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Abstrak — Pengenalan objek adalah salah satu dari cabang pengolahan citra yang digunakan untuk
mendeteksi dan mengenali objek, pada robot sepakbola sistem pengenalan objek ini digunakan untuk
mendeteksi 3 objek utama yaitu adalah objek bola, robot, gawang. Metode yang digunakan adalah
Convolutional Neural Network untuk pelatihan model dibantu dengan model pra-latih ssd mobilenet v2,
selanjutnya digunakan skenario pengujian yaitu dengan nilai parameter epoch yang berbeda dan jumlah
data gambar yang digunakan adalah 180 dibagi kedalam dua data yaitu 150 data training dan 30 data test.
Sehingga diperoleh hasil pendeteksian yang dapat dikatakan berhasil dengan nilai akurasi terbaik dan stabil
untuk ketiga objek menggunakan parameter epoch 10 dan batchsize 4dengan hasil akurasi keseluruhan
72% .
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Abstract — Object recognition is one of the branches of image processing that is used to detect and
recognize objects, in soccer robots this object recognition system is used to detect 3 main objects, namely
balls, robots, and goals. The method used is the Convolutional Neural Network for model training
assisted by the mobilenet v2 ssd pre-training model, then two test scenarios are used, namely with
different epoch parameter values and the number of image data used is 180 divided into two data, namely
150 training data and 30 test data. So that the detection results can be said to be successful with the best
and stable accuracy values for the three objects using the epoch 10 and batchsize 4 parameters with an
overall accuracy result of 72%.
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I. PENDAHULUAN

Sistem pengenalan objek yang termasuk dalam bidang computer vision dan salah satu
topik yang sering dicari untuk dipelajari dengan dipadukan dengan teknologi lainnya[2]. Robot
adalah alat mekanik pembantu peringan pekerjaan secara fisik[3]. Pada sistem ini pengenalan
objek akan digunakan untuk deteksi objek pada robot sepakbola beroda yang akan mendeteksi
objek bola, robot dan gawang.

Permasalahan pada sistem sebelumnya robot masih menggunakan konfigurasi manual
filter warna dan bisa mendapat error pada saat mengatur konfigurasi [4] dan hal tersebut sangat
berpengaruh pada saat robot mengambil keputusan untuk mendeteksi objek.

Sehingga dibuatlah sistem deep learning yang merupakan turuna dari metode machine
learning dapat diartikan juga sebagai teknik pembuatan model data yang menggunakan beberapa
lapisan dalam proses abstraksi yag memiliki akurasi tinggi dalam klasifikasi objek[5] dan
ditambah menggunakan metode convolutional neural network (CNN), pada dasarnya CNN
merupakan arsitektur jarngan saraf tiruan yang digunakan untuk klasifikasi pada citra[6], CNN
ini biasa digunakan untuk pembelajaran mesin pada komputer tahapan dalam CNN input data,
preprocessing, proses training[7] dan pada CNN memiliki konsep utama yaitu operasi konvolusi
yang dimana suatu citra akan diekstraksi agar membentuk beberapa pola untuk diklasifikasi[8]
dengan bantuan model ssd mobilenet v2 fpn lite sebagai pra-latih [9] untuk objek yang akan
dideteksi pada sistem pengenalan objek adalah objek bola,robot dan gawang.

Untuk melakukan penelitian ini juga diperlukan dataset untuk pelatihan model. Maka
peneliti harus mengumpulkan dataset untuk proses pelatihan, dataset sendiri adalah kumpulan
citra yang disimpan dan diberi label oleh manusia saat melakukan penelitian dan akan diproses
untuk deep learning mesin sebelum didapatkan klasifikasi[10] dan penggunaan opencv sebagai
modul tambahan untuk mengakses kamera untuk melakukan pengenalan objek [11] ditambahkan
juga modul keras dan tensorflow untuk membantu proses pelatihan data sebagai modul
penghitung convolution[12]. dan dalam menjalankan program mengunakan python kernel
dengan jupyter, jupyter notebook adalah lingkungan interaktif dari ilmu data dan pemrograman,
dalam mengeksekusi program dengan sel-sel terpisah untuk membantu mengeksekusi program

data scientist yang terdapat dalam sistem pelatihan model deteksi objek[13].

