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ABSTRAK
IMPLEMENTASI PENGENALAN OBJEK DAN WAJAH PADA SERVICE
ROBOT BERBASIS CONVOLUTIONAL NEURAL NETWORK

(Ahmad Septyanto, 03041382025099, 2024, 88 halaman)

Abstrak—Service robot merupakan sebuah humanoid robot yang dapat
melaksanakan tugasnya diberbagai aspek kehidupan seperti pada sektor industri,
pendidikan, wisata, serta sosial. Dalam menjalankan fungsinya, service robot perlu
memiliki kemampuan untuk mendeteksi dan mengenali objek sekitar. Penelitian
sebelumnya menunjukkan metode deteksi objek dan wajah belum
diimplementasikan pada robot secara real-time Penelitian ini bertujuan untuk
deteksi objek dan wajah secara real-time. Selain itu, pada penelitian ini juga
mengembangkan metode estimasi jarak dengan menggunakan informasi dari
monocular distance estimation. Serta melihat performansi dari algoritma YOLOV8
dalam melakukan pendeteksian objek dan VGG19 pendeteksian wajah secara real
time. Dataset yang digunakan terdiri dari 11 kelas objek dan 30 wajah mahasiswa.
Hasil pelatihan model objek Yolov8 mendapatkan tingkat keberhasilan pengenalan
objek sebesar 80,7% dengan loss terendah 0,45121. Sedangkan model wajah
menggunakan VGG19 adalah 80%. dengan loss 0.00665. Hasil dari pengukuran
jarak objek maupun wajah yang dikenali menggunakan metode monocular distance
estimation sudah sangat baik dengan mendapatkan Mean Avarage Error yang
didapatkan 1.525 cm untuk model pengenalan objek dan 0.812 cm untuk model
pengenalan wajah. Penelitian ini menunjukkan bahwa implementasi dan
pengembangan Convolutional Neural Network dengan arsitektur Yolov8 dan model
VGG19 untuk pengenalan objek dan wajah pada service robot telah berhasil
dilakukan dengan baik, seperti terlihat dari tingkat akurasi yang mencapai hasil
yang baik untuk pengenalan objek dan wajah.dan manusia, memungkinkan robot

memberikan respon yang sesuai terhadap input suara yang diterima.

Kata kunci: Service robot, Convolutional Neural Network, YOLOv8, VGG19,

Monocular Distance Estimation
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ABSTRACT

IMPLEMENTATION OF OBJECT AND FACE RECOGNITION ON
SERVICE ROBOT BASED ON CONVOLUTIONAL NEURAL NETWORK

(Ahmad Septyanto, 03041382025099, 2024, 88 pages)

Abstract—Service robot is a humanoid robot that can carry out its duties in various
aspects of life such as in the industrial, educational, tourism, and social sectors. In
carrying out its functions, service robots need to have the ability to detect and
recognize surrounding objects. Previous research shows that object and face
detection methods have not been implemented on robots in real-time This research
aims to detect objects and faces in real-time. In addition, this research also
develops a distance estimation method using information from monocular distance
estimation. And see the performance of the YOLOV8 algorithm in object detection
and VGG19 face detection in real time. The dataset used consists of 11 object
classes and 30 student faces. The results of Yolov8 object model training get an
object recognition success rate of 80.7% with the lowest loss of 0.45121. While the
face model using VGG19 is 80%. with a loss of 0.00665. The results of measuring
the distance of objects and faces recognized using the monocular distance
estimation method are very good by getting the Mean Avarage Error obtained 1.525
cm for the object recognition model and 0.812 cm for the face recognition model.
This research shows that the implementation and development of Convolutional
Neural Network with Yolov8 architecture and VGG19 model for object and face
recognition on service robot has been successfully done well, as seen from the

accuracy level that achieves good results for object and face recognition.

