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ABSTRAK 

 

Alex Rahma Diansyah Implementasi Deep Learning dengan Metode CNN untuk 

Deteksi dan Pengenalan Objek  Pada  Sensor Kamera Robot Sepakbola Beroda, 

Skripsi, Teknik Infoormatika, FT UN PGRI Kediri, 2023. 

 

Kata kunci: deep learning, deteksi objek, robot, sepakbola, cnn 

 

   

Penelitian dilakukan berdasarkan pengamatan dan pengalaman di perlombaan 

robot, ditemukan permasalahan pada robot dalam pendeteksian objek yang 

dikarenakan terdapat objek yang mengganggu pendeteksian dengan metode yang 

digunakan sebelumnya. Dengan adanya masalah tersebut peneliti ingin menerapkan 

deep learning dengan algoritma convolutional neural network (CNN) untuk 

meningkatkan kepekaan robot dalam mendeteksi objek. Penerapan metode 

dilakukan dengan research and development dengan objek penelitian adalah objek 

deteksi yaitu bola, robot dan gawang. Proses dalam penelitian ini pertama peneliti 

harus mengumpulkan dataset berupa citra/gambar selanjutnya dataset akan 

dikelompokan dan beri label klasifikasi dan setelah dataset sudah melewati proses 

tersebut akan dilakukan pelatihan dataset dengan metode CNN, dalam pelatihan 

dataset menggunakan dua scenario yaitu dengan mengubah parameter pelatihan 

dataset epoch dan parameter pelatihan dataset batch size untuk mendapatkan hasil 

yang sesuai dengan yang diinginkan. Hasil dari pelatihan disimpan dalam file 

checkpoint dengan file checkpoint dapat diuji untuk hasil deteksi pada checkpoint 

tertentu dan didapatkan hasil terbaik adalah menggunakan epoch 10 dengan 

batchsize 4 dengan hasil tertinggi rata-rata presisi adalah 90% pada checkpoint 48. 

Kesimpulan dari hasil penelitian ini  adalah bahwa metode deep learning 

dapat diterapkan untuk meningkatkan kepekaan sistem deteksi objek pada robot 

sepak bola beroda dengan hasil yang baik mendapat akurasi deteksi rata-rata  90% 

terdeteksi dan dapat dikembangkan lebih lanjut dengan menggunakan metode lain 

dan dataset yang lebih banyak untuk mendapatkan hasil deteksi yang lebih akurat. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

A. Latar Belakang Masalah 

Dalam perkembangan dunia saat ini teknologi robotika sangat membantu 

dalam berbagai bidang industri merupakan sebuah kemajuan pesat pada era 

modern ini. Sehingga mengembangkan robot pada era modern ini adalah hal 

yang sangat dibutuhkan agar dapat mencapai era modern yang lebih baik lagi 

sehingga dapat membantu meringankan perkerjaan manusia pada umumnya. 

Pada era modern perkembangan zaman juga mempengaruhi banyak hal tak 

terkecuali lingkup olahraga. Dalam lingkup olahraga terdapat banyak sekali 

cabang olahraga yaitu ada basket, badminton, tenis, golf, sepakbola, dan masih 

banyak lainnya. Pada bidang olahraga mulai terdapat teknologi-teknologi 

canggih untuk mengatur jalannya pertandingan, tak terkecuali juga mulai 

diadakannya sepakbola robot internasional yang biasa dikenal sebagai 

ROBOCUP.  

Indonesia pun juga sudah mulai mengadakan pertandingan sepakbola 

robot walaupun hanya perguruan tinggi yang berpartisipasi dalam ajang 

tersebut. Kompetisi  tersebut dikenal sebagai Kontes Robot Indonesia (KRI), 

yang diadakan oleh Pusat Prestasi Nasional (Puspresnas). Kompetisi ini terdiri 

dari beberapa cabang perlombaan robot yaitu Kontes Robot Abu Indonesia 

(KRAI), Kontes Robot SAR Indonesia(KRSRI), Kontes Robot Seni Tari 

Indonesia(KRSTI), Kontes Robot Sepakbola Indonesia Humanoid 
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(KRSBI-H), Kontes Robot Sepakbola Indonesia Beroda (KRSBI-B), dan 

Kontes RobotTematik Indonesia (KRTMI). Pada tahun 2022 KRI diadakan 

secara daring pada babak penyisihan wilayah, apabila lolos dalam seleksi 

wilayah dapat mengikuti kompetisi luring pada babak nasional dan 

mempertandingkan robot dari masing-masing perguruan tinggi secara offline. 