II. METODE

Metode pengenalan objek ini melalui dua tahap yaitu deteksi dan klasifikasi , algoritma
yang digunakan adalah convolutional neural network yaitu salah satu dari jaringan saraf tiruan

yang memiliki kinerja tinggi dalam klasifikasi citra, segmentsi citra dan tugas visual[14], [15]
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pelatihan menggunakan model ssd mobilenet v2 telah dipraktekan pada beberapa penelitian untuk
pendeteksian orang dan masker dan berhasil mendeteksi [1].
A. Pengumpulan Data
Pengumpulan data dalam percobaan ini digunakan data yang diambil dari webcam ¢270
dan google image dengan jumlah 150 data dan dibagi menjadi tiga kelas sesai dengan tabel 1
berikut..
Tabel 1.Datasets

Data
Dataset
Training Test Total
Bola 50 10 60
Robot 50 10 60
Gawang 50 10 60
Total 150 30 180

Pada tabel 1 menjelaskan tedapat 180 data citra yang dibagi menjadi 3 file data yaitu
150 data training, 30 data evaluasi dan 15 data testing. Pada setiap data akan dibagi menjadi
tiga kelas data training terdiri dari 50 data kelas bola, 50 data kelas robot dan 50 data kelas
gawang, dan data testing terdiri dari 10 data pada setiap kelas, selanjutnya data tes terdiri dari
5 data pada setiap kelas.

B. Pre Processing Data

Setelah mendapatkan dataset akan dilakukan labeling pada gambar untuk menentukan

kelas pada setiap objek yang telah ditentukan dengan format pascal VOC yang disimpan dalam

(.xml), selanjutnya dilakukan konfigurasi pipeline dengan mengganti beberapa parameter.

Gambar 1. Proses pelabelan citra

Gambar 1 adalah tampilan dari aplikasi label image untuk melakukan proses pelabelan

gambar dengan menggunakan createbox yang berarti pembuatan kotak yang diambil titik
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X-min, y-min, x-maxdan y-max pada objek yang akan dideteksi dan disimpan kedalam file

(xml).

<annotation>
<folder>robot</folder>
<filename>IMG_@866. jpg</filename>
<path>D:\[01] Tugas Kuliah\[@@] sSkripsi\[@@] Program
\hFODCourse\Tensurflﬂw\wurkspace\images\collectedimages
\train 158\ robot\IMG 8866.jpg</path>
<source>
<database>Unknown</database>
</source>
<size>
<width>720</width>
<height>ag8e</height>
<depth>3</depth>
</size>
<segmented>®</segmented>
<object>
<nameyRobot</name>
<pose>Unspecified¢/pose>
<truncated> @</ truncated>
¢<difficult>e</difficult>
<bndbox>
xmin>318</ xminy
<ymin>147¢</ymin>
<xmax>421</ xmax>
<ymax>321</ymax>
</bndbox>
</object>

Gambar 2. File Xml
File yang disimpan dengan format (.xml) terdapat beberapa informasi dari hasil
pelabelan citra yaitu nama file, lokasi file, ukuran citra, titik x-min, y-min, X-max, y-max daro

createbox yang dibuat dalam pelabelan.

bs_4_ns_10000

File Home  Share  View [7]
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= iz PC [ ckpt-Bindex 28/06/2023 15,54 INDEX File k8
¥ 30 Objects |7 ckpt-7.dlata-00000-of- 0000 25/06/2023 16:00 DATA-00000-OF-0.., 20,204 KB
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Gambar 3. File checkpoint hasil pelatihan
File checkpoint ini adalah hasil dari proses pelatihan yang disimpan setiap 1000 langkah
pelatihan dilakukan yang berarti checkpoint 1 adalah 1000 langkah pertama pelatihan dst.
Nantinya digunakan untuk proses deteksi objek dengan model training yang disimpan ke

checkpoint tersebut.
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II1. HASIL DAN PEMBAHASAN
Dengan skenario training dilakukan uji coba dengan 9 data gambar yang mendeteksi objek

dengan 3 kelas yaitu bola, robot dan gawang.