Keywords: Service robot, Convolutional Neural Network, YOLOV8, VGG19,

Monocular Distance Estimation
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Teknologi yang semakin cepat di era sekarang ini terutama Peralihan dari
era revolusi industri 4.0 menuju era society 5.0 membawa banyak perubahan
terhadap masyarakat. Society 5.0 era [1], merupakan era sinergi antara teknologi
dan manusia. Pada perkembangannya [2], pengembangan teknologi contohnya
adalah robot yang telah diciptakan oleh manusia mengalami perkembangan mulai
dari bentuk dan fungsi yang sederhana, hingga robot dengan kompleksitas yang
tinggi. Bahkan, beberapa robot sudah hampir menyerupai makhluk hidup, seperti
manusia. Robot humanoid , yang merupakan perangkat mekanis dengan struktur
fisik dan gerakan yang menyerupai manusia dapat menjalankan berbagai tugas, dan

melakukan beragam gerakan sesuai perintah [3].

Salah satu jenis robot humanoid yang diperkirakan akan menjadi hal yang
umum seiring dengan kemajuan teknologi yaitu service robot [4]. Service robot
merupakan sebuah humanoid robot yang dapat melaksanakan tugasnya seperti
halnya pelayan dalam membantu dan memenuhi permintaan konsumen, sehingga
memungkinkan untuk menggantikan manusia dalam menyediakan pelayanan di
berbagai aspek kehidupan seperti pada sektor industri, pendidikan, wisata, serta
sosial [5][6].

Dalam menjalankan fungsinya, service robot perlu memiliki kemampuan untuk
mendeteksi dan mengenali objek sekitar. Beberapa penelitian terdahulu yang telah
dilakukan untuk mendeteksi wajah dan objek disekitar Humanoid Robot. Penelitian
A. Cofield,dkk. [7] membahas pendekatan persepsi menggunakan Depth Images
dari kamera RGB-D untuk mengidentifikasi dan memisahkan objek yang ada di
meja.Hasil menunjukkan objek sulit untuk dideteksi apabila objek terlalu dekat satu
sama lain. Kemudian, Penelitian F.Aida [8] melakukan pengenalan objek untuk
deteksi dan klasfikasi alat bedah menggunakan metode K-Nearest Neighbor (KNN)
dengan cara menemukan jarak terdekat antara objek dan dataset. Hasil uji metode
KNN menunjukkan efektivitas metode dalam mendeteksi dan mengklasifikasikan

instrumen bedah. Namun, pada metode ini rasio data pelatihan dan data uji sebesar



1:1, yang mungkin menjadi keterbatasan untuk objek yang lebih kompleks.
Penelitian Lia Farokhah [9] melakukan perbandingan tiga metode deteksi wajah
yaitu OpenCV Haar Cascade, OpenCV Single Shot Multibox Detector (SSD), dan
Dlib CNN untuk mencari metode terbaik. Hasil menunjukkan SSD & Dlib CNN
memiliki performa sebesar 80% dalam lima kondisi uji. Kemudian penelitian P.
Architha Shastry [10] klasifikasi pengenalan tanaman obat dengan membandingkan
performa dari tiga model yaitu Support Vector Machine (SVM), Transfer Learning
VGG16, dan Yolo. Didapatkan akurasi SVM mencapai 83%, VGG 16 sebesar 97%
dan Yolo 84%. Dari Penelitian H. Aung,dkk [11] menggabungkan algoritma YOLO
dan VGG16 untuk pendeteksian wajah. Hasil penelitian didapatkan meningkatnya

kecepatan deteksi dan akurasi deteksi sebesar 95% menggunakan data test.

Dalam penelitian R. Girshick,dkk [12] menggunakan arsitektur YOLOvV3
yang telah dimodifikasi untuk Humanoid Robot berkomputasi rendah seperti NAO
secara real-time. Digunakan beberapa metode sebagai perbandingan untuk
mendeteksi objek secara akurat. Faster R-CNN, Region-based Fully Neural
Network (R-FCN), dan Region-based Neural Network (R-CNN) menunjukkan hasil
yang sangat baik pada tingkat piksel atau sub-piksel berkat dari multiple training
layers, namun lama waktu interferensi jaringan tersebut terlalu besar untuk
memproses video secara real-time dari kamera robot. Penelitian R. Gavrilescu,dkk
[13] ditujukan untuk mendeteksi indikator Stop Sign dan lampu lalu lintas
menggunakan algoritma Faster R-CNN yang diambil melalui kamera video yang
dipasang di dashboard mobil. Hasil menunjukkan akurasi kurang baik pada malam

hari dibandingkan siang hari karena kamera yang digunakan.

