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ABSTRAK 

 

 

Kontes Robotika ABU Asia-Pasifik (ABU Robocon) merupakan kompetisi tingkat 

universitas di kawasan Asia-Oseania yang melibatkan robot dalam menyelesaikan 

tugas tertentu dalam batas waktu yang ditentukan. Tema ABU Robocon 2024, 

“Season Days” yang terinspirasi dari sistem budidaya padi di sawah bertingkat dan 

diselenggarakan di kota Ha Long, provinsi Quang Ninh, Vietnam. Salah satu misi 

yang harus diselesaikan robot yaitu mendeteksi dan menghitung jumlah seedling 

rack pada area pertama, mengambil bola paddy rice pada area kedua, serta 

menyimpannya ke storage zone di area 3. Penelitian ini bertujuan untuk 

mengimplementasikan computer vision menggunakan algoritma YOLOv8 dalam 

mendeteksi objek berupa bola paddy rice dan seedling rack. Hasil penelitian 

menunjukan bahwa sistem yang diimplementasikan mampu mendeteksi bola paddy 

rice secara real-time dengan rata-rata nilai confidence mencapai 92% dan mencapai 

kecepatan pemrosesan hingga 10.95 menggunakan perangkat laptop. Selain itu, 

sistem berhasil mendeteksi dan menghitung jumlah seedling rack dengan akurasi 

sebesar 100%. Berdasarkan hasil pengujian, robot mampu mengambil dan 

menyimpan bola paddy rice sesuai dengan jumlah seedling rack yang terdeteksi, 

sehingga robot dapat menjalankan tugas di harvesting zone sesuai dengan aturan 

permainan ABU Robocon. 

Kata kunci: ABU Robocon 2024, Computer vision, Paddy rice, Seedling rack, 

YOLOv8 
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ABSTRACT 

 

The ABU Asia-Pacific Robotics Contest (ABU Robocon) is a university-level 

competition in the Asia-Oceania region that involves robots in completing certain 

tasks within a specified time limit. The theme of ABU Robocon 2024, “Season 

Days” was inspired by the rice cultivation system in terraced rice fields and was 

held in Ha Long city, Quang Ninh province, Vietnam. One of the missions that the 

robot must complete is detecting and counting the number of seedling racks in the 

first area, taking paddy rice balls in the second area, and storing them in the 

storage zone in area 3. This study aims to implement computer vision using the 

YOLOv8 algorithm in detecting objects in the form of paddy rice balls and seedling 

racks. The results of the study show that the implemented system is able to detect 

paddy rice balls in real-time with an average confidence value of 92% and achieves 

a processing speed of up to 10.95 using a laptop device. In addition, the system 

successfully detected and counted the number of seedling racks with an accuracy 

of 100%. Based on the test results, the robot is able to pick up and store paddy rice 

balls according to the number of seedling racks detected, so that the robot can carry 

out tasks in the harvesting zone according to the ABU Robocon game rules. 

 

Keywords: ABU Robocon 2024, Computer Vision, Paddy rice, Seedling rack, 

YOLOv8 
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I BAB I 

PENDAHULUAN 

 

I.1 Latar Belakang 

Kontes Robotika ABU Asia-Pasifik (ABU Robocon) adalah kompetisi robotika 

universitas Asia-Oseania yang didirikan pada tahun 2002 oleh Asia-Pacific 

Broadcasting Union. Robot bersaing untuk menyelesaikan suatu tugas dalam batas 

waktu yang ditentukan dalam kompetisi ini. Tema ujian ABU Robocon 2024 diberi 

nama “Season Days” yang terinspirasi dari budidaya padi di sawah bertingkat dan 

akan diadakan di kota Ha Long, provinsi Quang Ninh, Vietnam. Tujuan utama robot 

otomatis di ABU Robocon 2024 adalah pengambilan dan penyimpanan bola. Robot 

membutuhkan informasi visual untuk memutuskan tindakan apa yang harus 

diambil. Informasi visual robot sangat penting karena berisi data yang lebih detail 

dibandingkan yang diperoleh hanya dari sensor jarak atau sensor lainnya[1]. 

Dengan demikian, robot dapat melakukan tindakan sesuai dengan instruksi[2]. 

Pengenalan objek, atau lebih dikenal dengan object detection, adalah penerapan 

komputer untuk mendeteksi dan mengidentifikasi objek tertentu. Kemampuan 

mengenali objek merupakan bagian dari computer vision, yaitu ilmu yang 

mempelajari bagaimana komputer dapat mengenali objek dengan cara yang sama 

seperti mata manusia[3]. Object detection dapat diterapkan menggunakan algoritma 

yang dapat dipahami oleh robot. Salah satu algoritma yang dapat digunakan adalah 

algoritma You Only Look Once (YOLO)[4] Algoritma YOLO (You Only Look 

Once) merupakan teknik deep learning dan merupakan bagian dari machine 

learning yang saat ini sangat populer dalam mengenali objek dan wajah. YOLO 

dapat mendeteksi objek dengan cepat dan akurat dengan waktu respons singkat[5]. 

