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PENGEMBANGAN SISTEM VISUAL SERVOING PADA 

ROBOT SEPAK BOLA BERODA OTONOM 

 Valentino Fernando 

 

ABSTRAK 

 

Proyek Merdeka Belajar Kampus Merdeka (MBKM) ini berfokus pada 

pengembangan sistem robot sepak bola otonom (KRSBI Beroda), sebagai 

bentuk implementasi langsung dari bidang keahlian penulis dalam robotika 

dan sistem penglihatan komputer. Proyek ini dipilih karena memberikan 

ruang eksplorasi dalam teknologi visual servoing, yang memungkinkan robot 

mengendalikan arah pandangnya berdasarkan data visual dari kamera. Fokus 

utama laporan ini mencakup perancangan sistem kamera yang digerakkan 

oleh motor servo, proses kalibrasi kamera untuk memperoleh parameter optik 

yang akurat, serta pengembangan algoritma estimasi jarak berbasis citra. 

Sistem juga dilengkapi sensor encoder roda untuk mendukung navigasi. 

Kendala teknis yang dihadapi selama pelaksanaan proyek meliputi kesulitan 

dalam mencapai presisi kalibrasi kamera, akurasi estimasi jarak objek, dan 

sinkronisasi antara gerakan servo dan sistem pengambilan citra. Solusi 

dilakukan melalui pengujian berulang, kalibrasi teliti, serta penyesuaian 

mekanis pada modul kamera. Hasilnya, sistem mampu menyesuaikan 

orientasi kamera, mendeteksi objek, dan mengestimasi jarak secara efektif. 

Proyek ini memberikan pengalaman berharga dalam integrasi sistem 

perangkat keras dan lunak, serta memperkuat keterampilan teknis penulis 

dalam menerapkan teori robotika dan visi komputer ke dalam sistem yang 

nyata dan fungsional. 

 

Kata kunci: Visual Servoing, Kamera Servo, Kalibrasi Kamera, Estimasi 

Jarak 
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DEVELOPMENT OF VISUAL SERVOING SYSTEM ON 

AUTONOMOUS WHEELED SOCCER ROBOT 

Valentino Fernando 

 

ABSTRACT (English) 

 

The Merdeka Belajar Kampus Merdeka (MBKM) project focuses on 

developing an autonomous soccer robot system (KRSBI Beroda), as a form 

of direct implementation of the author's expertise in robotics and computer 

vision systems. This project was chosen because it provides room for 

exploration in visual servoing technology, which allows the robot to control 

its direction of view based on visual data from the camera. The main focus of 

this report includes designing a camera system driven by a servo motor, 

calibrating the camera to obtain accurate optical parameters, and developing 

an image-based distance estimation algorithm. The system is also equipped 

with a wheel encoder sensor to support navigation. Technical obstacles 

encountered during the project implementation included difficulties in 

achieving camera calibration precision, object distance estimation accuracy, 

and synchronization between servo motion and image capture system. 

Solutions were made through repeated testing, careful calibration, and 

mechanical adjustments to the camera module. As a result, the system was 

able to adjust the camera orientation, detect objects, and estimate distances 

effectively. This project provided valuable experience in hardware and 

software system integration, and strengthened the author's technical skills in 

applying robotics and computer vision theories into a real and functional 

system. 

 

Keywords: Visual Servoing, Servo Camera, Camera Calibration, Distance 

Estimation 
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