A. Pengujian Menggunakan Parameter Epoch
Epoch adalah satu siklus dataset yang dilatih yang akan dihitung error dan diperbarui

bobot pelatihan berdasarkan hasil pelatihan. Pada pengujian pertama diuji dengan

menggunakan tiga nilai epoch yaitu 10,50 dan 100.
Tabel 2 Pengujian dengan epoch 10

Pengujian
Objek
Masukan Deteksi mAP
Bola 10 8 25%
Robot 10 9 30%
Gawang 10 5 30%

Dari pengujian dengan epoch 10 seperti pada tabel 2 mendapatkan akurasi deteksi 30%

disini bahwa dengan epoch 10 masih memiliki rata rata akurasi yang merata pada tiga objek.
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Gambar 4 Contoh Hasil deteksi dengan epoch 10, deteksi robot (1), deteksi bola (2), deteksi
gawang (3)

Gambar 4 Sampel hasil pendeteksian penyimpanan model latih dengan epoch 50 dan

objek deteksi 3 kelas yaitu bola,robot dan gawang.
Tabel 3 Pengujian dengan epoch 50

Pengujian
Objek
Masukan Deteksi mAP
Bola 10 1 10%
Robot 10 8 29%
Gawang 10 8 50%
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Pengujian dengan epoch 50 dengan 10000 langkah training model mendapatkan hasil
akurasi yang tinggi dalam pendeteksian gawang dengan rata-rata nilai akurasi 50% namun

tidak untuk dua objek lainnya

2) )
Gambar 5 Hasil deteksi dengan epoch 50

Gambar 5 Sampel hasil pendeteksian penyimpanan model latih dengan epoch 50 dan

objek deteksi 3 kelas yaitu bola,robot dan gawang
Tabel 4 Pengujian dengan epoch 100

Pengujian
Objek
Masukan Deteksi mAP
Bola 10 5 15%
Robot 10 8 40%
Gawang 10 10 20%

Pengujian terakhir epoch menggunakan epoch 100 yang mendapat nilai rata-rata akurasi

tinggi pada deteksi robot yaitu 40% tetapi tidak untuk kedua objek deteksi lainnya.

(1 2) 3)
Gambar 6 Hasil deteksi dari epoch 100

Gambar 6 Sampel hasil pendeteksian penyimpanan model latih dengan epoch 50 dan
objek deteksi 3 kelas yaitu bola,robot dan gawang

B. Analisa Hasil
Dari hasil pengujian yang dilakukan dalam penelitian ini maka didapatkan dengan

menggunakan epoch 10 mendapatkan nilai akurasi terbaik dari 3 pengujian untuk 3 objek,

objek terdeteksi mendapatkan nilai akurasi 73% dengan 3 kelas yang digunakan .
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IV. KESIMPULAN
Dari hasil penelitian didapatkan kesimpulan bahwa metode CNN dengan model ssd
mobilenet v2 dapat diimplementasikan kedalam sistem pendeteksian pada robot sepakbola
beroda dengan tiga objek, dengan bebrapa pengujian menggunakan skenario epochdapat
disimpulkan bahwa dengan nilai epoch 10 dan batchsize 4 mendapat rata-rata akurasi yang
dapat dikatakan pendeteksian berhasil dengan akurasi yang baik untuk ketiga objek 80%.
Saran dalam penelitian selanjutnya dapat melakukan penambahan dataset dan pelatihan

dengan step lebih banyak dan mencoba skenario lain dengan konfigurasi epoch dan batch size.
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