Pada tahun 2022 dari tim robotika Universitas Nusantara PGRI Kediri 

mengikuti salah satu kategori kompetisi yaitu Kontes Robot Sepak Bola 

Indonesia Beroda (KRSBIB) (Nasional dkk., 2022). Pada robot sepak  bola 

beroda terdapat banyak sekali sensor-sensor untuk membantu robot dalam 

melakukan aktivitas program salah satunya adalah sensor kamera omnivision 

yaitu sensor untuk membantu robot dalam mendeteksi ataupun mengidentifikasi 

objek dengan computer vision, dengan adanya pengenalan objek dengan 

computer vision dalam analisis yang dilakukan ini mendapatkan kelemahan jika 

pendeteksian menggunakan warna Hue, Saturation, Value (HSV) dan deteksi 

contour, dari warna dapat mempengaruhi sensor kamera pada robot menjadi 

tidak terdeteksi sehingga robot pada  proses selanjutnya akan error, karena tidak 

mendapatkan objek yang dideteksi. 

Pada penelitian robot sebelumnya menggunakan pendeteksian 

menggunakan metode filter warna HSV dan deteksi countur dikarenakan 

memiliki kelemahan dalam mendeteksi objek terdapat banyak noise ruangan 

dan pada konfigurasi dilakukan dengan satu objek menurut (Sahertian & 

Verlianto, 2018). Ada juga penelitian sebelumnya yang menggunakan metode 

lain untuk pendeteksian citra bola pada robot sepak bola  yaitu dengan metode 
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HoughCircle dan ApproxPolyDP yang digunakan untuk meminimalkan 

spesifikasi perangkat keras yang tinggi menurut (Fatekha dkk., 2021). 

Maka pada penelitian ini akan menggunakan metode  learning dengan 

Convolutional Neural Network (CNN) dengan framework Tensorflow terhadap 

tiga objek utama dalam pertandingan robot sepak bola beroda yaitu bola, 

gawang, dan robot. Dengan adanya metode ini dapat menutupi kekurangan dari 

sensor pendeteksian sebelumnya tentang noise dan pendeteksian bisa sekaligus 

melatih tiga objek untuk dikenali tanpa konfigurasi pada tiap objek dikarenakan 

peneliti sudah menggunakan data model yang telah dilatih dan diambil dari 

kasus  nyata yang  terjadi. 

 

B. Identifikasi Masalah 

Pada robot yang mengikuti lomba Kontes Robot Indonesia (KRI) harus 

dapat berjalan secara autonomus sehingga mengharuskan robot memiliki 

sensor-sensor untuk berjalan dan mengambil keputusan untuk melakukan 

pergerakan seperti apa robot selanjutnya, salah satu sensor adalah kamera 

omnivision untuk mendeteksi citra dalam hal ini telah menggunakan metode 

deteksi warna HSV dan deteksi bentuk tetapi masih memiliki kelemahan jika 

terdapat noise dan pada saat mengatur pemilihan warna masih terlalu sulit dan 

lama. 

Maka dari permasalahan tersebut perlu adanya metode baru yang 

digunakan dalam hal ini akan menggunakan deep learning dengan metode CNN 

dengan Tensorflow dan Keras pada objek bola, gawang, robot sehingga dengan 
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penggunaan deep learning diharapkan dapat mengatasi kelemahan yang 

terdapat pada metode sebelumnya. 

 

C. Rumusan Masalah 

Bagaimana mengimplementasikan deep larning dengan metode CNN 

pada sensor kamera robot sepak bola beroda untuk meningkatkan kepekaan 

sistem pengenalan objek? 

 

D. Batasan Masalah 

Untuk menghindari pembahasan yang menyimpang dari tujuan, 

diperlukan batasan masalah sebagai berikut: 

1. Penelitian dilakukan pada robot sepak bola beroda tim Robotik Universitas 

Nusantara PGRI Kediri. 

2. Data yang digunakan berupa gambar 3 objek deteksi yaitu Bola, Gawang, 

dan Robot diambil dari kamera webcam robot dengan spesifikasi 720p 30fps 

Logitech C270 dan google. 

3. Menggunakan metode Convolutional Neural Network (CNN).  

4. Dengan Menggunakan bahasa pemrograman Python dan framework 

Tensorflow,  Integrated Development Environment (IDE) yang digunakan  

Visual Studio Code dan Jupyter notebook. 

