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Penerapan Image Processing Pada Robot Sepakbola Beroda 

Menggunakan Metode OpenCV Dengan Algoritma YOLO 

Abstrak 

 

Politeknik Negeri Jakarta memiliki tim yang mengikuti perlombaan Kontes Robot 

Indonesia dengan kategori KRSBI (Kontes Robot Sepak Bola Indonesia) robot 

bergerak secara Autonomus. untuk pergerakan robot menggunakan 3 roda dan 

untuk sistem pendeteksi robot menggunakan sensor kamera yang dipasangkan di  

bagian depan robot. Untuk pengolahan gambar dan sistem pergerakan robot 

penulis menggunakan Microcontroller Arduino Mega  dan satu buah laptop yang 

diletakan di dalam robot tersebut. Robot menggunakan laptop untuk 

menghubungkan antara sistem robot dan computer vision pada robot.  

Robot di program dengan menggunakan bahasa Python dan C++ dengan 

menggunakan RoboticOS (ROS). ROS berjalan pada sistem operasi linux ubuntu, 

fungsi dari ROS untuk menghubungkan antara sistem deteksi robot dan sistem 

gerak pada robot. Sensor kamera memproses inputan gambar yang sudah di 

training terlebih dahulu kemudian dilihat secara real-time, selanjut nya data yang 

masuk akan di proses oleh ROS  kemudian dilanjutkan dengan pergerakan robot 

untuk mendapatkan objek yang sudah di training. 

 

Kata kunci: ROS, OpenCV, Arduino 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

1.1 LATAR BELAKANG 

Robot saat ini terus berkembang seiring perkembangan zaman robotika banyak 

akan digunakan dalam industri/perusahaan. Hal tersebut dukung dari pemerintah 

dengan membuat Kontes Robot Indonesia (KRI) yang diselenggarakan oleh Pusat 

Prestasi Nasional,  Kementerian Pendidikan dan Kebudayaan Republik Indonesia. 

Kontes Robot Indonesia (KRI) adalah media nyata yang dapat mendorong 

eksistensi dan pengembangan teknologi robotika dikalangan mahasiswa. KRI 

merupakan kompetisi bidang robotika untuk melakukan rancang bangun dan 

rekayasa yang diikuti tim mahasiswa dari institusi atau Perguruan Tinggi Negeri 

dan Swasta yang terdaftar di Kementerian Riset, Teknologi dan Pendidikan Tinggi 

yang bertujuan menumbuhkan dan meningkatkan kreatifitas mahasiswa di 

perguruan tinggi (Pradana & Irmawati, 2020). 

Kontes Robot Indonesia (KRI) terdapat beberapa kategori yang di perlombakan 

salah satu kegiatan perlombaan KRI ialah Kontes Robot Sepak Bola Beroda. 

(KRSBI Beroda) adalah salah satu divisi dari Kontes Robot Indonesia. Saat 

pertandingan berlangsung robot sepak bola menggunakan kamera untuk melihat 

posisi bola. Bola yang digunakan dalam KRSBI Beroda sesuai dengan peraturan 

RoboCup Middle Size League (MSL). Panduan untuk jenis bola yang digunakan 

adalah bola futsal. Bola futsal ini kurang melenting dibanding bola untuk sepakbola 

dan untuk ukuran bola yang digunakan adalah ukuran bola nomor 4 diameter antara 

63-66 cm dengan berat 400 gram. Kemudian, untuk warna yang ditetapkan adalah 

bola berwarna oranye (Pusat Prestasi Nasional & Kementrian Pendidikan dan 

Kebudayaan, 2021). 

Sistem operasi yang digunakan untuk menjalankan sistem robot secara keseluruhan 

dengan menggunakan Robotics OS (ROS). ROS merupakan framework untuk 

mempermudah melakukan komputasi gabungan dari beberapa program agar dapat 

berjalan secara bersamaan. Pada sistem untuk pendeteksian kamera sebelumnya 

terdapat banyak noise pada saat melakukan pendeteksian karena hanya melakukan 

pendeteksian berdasarkan warna bola. Oleh karena itu dalam melakukan image 
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processing pada penelitian ini digunakanlah Algoritma You Only Look Once 

(YOLO) dengan versi YOLOv5.   

YOLOv5 tersedia untuk deteksi objek dengan melatih model dengan datasets 

kustom memungkinkan sistem untuk dapat mendeteksi objek dengan akurasi yang 

tepat ketika sedang melakukan pendeteksian. 

1.2 Perumusan Masalah 

Berdasarkan Penjelasan diatas, terdapat masalah yang berkaitan dengan penelitian 

ini adalah “Bagaimana robot dapat Penerapan Image Processing pada Robot 

Sepakbola Beroda menggunakan Metode OpenCv dengan Algoritma YOLOv5?”. 

