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ABSTRAK 

 

Robot kiper menjaga gawang dari bola yang dimainkan oleh robot 

tim lawan untuk mencegah gol. Robot kiper menggunakan sensor yang 

kompleks untuk melakukan pergerakannya, yang memungkinkannya 

menyelesaikan misi sesuai dengan peraturan pertandingan. Kamera 

digunakan sebagai sensor untuk robot. Pengolahan gambar digunakan 

untuk pendeteksian objek bola pada robot kiper. Keterlambatan 

pendeteksian objek membuat respon robot yang terlambat.  Pada 

perancangan ini dibuat mekanisme pendeteksian multivision pada robot 

kiper. Robot dapat mereduksi keterlambatan pendeteksian bola dengan 

menerapkan pedeteksian arah gerak bola menggunakan metode 

trigonometri, ini berdasarkan pada sifat gerak bola yang linear ketika 

bergulir. Dalam perhitungan digunakan koordinat bola terkini dan 

koordinat bola terakhir pada frame. Dimana dari penerapan metode 

tersebut didapat letak koordinat bola selanjutnya, dan arah gerak bola. 

Pada perancangan ini dibuat juga mekanisme penggerak robot kiper, 

dimana sistem kinematik 3 omniwheel diterapkan pada robot. Arduino 

mega sebagai kontroller robot menerima output dari pendeteksian arah 

gerak bola, dimana nantinya digunakan sebagai input pergerakan. Dari 

hasil pengujian menunjukkan respon robot terhadap bola yang digulirkan 

kearah gawang sudah baik. Robot dapat bergerak menghalau bola yang 

digulirkan sesuai skema yang dirancang dengan presentase keberhasilan 

78%.  

Kata kunci : Robot kiper, Pengolahan gambar, Trigonometry, kinematika. 
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ABSTRACT 

 

The goalkeeper robot guards the goal from the ball played by the 

opposing team's robot to prevent goals. The goalkeeper robot uses 

complex sensors to perform its movements, which allows it to complete 

missions according to the rules of the match. The camera is used as a 

sensor for the robot. Image processing is used to detect ball objects on the 

goalkeeper robot. The delay in object detection makes the robot's 

response late. In this design, a multivision detection mechanism is made 

on the goalkeeper robot. The robot can reduce the delay in ball detection 

by applying the detection of the direction of the ball using the 

trigonometry method, this is based on the linear nature of the ball's 

motion when rolling. The calculation uses the current ball coordinates 

and the last ball coordinates on the frame. Where from the application of 

this method, the location of the next ball coordinates and the direction of 

the ball are obtained. In this design, a goalkeeper robot drive mechanism 

is also made, where the 3 omniwheel kinematic system is applied to the 

robot. Arduino mega as a robot controller receives output from the 

detection of the direction of the ball, which will later be used as movement 

input. The test results show that the robot's response to the ball being 

rolled towards the goal is good. The robot can move to block the ball that 

is rolled according to the designed scheme with a success rate of 78%. 

Keywords: robot goalkeeper, image processing, trigonometry, kinematics 
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