Sistem deteksi yang digunakan adalah localizer atau repurpose classifier untuk 

melakukan deteksi. YOLO memiliki banyak versi yang umum digunakan, mulai 

dari versi YOLO, YOLOv2, YOLOv3, hingga versi terbaru YOLOv8. Penelitian 

sebelumnya, Muhammad Hatami dkk. Menggunakan algoritma YOLOv2 untuk 

deteksi real-time dan mencapai skor mAp 76,68%[6]. Farhan Fadhillah Sanubari, 

dalam penelitianya, terdeteksi bahwa robot bisa mendeteksi lebih dari satu objek, 
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yaitu bola dan gawang di lapangan hijau, dengan algoritma YOLOv3 dan YOLOv3-

Tiny, menggunakan kamera omnidirectional, untuk deteksi real-time, pada model 

YOLOv3 mencapai nilai mAp 87,5% dan nilai mAp 75,5% untuk model YOLOv3-

Tiny[7]. Penelitian selanjutnya telah mengembangkan sistem deteksi, pelacakan, 

dan perhitungan kendaraan secara real-time berbasis YOLOv7 untuk memantau 

lalu lintas di jalan raya. Sistem ini mampu mendeteksi dan mengklasifikasikan 

berbagai jenis kendaraan dengan akurasi yang tinggi, namun masih memiliki 

keterbatasan dalam menangani deteksi kendaraan kecil dan lingkungan dengan 

kondisi pencahahayaan yang buruk[8]. Berdasarkan penelitian sebelumnya, 

diperlukan suatu algoritma yang dapat mendeteksi sistem dengan lebih cepat dan 

akurat. Dalam penelitian ini, penulis menggunakan YOLOv8, versi terbaru dari 

algoritma deep learning YOLO. YOLOv8 dikatakan lebih akurat dibandingkan 

versi lainnya. 

Penelitian ini akan membahas penerapan computer vision pada sistem pengambilan 

dan penyimpanan bola untuk robot ABU Robocon 2024 yang berfokus di area 2 

atau harvesting zone. Dalam penelitian ini, digunakan sebuah kamera untuk 

menangkap citra di depan robot dan Laptop sebagai kendali dengan menggunakan 

algoritma YOLOv8. Penelitian ini bertujuan agar robot mendapatkan akurasi dalam 

mendeteksi jumlah bola yang ada di planting zone, kemudian langkah atau 

keputusan pengambilan bola yang digunakan di harvesting zone, dan pengambilan 

bola di harvesting zone sesuai dengan jumlah bola yang ada di planting zone, lalu 

disimpan di storage zone. Harapan penulis dalam penelitian ini robot dapat 

mengambil dan menyimpan bola dengan akurat. 

I.2 Rumusan Masalah 

Hal yang menjadi rumusan masalah berdasarkan latar belakang di atas, yaitu: 

1) Bagaimana penerapan algoritma YOLOv8 dalam mendeteksi bola paddy 

rice untuk robot ABU Robocon 2024? 

2) Bagaimana akurasi deteksi robot ketika melakukan counting seedling rack 

di planting zone? 

3) Bagaimana kemampuan robot dalam melakukan pengambilan dan 

penyimpanan bola paddy rice berdasarkan jumlah seedling rack di 

harvesting zone? 
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I.3 Batasan Masalah 

Berdasarkan permasalahan yang didapatkan, agar dapat dibahas lebih spesifik maka 

dibentuk beberapa batasan masalah sebagai berikut. 

1) Pembahasan berfokus pada area 2 atau harvesting zone. 

2) Objek yang dideteksi adalah paddy rice dan seedling rack. 

3) Pembahasan tidak berfokus pada navigasi. 

4) Pembahasan berfokus pada akurasi deteksi jumlah seedling rack di planting 

zone. 

5) Pembahasan berfokus pada pengambilan bola di harvesting zone sesuai 

dengan jumlah seedling rack yang ada di planting zone lalu disimpan di 

storage zone. 

6) Batasan lainnya terdapat pada peraturan ABU Robocon 2024. 

7) Sistem diuji pada kondisi pencahayaan yang cukup dan stabil. 

I.4 Tujuan dan Manfaat  

Tujuan dari penelitian ini adalah: 

1) Penerapan computer vision pada pengambilan dan penyimpanan bola untuk 

robot ABU Robocon 2024. 

2) Mendapatkan akurasi dalam mendeteksi bola. 

3) Pengambilan dan penyimpanan jumlah bola dari area 2 atau harvesting zone 

ke area 3 atau storage zone sesuai dengan deteksi jumlah bola yang ada di 

planting zone. 

Adapun manfaat dari penelitian ini adalah: 

1) Hasil penelitian dapat digunakan untuk referensi ABU Robocon 2024 yang 

serupa dalam penerapan computer vision pada robot. 

2) Hasil penelitian ini dapat mengambil dan menyimpan bola yang digunakan 

pada robot ABU Robocon 2024 dengan akurat. 

3) Dengan adanya penelitian ini dapat memberikan kontribusi untuk tim ABU 

Robocon 2024 sehingga bisa berprestasi di tingkat regional maupun 

nasional. 
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I.5 Sistematika Penulisan 

Sistematika proposal Tugas Akhir ini dibahas dengan penjabaran sebagai berikut. 

BAB I PENDAHULUAN, berisi uraian mengenai latar belakang, perumusan 

masalah, tujuan, batasan masalah dan sistematika penulisan. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA, berisi gambaran umum tentang landasan teori 

untuk menjelaskan beberapa istilah dan ilmu terkait serta melihat hasil pencapaian 

penelitian terdahulu dengan kajian yang sama. 

BAB III METODOLOGI PENYELESAIAN MASALAH, berisi langkah-langkah 

penyelesaian tugas akhir berupa gambaran umum sistem serta perancangan sistem. 

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN, berisi hasil dan pembahasan kegiatan TA 

dalam penyelesaian TA. 

BAB V PENUTUP, berisi tentang hasil kesimpulan dan saran dari penulis tentang 

penelitian yang telah dilalukan. 


