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self.head = 1per.ResNetBasicHead (
=L
idt * 32,

* 32 /) cfg.SLOWFAST.BETA_INV,

es=cfg.MODEL . NUM_CLASSES
[None, None]

if -MULTIGRID.SHORT_CYCLE
or .MODE EL_NAME == "ContrastiveModel”

[eiral,
feira1,
1.
[
[11[1]
[11[2]

Gambar 4. 11 Tahap Pemodelan Arsitektur SlowFast
Network

4.5. Tahap Evaluasi
Pada penelitian ini, model dievaluasi dengan metrik
Top-1 Accuracy. Berikut ini potongan kode untuk
menampilkan akurasi model.
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import os

import pickle

import numpy as np

import slowfast.utils.distributed as du
import slowfast.utils.logging as logging
import toxch

from slowfast.utils.env import pathmgr
logger = logging.get_logger(__name__)

@torch.no_grad()
def perform_test(test_loader, model, test_meter, cfg, writer=None):
model.eval()
test_meter.iter tic()
for cur_iter, (inputs, labels, video_idx, time, meta) in
enumerate(test_loader):
if cfg.NUM_GPUS:
if isinstance(inputs, (list,)):
for i in range(len(inputs)):
inputs[i] = inputs[i].cuda(non_blocking=Tzue)
else:
inputs = inputs.cuda(non_blocking=True)
labels = labels.cuda()
video_idx = video_idx.cuda()
for key, val in meta.items():
if isinstance(val, (list,)):
for i in range(len(val)):
val[i] = val[i].cuda(non_blocking=True)
else:
metalkey] = val.cuda(non_blocking=True)
test_meter.data_toc()
preds = model (inputs)
if cfg.NUM_GPUS:
preds = preds.cpu()
labels = labels.cpu()
video_idx = video_idx.cpu()
test_meter.iter_toc()
test_meter.log_iter stats(cur_iter)
test_meter.iter_tic()

if not cfg.DETECTION.ENABLE:
all_preds = test_meter.video_preds.clone().detach()
all_labels = test_meter.video_labels
if cfg.NUM_GPUS:
all_preds = all_preds.cpu()
all_labels = all_labels.cpu()
if writer is not None:
writer.plot_eval(preds=all_preds, labels=all_labels)

if cfg.TEST.SAVE_RESULTS_PATH != "":
save_path = os.path.join(cfg.OUTPUT_DIR, cfg.TEST.SAVE_RESULTS_PATH)
if du.is_root_proc():
with pathmgr.open(save_path, "wb") as f:
pickle.dump([all_preds, all_labels], f)
logger.info("Successfully saved prediction results to
11" .format(save_path))

test_meter.finalize_metrics()
return test_meter
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for view, test_meter in zip(cfg.TEST.NUM_TEMPORAL_CLIPS, test_met
info(

logge:

"Finalized testing with {} temporal clips and {} spatial crops".format(

view, cfg.TEST.NUM_SPATIAL_CROPS
)
)
result_string_views += "_{}a{}"
test_meter.stats["topl_acc"])
result_string = (
"_pi:.2f} fi:.2f} {}a Topl Acc: {} MEM: {:.2f} £: {:.4f}"
" format(
params / 1es,

" format (view,

flops,
view,
test_meter.stats["topl_acc"]
misc.gpu_mem_usage(),

flops,

)

logger.info("{}".format(result_string))
logger.info("{}".format(result_string_views))
return result_string + " \n " + result_string_views

Gambar 4. 12 Tahap Evaluasi Model SlowFast Network
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[Halaman ini sengaja dikosongkan]
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BAB YV
PENGUJIAN DAN EVALUASI

Bab ini akan menjelaskan tahapan pengujian dan evaluasi

model SlowFast Network terhadap data DADA-2000.

5.1.

5.2.

5.3.

Tujuan Pengujian

Pada penelitian ini bertujuan untuk menguji
keakuratan 5 konfigurasi arsitektur SlowFast Network
terhadap klasifikasi kejadian akan kecelakaan pada data
DADA-2000. Adapun kelas klasifikasi yang digunakan
adalah menabrak pejalan kaki (kelas 0), menabrak
kendaraan (kelas 1), menabrak penghalang (kelas 2), dan
tidak menabrak (kelas 3).