Penelitian G. Chandan,dkk [14] menyimpulkan bahwa Faster-RCNN and
SSD akurasi lebih baik dibandingkan YOLO namun Yolo lebih baik dalam deteksi
secara cepat. Dalam penelitian ini menggabungkan SSD dan Mobilenet.
MobileNET [15] yang memungkinkan deteksi objek secara realtime, cepat dan
ringkas untuk berbagai perangkat yang dibatasi GPU seperti ponsel. untuk
melakukan pendeteksian objek secara efisien tanpa mengurangi performa.
Kemudian penelitian S. Chatterjee, [16] mendeteksi dan mengenali objek berbasis

modifikasi Yolov3 secara realtime dengan komputasi yang rendah. hasil dari



penelitian menunjukkan bahwa beberapa objek yang berdekatan mampu dideteksi
secara realtime. Lalu, pada penelitian B. Strbac,dkk [17] dibahas mengenai
Depthinformation sebagai pengukuran estimasi jarak objek menggunakan

algoritma Yolo.

Pada Penelitian T. Ahmad [18] mendeteksi objek menggunakan jaringan
saraf tiruan berbasis YOLOV1. Hasil akurasi didapatkan sebesar 65,6% dan 58,7%.
Hasil dibandingkan dengan jaringan R-CNN dan YOLOv1. Penelitian A. S.
Riyadi,dkk [19] membandingkan metode ResNet, YOLOv3 dan TinyYOLOV3.
Penelitian ini bertujuan untuk mengetahui lebih dalam hasil dari deteksi objek citra
dengan tingkat akurasi yang baik. Hasil menunjukkan bahwa Yolov3 memiliki

akurasi lebih tinggi dibandingkan model ResNet dan model Tiny Yolo.

Berdasarkan penelitian di atas menunjukkan bahwa model atau metode
deteksi objek dan wajah ini belum diimplementasikan secara langsung ke humanoid
robot,kemudian akurasi jarak objek kurang dibahas. Sehingga, pada penelitian ini
akan digunakan metode YOLO dan VGG19 yang merupakan pengembangan dari
CNN.

Berbagai penelitian deteksi terdahulu sudah menggunakan YOLO.
Penelitian Y. Wang,dkk [20] dan D. Iskandar Mulyana,dkk [21] didasarkan pada
jaringan YOLO yang diterapkan pada deteksi wajah, Hasil menunjukkan bahwa
metode wajah berdasarkan YOLO memiliki kecepatan deteksi yang lebih cepat
dalam lingkungan kompleks. Penelitian W. Fang,dkk [22] modifikasi Tiny Yolo V3
ditujukan untuk mengecilkan ukuran model tetapi tetap menjaga akurasi deteksi dan
real time. Penelitian A. A. Hakim, E,dkk [23] dilakukan untuk mendeteksi
pengguna masker menggunakan metode YOLOv4-tiny karena memiliki nilai
komputasi yang relatif kecil dan lebih cepat. Hasil didapatkan bahwa nilai
confidence rata” sebesar 99,94% dengan sudut deteksi terbaik di 45 derajat 90
derajat. Pada Penelitian C.-Y. Wang,dkk [24] Mengusulkan metode bag-of-freebies
yang dapat dilatih untuk meningkatkan meningkatkan akurasi deteksi objek

menggunakan Yolov7.



