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ALGORITMA PENDETEKSIAN OBJEK PADA ROBOT 

SEPAKBOLA BERODA 

 (Mark Adrian Rusli) 

ABSTRAK 

 

Proyek pengembangan robot sepak bola beroda otonom ini menyoroti peran 

krusial sistem penglihatan untuk deteksi objek real-time dalam Kontes Robot 

Sepak Bola Indonesia Beroda (KRSBI Beroda). Penelitian ini berfokus pada 

pemilihan dan analisis algoritma deteksi objek berbasis Convolutional Neural 

Networks (CNN) yang optimal. Perbandingan awal antara algoritma YOLO 

dan RT-DETR menunjukkan keunggulan performa YOLO yang signifikan 

dalam metrik F1-score, mean Average Precision (mAP), stabilitas kurva 

Precision-Recall (PR), dan rata-rata tingkat kepercayaan. Selanjutnya, 

evaluasi mendalam antara YOLOv8 dan YOLO11 dilakukan, 

mengungkapkan bahwa meskipun keduanya memiliki F1-score puncak yang 

serupa, YOLO11 secara konsisten menunjukkan peningkatan marginal pada 

mAP dan Average Precision per kelas. Meskipun terdapat sedikit variasi pada 

rata-rata tingkat kepercayaan antar kelas, performa keseluruhan YOLO11 

yang unggul dalam akurasi dan stabilitas deteksi menjadikannya pilihan ideal. 

Hasil penelitian ini menegaskan bahwa YOLO11 adalah algoritma deteksi 

objek yang paling cocok dan efektif untuk sistem robot sepak bola otonom, 

memastikan kemampuan identifikasi objek yang presisi dalam lingkungan 

pertandingan yang dinamis. 

 

Kata kunci: algoritma, deteksi objek, robot sepakbola 
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OBJECT DETECTION ALGORITHM FOR WHEELED 

SOCCER ROBOT 

(Mark Adrian Rusli) 

 

ABSTRACT (English) 

 

This autonomous wheeled soccer robot development project highlights the 

crucial role of vision systems for real-time object detection in the Indonesian 

Wheeled Soccer Robot Contest (KRSBI Beroda). This research focuses on 

selecting and analyzing optimal Convolutional Neural Networks (CNN)-

based object detection algorithms. Initial comparison between YOLO and 

RT-DETR algorithms revealed YOLO's significant performance superiority 

in F1-score, mean Average Precision (mAP), Precision-Recall (PR) curve 

stability, and average confidence levels. Subsequently, an in-depth evaluation 

between YOLOv8 and YOLOv11 was conducted, demonstrating that while 

both achieved similar peak F1-scores, YOLO11 consistently showed 

marginal improvements in mAP and per-class Average Precision. Despite 

slight variations in average confidence levels across classes, YOLO11's 

overall superior performance in detection accuracy and stability makes it the 

ideal choice. The findings affirm that YOLO11 is the most suitable and 

effective object detection algorithm for autonomous soccer robot systems, 

ensuring precise object identification capabilities in dynamic match 

environments. 

 

 

Keywords: algorithm, object detection, wheeled soccer robot 
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