Kriteria Pengujian

Pencapaian tujuan pengujian dinilai berdasarkan
akurasi model dalam melakukan prediksi. Akurasi model
akan menggunakan metrik evaluasi Top-1 Accuracy.
Tidak ada target spesifik untuk Top-1 Accuracy tersebut.
Selain itu, kelima konfigurasi tersebut dilatih pada jumlah
epoch yang sama, yakni 100 epoch.

Skenario Pengujian

Pengujian dilakukan pada 5 konfigurasi arsitektur
SlowFast Network sebagai berikut.

5.3.1.  SlowFast 4x16
Konfigurasi ini mendefinisikan nilai o sebesar 8

sehingga jalur slow akan mengambil sampel frame

sebanyak num.frame _ % =4 frame. Sementara pada jalur
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fast akan mengambil sampel frame sebanyak aT = 8- 2 =
16 frame.

5.3.2.  SlowFast 8x8
Konfigurasi ini mendefinisikan nilai o sebesar 4

sehingga jalur slow akan mengambil sampel frame

num_frame 32

sebanyak =5 = 8 frame. Sementara pada jalur

a
fast akan mengambil sampel frame sebanyak aT = 4 -2 =

8 frame. Selain itu, jumlah fusion kernel size pada
konfigurasi ini sebanyak 7 kernel. Hal ini menyebabkan
lebih banyak informasi temporal yang diproses
dibandingkan dengan konfigurasi SlowFast 4x16 yang
hanya memiliki fusion kernel size sebesar 5 kernel.

5.3.3.  SlowFast 8x8 stepwise
Konfigurasi ini mendefinisikan learning rate yang
terus menurun secara diskrit pada epoch tertentu.
Tujuannya adalah untuk mendapatkan local optimum lebih
cepat. Selain variabel learning rate tersebut, semua
variabelnya mirip dengan konfigurasi SlowFast 8x8.

5.3.4. SlowFast NLN 4x16
Konfigurasi ini mendefinisikan adanya Non-Local
Network (NLN) pada beberapa stage dari ResNet. Pada
stage pertama dan keempat, tidak terdapat non-local
module. Pada stage kedua, terdapat non-local module pada
blok ke-1 dan ke-3. Sementara pada stage ketiga, terdapat
non-local module pada blok ke-1, ke-3, dan ke-5. Non-
local module menerapkan self-attention mechanism untuk
menangkap dependensi jarak jauh sehingga mampu
memproses informasi spasial dan temporal pada frame-
frame video.
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5.3.5. SlowFast NLN 8x8
Konfigurasi ini merupakan gabungan SlowFast
8x8 dengan SlowFast NLN 4x16, yakni dengan jumlah «
yang sama dengan SlowFast 8x8 dan adanya Non-local
module yang sama dengan SlowFast NLN 4x16.

5.4. Evaluasi Pengujian

Berdasarkan hasil pengujian dan evaluasi,
didapatkan Top-1 Accuracy dari kelima konfigurasi model
SlowFast Network sebagai berikut:

Konfigurasi Model Top-1 Accuracy
SlowFast 4x16 68.24
SlowFast 8x8 54.05
SlowFast 8x8 stepwise 66.89
SlowFast NLN 4x16 35.14
SlowFast NLN 8x8 60.81

Tabel 5. 1 Hasil Pengujian 5 Konfigurasi SlowFast
Network

Berdasarkan tabel tersebut, didapatkan hasil
akurasi tertinggi adalah pada konfigurasi SlowFast 4x16.
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6.1.

6.2.

BAB VI
KESIMPULAN DAN SARAN

Kesimpulan

Kesimpulan yang didapat setelah melakukan
pengujian 5 konfigurasi model SlowFast Network pada
data video kecelakaan DADA-2000 adalah sebagai
berikut:

a. Konfigurasi SlowFast 4x16 mencapai akurasi
tertinggi dengan Top-1 Accuracy sebesar 68.24%,
menunjukkan bahwa konfigurasi ini paling efektif
dalam mengenali kejadian kecelakaan dari data
DADA-2000.

b. SlowFast 8x8 stepwise memiliki performa
mendekati  SlowFast 4x16, dengan Top-1
Accuracy 66.89%, yang menunjukkan bahwa
metode stepwise dapat meningkatkan akurasi
dibandingkan = dengan  konfigurasi  standar
SlowFast 8x8.

c. Konfigurasi SlowFast NLN 8x8 memiliki akurasi
lebih baik dibandingkan SlowFast NLN 4x16,
dengan 60.81%. Hal ini yang menunjukkan bahwa
NLN lebih efektif pada konfigurasi dengan
temporal resolution yang lebih pendek.

