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Nama Mahasiswa      : Andika Rahman Teja 

NRP        : 5025221022 
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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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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1. 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. 

1.2. Tujuan 

  Tujuan kerja praktik ini adalah untuk 

menyelesaikan kewajiban nilai kerja praktik sebesar empat 
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SKS dan membantu perkembangan sistem keamanan 

pengendara dalam mendeteksi kejadian akan kecelakaan. 

1.3. 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. 

1.4. Rumusan Masalah 

  Rumusan masalah dari kerja praktik ini adalah 

sebagai berikut: 

1. Bagaimana kemampuan SlowFast Network dalam 

memahami informasi spasial dan temporal pada rekaman 

video? 

2. Bagaimana penerapan arsitektur SlowFast Network dalam 

melakukan klasifikasi kejadian akan kecelakaan? 

1.5. Lokasi dan Waktu Kerja Praktik 

  Kerja praktik ini dilaksanakan secara remote 

dengan periode kerja dimulai pada tanggal 10 September 

2024 – 20 Februari 2025. 

1.6. 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 
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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. 
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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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BAB II 

PROFIL PERUSAHAAN 

2.1. 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. 

2.2. Lokasi 

 Jl. Teknik Kimia, Kelurahan Keputih, Kecamatan 

Sukolilo, Kota Surabaya, Jawa Timur 60111 
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BAB III 

TINJAUAN PUSTAKA 

3.1. 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). 

3.2. PyTorch 

 PyTorch adalah kerangka kerja open-source yang 

dikembangkan oleh Facebook AI 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). 
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3.3. 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. 

3.4. 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. 
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3.5. 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). 

3.6. 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 
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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. 

 

 
 

Gambar 3. 1 Pembagian Temporal Window dalam 

Anotasi Ulang Data DADA-2000 

 

 
 

Gambar 3. 2 Perbedaan Jumlah Kelas Klasifikasi 

pada Anotasi Ulang Data DADA-2000  
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BAB IV 

IMPLEMENTASI SISTEM 

4.1. 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).  

 

 
 

Gambar 4. 1 Arsitektur SlowFast Network 

 

5.3.1. Jalur Slow 

Konsep utama pada jalur slow adalah 

mendefinisikan langkah temporal τ yang besar pada 
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input frame. Berdasarkan konfigurasi default dari 

model SlowFast Network, didefinisikan nilai τ 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 klip video input adalah T × τ 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 αT  

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 αT (Feichtenhofer, 2019).  

Selain itu, jalur fast memiliki jumlah channel yang 

lebih sedikit dibandingkan dengan jalur slow, yakni 

sebesar rasio 
1

𝛽
 (misal jumlah channel pada jalur slow 

adalah 64, maka jumlah channel pada jalur fast adalah 
64

𝛽
). 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). 

4.2. 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.  

 

 
Gambar 4. 2 Format Data Video Kinetics 

 
Gambar 4. 3 Contoh Kelas Klasifikasi Menabrak 

Pejalan Kaki 
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Gambar 4. 4 Contoh Kelas Klasifikasi Menabrak 

Kendaraan 

 
Gambar 4. 5 Contoh Kelas Klasifikasi Menabrak 

Penghalang 

 
Gambar 4. 6 Contoh Kelas Klasifikasi Tidak 

Menabrak 
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4.3. Tahap Pemrosesan Data 
Pertama, memanggil semua library yang diperlukan 

dan variabel konstan untuk memproses data. 

 

 
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. 

 

 
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. 

 

 
Gambar 4. 9 Proses Normalisasi Data DADA-2000 
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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. 
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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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Gambar 4. 12 Tahap Evaluasi Model SlowFast Network 
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BAB V 

PENGUJIAN DAN EVALUASI 

 Bab ini akan menjelaskan tahapan pengujian dan evaluasi 

model SlowFast Network terhadap data DADA-2000. 

5.1. 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). 

5.2. 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. 

5.3. Skenario Pengujian 

Pengujian dilakukan pada 5 konfigurasi arsitektur 

SlowFast Network sebagai berikut. 

 

5.3.1. SlowFast 4x16 

Konfigurasi ini mendefinisikan nilai α sebesar 8 

sehingga jalur slow akan mengambil sampel frame 

sebanyak 
𝑛𝑢𝑚_𝑓𝑟𝑎𝑚𝑒

𝛼
=

32

8
= 4 frame. Sementara pada jalur 



29 
 

fast akan mengambil sampel frame sebanyak 𝛼T = 8 ∙ 2 =
16 frame.  

 

5.3.2. SlowFast 8x8 

Konfigurasi ini mendefinisikan nilai α sebesar 4 

sehingga jalur slow akan mengambil sampel frame 

sebanyak 
𝑛𝑢𝑚_𝑓𝑟𝑎𝑚𝑒

𝛼
=

32

4
= 8 frame. Sementara pada jalur 

fast akan mengambil sampel frame sebanyak 𝛼T = 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 𝛼 

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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BAB VI 

KESIMPULAN DAN SARAN 

6.1. 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. 

6.2. 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 
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Lampiran 2. Konfigurasi SlowFast 8x8 
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Lampiran 3. Konfigurasi SlowFast 8x8 stepwise 
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Lampiran 4. Konfigurasi SlowFast NLN 4x16 
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Lampiran 5. Konfigurasi SlowFast NLN 8x8 
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Lampiran 6. Hasil Akurasi SlowFast 4x16 

 

 
 

Lampiran 7. Hasil Akurasi SlowFast 8x8 
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Lampiran 8. Hasil Akurasi SlowFast 8x8 stepwise 

 

 
 

Lampiran 9. Hasil Akurasi SlowFast NLN 4x16 
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Lampiran 10. Hasil Akurasi SlowFast NLN 8x8 
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