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  ABSTRAK 

NUR ADNAN FAKHRI. Robot Penggiring Bola Berdasarkan Warna Berbasis 

Komputer Vision.(dibimbing oleh A. Irmayani Pawelloi dan Alauddin Y). 

Bidang robotika merupakan salah satu bidang yang perkembangannya sangat pesat. Ada 

beberapa jenis robot, salah satunya adalah robot sepak bola beroda. Robot sepak bola 

beroda merupakan jenis robot yang diperlombakan pada berbagai kontes. Tujuan dari 

penelitian adalah untuk mengetahui rancangan sistem mekanik robot penggiring bola 

berdasarkan warna berbasis komputer vision dengan metode filter warna. Metode 

penelitian ekperimental yakni perancangan sistem dan pembuatan alat sebagai penelitian 

dengan mengacu pada referensi yang telah ada. Data diperoleh dengan menguji tracking 

untuk mengetahui kemampuan robot dalam pendeteksian dan penjemputan bola berwarna 

orange. Komponen yang digunakan yaitu Raspberry PI3, Kamera Raspberry, Stepdown 

LM2596, PCA9685, Motor Driver L298N dan Motor DC. Penggunaan sistem komputer 

vision bertujuan menampilkan dan melacak objek bola sedangkan penggunaan metode 

filter warna untuk mendeteksi warna bola. Ada tiga pembagian posisi kamera yang dapat 

dilihat dimonitor ketika mendeteksi yakni sisi kiri dengan sudut maksimal pendeteksian 

60°, sisi kanan dengan sudut 120° dan untuk sisi tengah mendeteksi sudut maksimal 30° 

ketika robot berhenti. 

 

 

kata kunci : Komputer Vision, Raspberry pi 3, filter warna, pendeteksian bola
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ABSTRACT 

NUR ADNAN FAKHRI. Computer Vision Based Color-Based Ball Dribbling Robot 

(Supervised by A. Irmayani Pawelloi and Alauddin Y). 

The field of robotics is one of the fields that is developing very much. There are several 

types of robots, one of which is a wheeled soccer robot. Wheeled soccer robots are a type 

of robot that is competed in various contests. The aim of the research is to determine the 

design of a mechanical system for a ball dribbling robot based on color based on 

computer vision using the color filter method. The experimental research method is 

system design and tool creation as research by referring to existing references. Data was 

obtained by testing tracking to determine the robot's ability to detect and pick up orange 

balls. The components used are Raspberry PI3, Raspberry Camera, Stepdown LM2596, 

PCA9685, Motor Driver L298N and Motor. The aim of using a computer vision system is 

to display and track ball objects, while the color filter method is used to detect the color 

of the ball. There are three divisions of camera positions that can be seen and monitored 

when detecting, namely the left side with a maximum detection angle of 60°, the right 

side with an angle of 120° and the middle side detects a maximum angle of 30° when the 

robot stops. 

Keywords: Computer Vision, Raspberry pi 3, color filter, ball detection
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