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1.1 Latar Belakang

Perkembangan deteksi objek saat ini semakin beranekaragam dan semakin
populer tidak hanya digunakan sebagai image processing tetapi juga digunakan
untuk penglihatan dari robot. Pengaplikasian deteksi objek secara umum digunakan
untuk mengenali benda-benda disekitar area dimana robot itu bergerak. Dibutuhkan
banyak metode untuk sistem deteksi objek pada robot, teutama robot yang
membutuhkan penglihatan yang lebih cepat dan akurat secara realtime. Salah satu
aplikasi dari deteksi objek dalam bidang robotika adalah pada robot sepak bola
(Rudiawan, et al., 2017). Deteksi objek merupakan tugas mengklasifikasikan
daerah yang bermakna dan semantik, diikuti dengan memperkirakan lokasi objek
dalam suatu gambar secara tepat. Hal ini berperan penting dalam membangun
model penglihatan pada robot sepak bola. Terdapat beberapa objek yang harus
dideteksi oleh robot sepak bola, salah satunya adalah bola. Kesulitan dalam deteksi
bola meningkat, ketika bola ukuran standar FIFA hadir dengan pola yang berbeda
di setiap perlombaan (Teimouri, et al., 2019).

Kontes Robot Indonesia adalah ajang perlombaan rancang bangun dan
rekayasa dalam bidang robotika yang diselenggarakan secara resmi oleh
Kementerian Riset dan Teknologi Pendidikan Tinggi (KEMENRISTEKDIKTI).
Dalam kontes robot indonesia, bola yang digunakan adalah bola standart FIFA 1
dengan diameter 13cm dan berwarna 50% putih selebihnya berwarna acak disertai
dengan pola yang beragam. Lapangan yang digunakan terbuat dari rumput sintesis
berwarna hijau dengan garis lapangan berwarna putih dan gawang yang juga

berwarna putih. Banyaknya objek yang memiliki warna serupa dengan bola



membuat metode deteksi berbasis warna tidak mungkin digunakan. Begitupun
dengan deteksi berbasis bentuk, dikarenakan kondisi bola yang benar — benar bulat
akan sulit ditemui saat pertandingan (Setiawan, et al., 2017). Sehingga diperlukan
sebuah metode yang secara efektif mampu mengeliminasi gangguan deteksi bola
karena adanya objek yang memiliki warna serupa dengan bola seperti gawang, dan
garis lapangan. Metode learning dinilai efektif untuk mengatasi masalah tersebut.
Selain karena dapat mengeliminasi noise dari objek yang memiliki warna serupa,
metode ini juga dapat mengenali bola dengan pola yang beragam (Putra, 2017).
Beberapa penelitian terkait sistem deteksi bola telah dilakukan sebelumnya
dengan teknik yang beragam. Teknik pertama yaitu dengan menggunakan metode
Histogram of Oriented Gradient (HOG) dan Support Vector Machine (SVM) untuk
mengenali pola, dalam penelitian ini terdapat dua tahapan proses utama, yaitu tahap
pelatihan dan tahap pendeteksian bola. Pada tahap pelatihan, dilakukan proses
ekstraksi fitur HOG dan proses evaluasi fitur dengan SVM untuk mengklasifikasi
objek bola dan objek bukan bola. Hasil dari proses pelatihan adalah berupa nilai-
nilai vektor untuk detector HOG yang dipakai saat proses pendeteksian bola
menggunakan detector window 64x64 dan 32x32 (Iswahyudi & Sumbodo, 2017).
Penggunaan metode ini masih memiliki keterbatasan yaitu hanya mampu
mendeteksi citra bola secara efektif pada jarak maksimal 180cm, dikarenakan
ketika citra bola memiliki ukuran lebih kecil dari detector window menyebabkan
detector tidak dapat mendeteksi keberadaannya pada frame citra. Pada teknik yang
lain menggunakan metode color filtering pada ruang warna HSV, dengan
membandingkan komponen warna setiap pixel citra dengan warna spesifik. Apabila

warnanya sesuai dengan warna spesifik, komponen warna pixel tersebut dirubah



menjadi warna putih. Jika warnanya tidak sesuai dengan warna spesifik maka
komponen warna pixel tersebut diubah menjadi warna background yaitu warna
hitam (Khamdi, et al., 2017). Metode ini dinilai kurang efektif mengingat akan sulit
untuk mendeteksi objek bola yang memiliki lebih dari satu warna dan berpola.

Dalam dunia Computer Vision atau pengolahan citra (Image Processing), ada
beberapa teknik yang bisa dimanfaatkan untuk mendeteksi dan mengenali objek
pada sebuah gambar yang sudah terbukti optimal pada penelitian sebelumnya, salah
satunya adalah metode Convolutional Neural Network (CNN). Convolutional
Neural Network merupakan salah satu metode yang terdapat dalam deep learning
yang banyak digunakan untuk menyelesaikan permasalahan yang berkaitan dengan
object detection dan image classification (Dewi, 2018). Deep Learning merupakan
salah satu sub bidang dari Machine Learning dimana algoritma yang dipakai adalah
jaringan syaraf tiruan (Danukusumo, 2017). Pada saat ini deep learning telah
dipermudah dengan banyaknya library dan Application Program Interface (API),
seperti tensorflow contohnya. Tensorflow merupakan antarmuka untuk
mengekspresikan algoritma pembelajaran mesin dan untuk mengeksekusi perintah
dengan menggunakan informasi yang dimiliki tentang objek atau target yang
dikenali serta dapat membedakan objek satu dengan objek lainnya. Tensorflow
memiliki fitur untuk menjalankan pelatihan model menggunakan Central
Processing Unit (CPU) dan pelatihan model Graphic Processing Unit (GPU),
(Nurfita, 2018).

Berdasarkan peneliltian diatas, peneliti mengajukan penerapan Deep Learning
untuk deteksi bola multi pola dengan Al Accelerator. Dari hasil trining model

dataset menggunakan tensorflow diperoleh informasi berupa objek bola. Hasil dari



penelitian ini akan diterapkan pada platform robot KRAKATAU FC dari

Universitas Teknokrat Indonesia.

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang masalah di atas, maka masalah pokok dalam

penelitian ini adalah :

1.3

14

1.5

1.

Bagaimana menerapkan metode deep learning untuk mendeteksi bola
dengan pola yang beragam pada robot sepakbola humanoid menggunakan
Intel Neural Compute Stick 2 ?

Seberapa tinggi tingkat akurasi yang dihasilkan dari proses deteksi dengan

metode MobileNet-SSD?

Batasan Masalah

Adapun batasan masalah dari permasalahan yang di bahas adalah :

1.

2.

Pembahasan dalam Robot Sepak Bola terfokus pada proses deteksi bola.
Tidak berdasarkan kapasitas prosesor yang digunakan dalam penelitian,
namun pada metode dan algoritma yang di gunakan.

Menggunakan Intel Neural Compute Stick 2

Mengunakan kamera PS eye dengan kecepatan maksimal 30 frame per

second (FPS)

Tujuan Penelitian

Adapun tujuan dalam penelitian ini adalah Untuk menerapkan metode deep

learning agar dapat mendeteksi bola dengan pola yang beragam pada robot

sepakbola humanoid

Manfaat Peneliatian

Adapun manfaat dari penelitian ini adalah :



1. Dapat menambah wawasan keilmuan pada bidang vision berbasis deep
learning.

2. Hasil penelitian ini dapat digunakan untuk penelitian di bidang vision
berbasis deep learning selanjutnya.

3. Dapat dijadikan referensi pada penelitian di bidang vision khususnya pada

robot sepakbola humanoid



