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ABSTRAK 
 

SISTEM PENDETEKSI OBJEK DAN LOKASI KAPAL MUSUH BERBASIS 
CONVOLUTIONAL NEURAL NETWORK MENGGUNAKAN SENSOR GPS 

DAN IMU  
Indonesia merupakan negara maritim yang terdiri dari 62% wilayah laut  dengan 
letak teritorial yang sangat strategis yang menjadikan Indonesia sebagai jalur 
perdagangan internasional yang menghubungkan negara-negara barat dengan 
benua asia. Kapal-kapal yang memasuki wilayah Indonesia diwajibkan memiliki 
sistem AIS (Automatic Identification System), namun pada kenyataannya banyak 
kapal yang tidak memiliki sistem ini terutama pada kapal perang. Sehingga 
menjadikan laut sebagai pintu masuk yang paling rawan. Dari permasalahan 
tersebut penelitian ini berusaha untuk membuat suatu sistem deteksi objek dan 
lokasi kapal berbasis Convolutional Neural Network (CNN) model YOLOv8 
menggunakan sensor GPS dan IMU. Penelitian ini menggunakan pendekatan 
kuantitatif untuk mendapatkan nilai metrik mAP yang kemudian dapat 
disimpulkan sebagai hasil kemampuan sistem dalam mengklasifikasikan objek 
kapal dan memberikan koordinat perkiraan kapal. Penelitian ini bertujuan untuk 
mendeteksi dan mengklasifikasikan objek kapal laut yang tidak terdeteksi oleh 
sistem AIS dengan menampilkan perkiraan koordinat dari kapal pengguna secara 
otomatis. Hasil penelitian ini menunjukkan bahwa sistem deteksi objek kapal 
model YOLOv8 memiliki nilai metrik yang baik dengan precision = 92,2%, recall = 
80,7%, dan mean Average Precision (mAP) 0.5 = 89,5%. Selain itu, pengujian 
perkiraan koordinat menggunakan sensor Ublox Neo n8m menunjukkan selisih 
jarak 10-20m dari titik lokasi aktual, sementara pengujian orientasi objek sensor 
IMU MPU6050 memiliki rata-rata error sebesar 2,26%. Sistem deteksi objek 
model YOLO ditampilkan melalui web lokal Flask, sedangkan sistem perkiraan 
koordinat ditampilkan melalui bot telegram. 
 
Kata Kunci : Convolutional Neural Network, Sensor GPS dan IMU, YOLOv8, 
deteksi objek, keamanan maritim. 
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ABSTRACT 
 

OBJECT AND ENEMY SHIP LOCATION DETECTION SYSTEM BASED ON 
CONVOLUTIONAL NEURAL NETWORK USING GPS AND IMU SENSORS 

Indonesia, a maritime nation encompassing 62% marine territory, holds a 
strategically important geographical position that makes it a main point for 
international trade, linking Western countries with the Asian continent. Vessels 
entering Indonesian waters are mandated to be equipped with an Automatic 
Identification System (AIS); however, in practice, many ships, particularly 
warships, lack this system, leaving the sea vulnerable to unauthorized entry. This 
study seeks to create a Convolutional Neural Network (CNN) model YOLOv8-
based object detection and ship positioning system that utilizes Sensor GPS and 
IMU. Employing a quantitative approach, the research aims to measure the mean 
Average Precision (mAP) metric, which reflects the system's ability to classify 
ship objects and provide estimated ship coordinates. The objective is to detect 
and categorize marine objects that are not captured by the AIS system, 
automatically displaying estimated coordinates of user ships. The findings 
indicate that employing the YOLOv8 model for ship object detection results in 
impressive metric values, with precision at 92.2%, recall at 80.7%, and a mean 
Average Precision (mAP) of 89.5%. Furthermore, testing using Ublox Neo n8m 
sensors shows a distance variance of 10-20m from the actual location for 
estimated coordinates, and testing object orientation using the IMU MPU6050 
sensor yields an average error of 2.26%. The YOLO model object detection 
system is shown through a local Flask web application, while the coordinate 
estimation system is shown through a Telegram bot. 
 
Keywords : Convolutional Neural Network, GPS and IMU sensor, YOLOv8, 
object detection, maritime security. 
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