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ABSTRAK

KRSBI (Kontes Robot Sepak Bola Beroda) merupakan salah satu divisi dalam KRI
(Kontes Robot Indonesia) yang menggunakan robot mobile beroda dengan tujuan melakukan
permainan sepak bola. Passing adalah salah satu strategi penting bagi robot untuk mendominasi
bola selama pertandingan, dan dibutuhkan posisi dan deteksi yang akurat. Robot sepak bola
menggunakan mapping odometry untuk menentukan posisi robot dalam vektor Kartesian (X, y),
dan vision detection digunakan untuk mendeteksi objek. Penelitian ini bertujuan untuk
menyinkronkan nilai yang diperoleh dari vision detection dan mapping odometry untuk
melakukan strategi passing. Pengujian metode mapping odometri, menunjukkan bahwa nilai
error tertinggi adalah 7° untuk sudut dan 28,87 cm untuk jarak. error ini dipengaruhi oleh faktor
seperti slip antara omniwheel dan lapangan serta penurunan akurasi sensor gyroscope seiring
waktu. Kalibrasi hardware kamera diperlukan untuk menyesuaikan level sensitivitas, koordinat
dan sudut kamera. Pengujian akurasi passing tanpa obstacle didapatkan nilai 73,3%, sedangkan
dengan obstacle, menurun menjadi 66,6% dikarenakan jarak manuver robot lebih panjang saat
menghindari obstacle. Durasi passing menentukan tingkat kepresisisan sudut odometry terhadap
vision detection saat melakukan sinkronisasi sudut. Presisi dalam menangani bola adalah 14,8

cm tanpa obstacle dan 15,8 cm dengan obstacle.
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ABSTRACT

The Wheel-Robot Soccer Contest (KRSBI) is one of the divisions in the Indonesian Robot
Contest (KRI) that utilizes wheeled mobile robots with the aim of playing soccer. Passing is one
of the crucial strategies for robots to dominate the ball during the game, and it requires accurate
positioning and detection. Soccer robots use odometry mapping to determine the robot's position
in Cartesian vectors (X, y), and vision detection is used to detect objects. This research aims to
synchronize the values obtained from vision detection and odometry mapping for passing
strategies. Testing the odometry mapping method showed that the highest error value is 7° for
angles and 28.87 cm for distance. This error is influenced by factors such as slip between the
omniwheels and the field, as well as a decrease in gyroscope sensor accuracy over time.
Calibration of the camera hardware is required to adjust the sensitivity level, coordinates, and
camera angles. Accuracy testing for passing without obstacles yielded a value of 73.3%, while
with obstacles, it decreased to 66.6% due to the longer robot maneuver distance when avoiding
obstacles. The duration of passing determines the level of accuracy of the odometry angle
compared to vision detection when synchronizing angles. Precision in handling the ball is 14.8

cm without obstacles and 15.8 cm with obstacles.
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