5. Luaran penelitian berupa implementasi pada robot agar dapat mengenali 

objek yang telah dilatih. 
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E. Tujuan Penelitian 

Mengimplementasikan deep learning dengan metode convolutional 

neural network untuk meningkatkan kepekaan sistem dalam mendeteksi dan 

mengidentifikasi objek utama pada robot sepakbola beroda. 

 

F. Manfaat dan Kegunaan Penelitian 

Berikut merupakan beberapa manfaat dan kegunaan dari penelitian ini: 

1. Robot dapat mengenali objek yang dideteksi oleh sensor kamera 

omnivision. 

2. Memudahkan robot mengenali beberapa objek dengan pelatihan model 

sehingga lebih cepat dalam pendeteksian. 

3. Bermanfaat untuk tim robotik Universitas Nusantara PGRI Kediri dalam 

penelitian deteksi objek utama robot sepakbola beroda. 

4. Bermanfaat bagi peneliti dan enthusiast lain yang ingin melakukan 

penelitian tentang deep learning, computer vision. 

 

G. Metode Penelitian 

Metode yang digunakan pada penelitian untuk mengoptimalkan 

pendeteksian objek dengan deep learning menggunakan tahapan sistematis 

dengan metode waterfall (Pressman, 2012) 
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Gambar 1.1 Metode Waterfall 

1. Studi Literatur 

Dalam tahapan ini dilakukan studi literatur terhadap jurnal artikel agar 

mendapatkan masukan dalam melakukan penelitian yang akan dibuat, 

sehingga nantinya dalam penelitian mendapatkan kelemahan dari penelitian 

sebelumnya sehingga dapat diperbaiki pada penelitian ini. 

2. Observasi 

Pada tahap observasi akan dilakukan apakah yang dibutuhkan dalam 

melakukan penelitian baik itu komponen perangkat keras ataupun peralatan 

pendukung lainnya. 

3. Desain dan Perancangan 

Pada tahap desain dan perancangan akan dilakukan perancangan 

jalannya aplikasi dalam penelitian object recognition dan apa saja yang 

harus di tampilkan pada interface untuk memantau pendeteksian. 

4. Implementasi 

Melakukan percobaan program dan desain yang telah dibuat diujikan 

apakah dapat mendeteksi objek yang telah dilatih dalam model. 
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5. Evaluasi 

Evaluasi dilakukan untuk mendapatkan hasil yang maksimal dari 

model yang telah dilatih sebelumnya dan telah diujikan jika terdapat 

kekurangan maka harus dilakukan training lagi untuk model yang 

mengalami permasalahan. 

 

H. Jadwal Penelitian 

Pada penelitian ini akan dilakukan dengan tahapan  seperti tabel dibawah ini :  

Tabel 1.1 Jadwal penelitian 

 

 

I. Sistematika Penulisan Laporan 

Dengan ini diharapkan Proposal Skripsi dapat diterima pembaca dan 

mudah dipahami mengenai pembahasan penelitian yang dituliskan penulis 

maka  penulis menyajikan dengan sistematika penulisan laporan  terdiri dari 

lima bab dengan pokok pembahasan sebagai berikut: 
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BAB I PENDAHULUAN 

Pada bab ini membahas mengenai latar belakang masalah, identifikasi masalah, 

rumusan masalah, batasan masalah, tujuan dilakukan penelitian, manfaat dan 

kegunaan penelitian untuk kedepannya, metode penelitian yang digunakan 

penulis, rangkaian jadwal penelitian. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

Pada bab ini membahasa mengenai teori, jurnal, dan literatur yang mendukung 

penelitian ini untuk mencapai tujuan penelitian, yaitu tentang  OpenCV, 

TensorFlow, Python, Robot, Object Recognition. 

BAB III PERANCANGAN SISTEM 

Pada bab ini akan membahas mengenai perancangan sistem pada hardware 

yang akan dibuat dalam penelitian ini, pada system akan ada tampilan untuk 

menganalisa apakah hasil dari pelatihan model sudah sesuai. 

BAB IV IMPLEMENTASI DAN PEMBAHASAN 

Pada bab ini membahas cara pengimplementasian dari desain sistem yang sudah 

direncanakan dan menjelaskan detail hasil uji coba dan menampilkan diagram 

hasil uji dan penjelasan evaluasi hasil. 

BAB V PENUTUP 

Pada bab ini merupakan akhir dari laporan penelitian ini sehingga akan 

membahas kesimpulan penelitian, kritik dan saran untuk penelitian selanjutnya 

untuk membantu meningkatkan hasil penelitian ini agar lebih baik lagi. 
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