1.3 Batasan Masalah 

Agar penyusunan tidak keluar dari bahasan pokok permasalahan yang dirumuskan, 

maka penulis membuat beberapa batasan yang perlu diperhatikan yaitu: 

a. Sistem dapat menggunakan framework RoboticOS (ROS) melodic untuk 

melakukan pendeteksian objek dengan algoritma YOLOv5. 

b. Sistem hanya dapat mendeteksi objek bola. 

c. Sistem hanya dapat menggunakan linux ubuntu versi 18.04. 

. 

1.4 Tujuan dan Manfaat  

1.4.1 Tujuan 

Adapun tujuan dari penelitian ini adalah Penerapan Image Processing pada Robot 

Sepakbola Beroda menggunakan Metode OpenCv dengan Algoritma YOLOv5. 

1.4.2 Manfaat 

Adapun Manfaat dari penelitian ini adalah dapat menerapkan image processing 

dengan algoritma YOLOv5 untuk digunakan dalam sistem deteksi kamera agar 

menghasilkan pendeteksian objek yang responsive dan akurat. 

1.5 Sistematika Penulisan 

Sistematika yang merupakan kerangka dan pedoman penulisan skripsi dibuat untuk 

mempermudah melihat dan mengetahui pembahasan yang ada pada skripsi ini 

secara menyeluruh. 
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a. Bagian Awal  

b. Pada bagian awal skripsi terdapat halaman sampul, halaman judul, halaman 

pernyataan orisinalitas, halaman pengesahan, kata pengantar, abstrak, daftar isi, 

daftar tabel, daftar gambar, dan daftar lampiran. 

c. Bagian Isi 

1) BAB I PENDAHULUAN 

Pada bab ini terdiri dari latar belakang, perumusan masalah, batasan masalah, 

tujuan dan manfaat, serta sistematika penulisan. 

2)  BAB II Tinjauan Pustaka 

Memuat refrensi yang cocok dengan penelitian yang dibuat.uraian yang 

menyebutkan secara spesifik maksud dan tujuan yang hendak di capai dari 

penelitian yang dilakukan. Manfaat penelitian merupakan dampak dari 

pencapaiannya tujuan. 

3)  BAB III Perencanaan dan Realisasi Atau Rancang Bangun 

Bab ini terdiri dari rancangan penelitian, tahapan penelitian, dan objek 

penelitian. 

4)  BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN 

Bab ini terdiri dari analisis kebutuhan, perancangan sistem, implementasi 

sistem, dan pengujian. Pengujian itu sendiri mencakup deskripsi pengujian, 

prosedur pengujian, data hasil pengujian, dan analisis data atau evaluasi 

pengujian. 

5) BAB V PENUTUP 

Bab ini terdiri dari kesimpulan dan saran. 

 

d. Bagian Akhir 

Pada bagian akhir dari skripsi ini berisikan daftar pustaka dan lampiran. 
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BAB V   

PENUTUP 

5.1 Kesimpulan 

Hasil yang dapat disimpulkan berdasarkan penelitian ini, yaitu: 

a. Sistem Deteksi pada Robot Sepakbola Beroda dengan metode You Only Look 

Once (YOLO) untuk Tim Robot PNJ cukup baik untuk diterapkan dengan 

spesifikasi laptop yang Mid-End sehingga dapat diterapkan pada laptop robot. 

Hasil yang didapatkan dalam melakukan pendeteksian setelah menggunakan 

YOLOv5 mendapatkan hasil deteksi yang maksimal karena tidak terdapat noise 

yang mengganggu jalannya proses pendeteksian objek. 

b. Sistem dapat mendeteksi objek tanpa terjadi patah-patah pada saat pendeteksian 

secara realtime karena menggunakan bahasa pemrograman C++.   

 

Pengujian yang dilakukan threshold image dengan nilai 92/225 dengan batasan 

model gambar yang di training sehingga sistem hanya mampu mendeteksi objek 

sejauh 2 meter. 

5.2 Saran 

Untuk pengembangan sistem ini selanjutnya adalah sebagai berikut: 

a. Melakukan banyak nya training gambar dan diambil dari berbagai sudut agar 

ketika dimanapun posisi objek sistem mampu mendeteksi objek tersebut. 

b. Ketika objek ada di jarak lebih dari 2 meter untuk dikembangkan lagi agar pada 

saat di cek dengan threshold dengan nilai yang didapatkan pada saat melakukan 

training gambar objek dapat terdeteksi dengan mendapatkan bentuk yang 

sempurna. 
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