Saran

Saran untuk penelitian lebih lanjut dari model
SlowFast Network terhadap klasifikasi kejadian akan
kecelakaan adalah sebagai berikut:

a. Melakukan hyperparameter tuning terhadap tiap
konfigurasi model SlowFast Network.

b. Melakukan teknik  cross-validation  untuk
mengevaluasi model secara lebih robust.

c. Mengimplementasikan model SlowFast Network
terbaik pada kendaraan swakemudi.
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LAMPIRAN
Lampiran 1. Konfigurasi SlowFast 4x16

TRAIN:
ENABLE: Tzue
DATASET: kinetics
BATCH_SIZE: 8
EVAL_PERIOD: 18
CHECKPOINT_PERIOD: 1
AUTO_RESUME: True

DATA:
NUM_FRAMES: 32
SAMPLING_RATE: 2
TRAIN_JITTER_SCALES: [256, 320]
TRAIN_CROP_SIZE: 224
TEST_CROP_SIZE: 256
INPUT_CHANNEL_NUM: [3, 3]
PATH_TO_DATA_DIR:

SLOWFAST:
ALPHA: 8
BETA_INV: 8
FUSTON_CONV_CHANNEL _RATIO: 2
FUSION_KERNEL_SZ: 5

RESNET:
ZERO_INIT_FINAL_BN: True
WIDTH_PER_GROUP: 64
NUM_GROUPS: 1
DEPTH: 5@
TRANS_FUNC: bottleneck_transform
STRIDE_1X1: False
NUM_BLOCK_TEMP_KERNEL: ([[3, 31, [4, 41, (6, 6], [3, 3])
SPATIAL_STRIDES: [[1, 1], [2, 2], [2, 2], [2, 2]]
SPATIAL_DILATIONS: ([1, 1], (1, 11, (1, 1], (1, 111

NONLOCAL:
LocaTION: ([(), (11, (01, (33, C0D. (21, CCD. (D21
GROUP: [[1, 1], [1, 1], (1, 1], [1, 111
INSTANTIATION: dot_product

BN:
USE_PRECISE_STATS: True
NUM_BATCHES_PRECISE: 200

SOLVER:
BASE_LR: 8.1
LR_POLICY: cosine
MAX_EPOCH: 100 #196
MOMENTUM: ©.9
WEIGHT_DECAY: le-4
WARMUP_EPOCHS: 34.0
WARMUP_START_LR: 0.81
OPTIMIZING_METHOD: sgd

MODEL:
NUM_CLASSES: 4
ARCH: slowfast
MODEL_NAME: SlowFast
LOSS_FUNC: cross_entropy
DROPOUT_RATE: 0.5

TEST:
ENABLE: True
DATASET: kinetics
BATCH_SIZE: 8

DATA_LOADER:
NUM_WORKERS: @
PIN_MEMORY: True

NUM_GPUS: 1

NUM_SHARDS: 1

RNG_SEED: O

OUTPUT_DIR:
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Lampiran 2. Konfigurasi SlowFast 8x8

TRAIN:
ENABLE: True
DATASET: kinetics
BATCH_SIZE: 8 # 64
EVAL_PERIOD: 10
CHECKPOINT_PERIOD: 1
AUTO_RESUME: Txue
DATA:
NUM_FRAMES: 32
SAMPLING_RATE: 2
TRAIN_JITTER_SCALES: [256, 320]
TRAIN_CROP_SIZE: 224
TEST_CROP_SIZE: 256
INPUT_CHANNEL_NUM: [3, 3]
PATH_TO_DATA_DIR:
SLOWFAST:
ALPHA: 4
BETA_INV: 8
FUSION_CONV_CHANNEL_RATIO: 2
FUSION_KERNEL_SZ: 7
RESNET :
ZERO_INIT_FINAL_BN: True
WIDTH_PER_GROUP: 64
NUM_GROUPS: 1
DEPTH: 5@
TRANS_FUNC: bottleneck_transform
STRIDE_1X1: False
NUM_BLOCK_TEMP_KERNEL: [[3, 3], [4, 4], [6, 6], [3, 311
SPATIAL_STRIDES: [[1, 11, [2, 21, [2, 21, [2, 21)
SPATIAL_DILATIONS: [[1, 11, [1, 11, [1, 11, [1, 111
NONLOCAL =
LocaTION: [[[1, (11, CD., (11, C0D, 03, C0D, 001D
GROUP: [[1, 11, [1, 11, [1, 11, [1, 111
INSTANTIATION: dot_product
BN:
USE_PRECISE_STATS: True
NUM_BATCHES_PRECISE: 200
SOLVER:
BASE_LR: 8.1
LR_POLICY: cosine
MAX_EPOCH: 100 #196
MOMENTUM: 0.9
WEIGHT_DECAY: le-4
WARMUP_EPOCHS: 34.0
WARMUP_START_LR: ©.01
OPTIMIZING_METHOD: sgd
MODEL:
NUM_CLASSES: 4
ARCH: slowfast
MODEL_NAME: SlowFast
LOSS_FUNC: cross_entropy
DROPOUT_RATE: 0.5
lESIE
ENABLE: Tzue
DATASET: kinetics
BATCH_SIZE: 8 # 64
DATA_LOADER:
NUM_WORKERS: @ # 8
PIN_MEMORY: True
NUM_GPUS: 1 # 8
NUM_SHARDS: 1
RNG_SEED: ©
QUTPUT_DIR:

38



Lampiran 3. Konfigurasi SlowFast 8x8 stepwise

TRAIN:
ENABLE: True
DATASET: kinetics
BATCH_SIZE: 8
EVAL_PERIOD: 10
CHECKPOINT_PERIOD: 1
AUTO_RESUME: Tzue
DATA:
NUM_FRAMES: 32
SAMPLING_RATE: 2
TRAIN_JITTER_SCALES: [256, 320]
TRAIN_CROP_SIZE: 224
TEST_CROP_SIZE: 256
INPUT_CHANNEL_NUM: [3, 3]
SLOWFAST:
ALPHA: 4
BETA_INV: 8
FUSION_CONV_CHANNEL_RATIO: 2
FUSION_KERNEL_SZ: 7
RESNET:
ZERO_INIT_FINAL_BN: True
WIDTH_PER_GROUP: 64
NUM_GROUPS: 1
DEPTH: 58
TRANS_FUNC: bottleneck_transform
STRIDE_1X1: False
NUM_BLOCK_TEMP_KERNEL: [[3, 3], [4, 4], [e, 6], [3, 3]]
SPATIAL_STRIDES: [[1, 1], [2, 2], [2, 2], [2, 2]]
SPATIAL_DILATIONS: [[1, 11, [1, 1], [1, 1], [1, 1]]
NONLOCAL :
LocATION: [CL1, (11, CC3, (31, CCD. 033, COD, (011
GROUP: [[1, 11, [1, 11, [1, 11, [1, 111
INSTANTIATION: dot_product
BN:
USE_PRECISE_STATS: True
NUM_BATCHES_PRECISE: 200
SOLVER:
BASE_LR: 0.1
LR_POLICY: steps_with_relative lxs
LRS: [1, 0.1, ©.01, 0.601, ©.0001, ©.00001]
STEPS: [@, 94, 154, 196]
MAX_EPOCH: 100 #239
MOMENTUM: ©.9
WEIGHT_DECAY: le-4
WARMUP_EPOCHS: 34.0
WARMUP_START_LR: 0.01
OPTIMIZING_METHOD: sgd
MODEL :
NUM_CLASSES: 4
ARCH: slowfast
MODEL_NAME: SlowFast
LOSS_FUNC: cross_entropy
DROPOUT_RATE: ©.5
TEST:
ENABLE: Tzue
DATASET: kinetics
BATCH_SIZE: 8
DATA_LOADER:
NUM_WORKERS: @
PIN_MEMORY: True
NUM_GPUS: 1
NUM_SHARDS: 1
RNG_SEED: @
OUTPUT_DIR:
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Lampiran 4. Konfigurasi SlowFast NLN 4x16

TRAIN:
ENABLE: True
DATASET: kinetics
BATCH_SIZE: 8
EVAL_PERIOD: 10
CHECKPOINT_PERIOD: 1
AUTO_RESUME: True

DATA:
NUM_FRAMES: 32
SAMPLING_RATE: 2
TRAIN_JITTER_SCALES: [256, 320]
TRAIN_CROP_SIZE: 224
TEST_CROP_SIZE: 256
INPUT_CHANNEL_NUM: [3, 3]
PATH_TO_DATA_DIR:

SLOWFAST:
ALPHA: 8
BETA_INV: 8
FUSION_CONV_CHANNEL_RATIO: 2
FUSION_KERNEL_SZ: 5

RESNET:
ZERO_INIT_FINAL_BN: True
WIDTH_PER_GROUP: 64
NUM_GROUPS: 1
DEPTH: 5@
TRANS_FUNC: bottleneck_transform
STRIDE_1X1: False
NUM_BLOCK_TEMP_KERNEL: [[3, 31, [4, 41, [6, 61, [3, 31]
SPATIAL_STRIDES: [[1, 1], [2, 2], [2, 21, [2, 211
SPATIAL_DILATIONS: [[1, 11, [1, 11, [1, 11, [1, 11)

NONLOCAL :
LOCATION: [[[1. [11, C[1. 31, 011, [[1, 3, 51. [11, [01. (111
GROUP: [[1, 11, [1, 11, [1, 11, [1, 111
INSTANTIATION: dot_product

BN:
USE_PRECISE_STATS: True
NUM_BATCHES_PRECISE: 200

SOLVER:
BASE_LR: 0.1
LR_POLICY: cosine
MAX_EPOCH: 108 #196
MOMENTUM: ©.9
WEIGHT_DECAY: le-4
WARMUP_EPQCHS: 34.0
WARMUP_START_LR: 0.01
OPTIMIZING_METHOD: sgd

MODEL:
NUM_CLASSES: 4
ARCH: slowfast
MODEL_NAME: SlowFast
LOSS_FUNC: cross_entropy
DROPOUT_RATE: 0.5

TEST:
ENABLE: True
DATASET: kinetics
BATCH_SIZE: 8

DATA_LOADER:
NUM_WORKERS: @
PIN_MEMORY: Txue

NUM_GPUS: 1

NUM_SHARDS: 1

RNG_SEED: 0

OUTPUT_DIR:
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Lampiran S. Konfigurasi SlowFast NLN 8x8

TRAIN:
ENABLE: True
DATASET: kinetics
BATCH_SIZE: 8
EVAL_PERIOD: 10
CHECKPOINT_PERIOD: 1
AUTO_RESUME: True

DATA:
NUM_FRAMES: 32
SAMPLING_RATE: 2
TRAIN_JITTER_SCALES: [256, 320]
TRAIN_CROP_SIZE: 224
TEST_CROP_SIZE: 256
INPUT_CHANNEL_NUM: [3, 3]
PATH_TO_DATA_DIR:

SLOWFAST:
ALPHA: 4
BETA_INV: 8
FUSION_CONV_CHANNEL_RATIO: 2
FUSION_KERNEL_SZ: 5

RESNET :
ZERO_INIT_FINAL_BN: True
WIDTH_PER_GROUP: 64
NUM_GROUPS: 1
DEPTH: 5@
TRANS_FUNC: bottleneck_transform
STRIDE_1X1: False
MUM_BLOCK_TEMP_KERNEL: [[3, 3], [4, 41, [6, 6], [3, 3]1]
SPATIAL_STRIDES: [[1, 1], [2, 21, [2, 2], [2, 2]]
SPATIAL_DILATIONS: [[1, 1], [1, 11, [1, 11, [1, 11]

NONLOCAL:
LOCATION: [[[1, [11, [[%, 31, [11. [03, 3, 51, [11, [0D. 0111
GROUP: [[1, 11, [1, 1], [1, 1], [1, 11]
INSTANTIATION: dot_product

BN:
USE_PRECISE_STATS: True
NUM_BATCHES_PRECISE: 200

SOLVER:
BASE_LR: 0.1
LR_POLICY: cosine
MAX_EPOCH: 100 #1956
MOMENTUM: ©.9
WEIGHT_DECAY: le-4
WARMUP_EPOCHS: 34.0
WARMUP_START_LR: 0.61
OPTIMIZING_METHOD: sgd

MODEL:
NUM_CLASSES: 4
ARCH: slowfast
MODEL_NAME: SlowFast
LOSS_FUNC: cross_entropy
DROPOUT_RATE: 0.5

TEST:
ENABLE: Tzue
DATASET: kinetics
BATCH_SIZE: 8

DATA_LOADER:
NUM_WORKERS: @
PIN_MEMORY: True

NUM_GPUS: 1

NUM_SHARDS: 1

RNG_SEED: ©

OUTPUT_DIR:
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Lampiran 6. Hasil Akurasi SlowFast 4x16
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Lampiran 8. Hasil Akurasi SlowFast 8x8 stepwise
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Lampiran 10. Hasil Akurasi SlowFast NLN 8x8
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