1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang yang telah disampaikan, Humanoid Robot
membutuhkan informasi mendeteksi objek yang berada disekitarnya. permasalahan
yang dihadapi dalam deteksi objek dan wajah metode metode tersebut belum
diimplementasikan pada robot secara real-time. Selain itu, akurasi dalam
mengestimasi jarak objek juga kurang baik, monocular distance estimation
diharapkan dapat meningkatkan akurasi deteksi jarak objek. Karena itu, perlunya
implementasi terhadap metode tersebut ke robot untuk melihat efektifitas robot
mendeteksi objek secara realtime.
1.3 Tujuan Penelitian

Penelitian ini ditujukan untuk pendeteksian objek dan wajah secara real-
time yang dimplementasikan pada service robot. Selain itu, pada penelitian ini juga
mengembangkan metode estimasi jarak dengan menggunakan informasi dari
monocular distance estimation. Serta melihat performansi dari algoritma YOLO
dalam melakukan pendeteksian objek dan VGG19 pendeteksian wajah secara real
time.
1.4 Batasan Masalah

Pada penelitian ini ditetapkan batasan masalah agar lebih terfokus pada
tujuan penelitian, adalah sebagai berikut:

1. Pelaksanaan algoritma keseluruhan service robot dilakukan di
Laboratorium Kendali dan Robotika yang bertepatan di Kampus Indralaya,
Universitas Sriwijaya.

2. Kondisi dalam ruangan Laboratorium Kendali dan Robotika ditetapkan
dalam keadaan statis (tidak berubah).

3. Ditetapkan beberapa benda yang akan dideteksi oleh service robot meliputi
meja, kursi, botol, Hp, Solder, Modul, pintu, tangan, orang, komputer, dan
cangkir

4. Dilakukan perhitungan jarak dari setiap objek yang akan dideteksi

5. Objek yang dideteksi berupa benda yang berada di Laboratorium Kendali
dan Robotika.



6. Wajah yang dideteksi berupa Mahasiswa Teknik Elektro Konsentrasi TKR
Tahun 2020, 2021 dan 2022 yang total keseluruhan akan berjumlah 30

wajah.

1.5 Keaslian Penelitian

Penelitian ini merupakan lanjutan dari studi-studi sebelumnya dengan fokus
pada pendeteksian objek dan wajah. Beberapa studi sebelumnya yang telah
dilakukan dengan topik yang sama. Penelitian F. Aida [8] melakukan pengenalan
objek digunakan untuk deteksi dan klasfikasi alat bedah menggunakan metode K-
Nearest Neighbor (KNN) dengan cara menemukan jarak terdekat antara objek dan
dataset. Pada pra-pemrosesan gambar digunakan library opencv untuk
memudahkan dalam pengolahan citra, selanjutnya Region of Interesst (ROI)
digunakan untuk membatasi area objek yang akan diproses Tujuannya adalah untuk
mengekstrak informasi penting. Hasil uji metode KNN menunjukkan efektivitas
metode dalam mendeteksi dan mengklasifikasikan instrumen bedah. Namun, pada

metode ini rasio data pelatihan dan data uji sebesar 1:1.

Penelitian Farokhah [9] melakukan perbandingan Metode Deteksi Wajah
menggunakan OpenCV Single Shot Multibox Detector (SSD), DLib CNN, dan
Haar Cascade untuk mencari metode terbaik. Hasil menunjukkan SSD & Dlib CNN
memiliki performa sebesar 80% dalam lima kondisi uji sedangkan Haar Cascade
dari data lima uji performa yang didapatkan sebesar 20%, Namun pada penelitian
ini tiga metode tidak diuji secara real-time lalu wajah sulit untuk dideteksi saat
terlalu banyak wajah dalam satu gambar dan saat pencahayaan yang blur dengan
wajah tampak sebagian.

Penelitian P. Architha Shastry,dkk [10] klasifikasi untuk tanaman obat
membandingkan tiga model yang berbeda, yaitu You Only Look Once (YOLO),
Transfer Learning dengan model VGG16, dan Support Vector Machines (SVM).
Dataset terdiri dari lebih dari 7000 daun, dengan setiap kelas memiliki 1000 daun.
Teknik augmentasi data digunakan untuk meningkatkan ukuran dataset. Performa
dari masing-masing didapatkan SVM mencapai akurasi 83%, transfer learning

mencapai akurasi 98%, dan YOLO mencapai akurasi 84%.



Penelitian H. Aung,dkk [11] menggabungkan algoritma YOLO dan VGG16
untuk pendeteksian wajah. Jaringan konvolusional VGG16 digunakan untuk
mengekstraksi fitur gambar yang akan dilatih. Hasil Ekstraksi akan digabungkan
dengan algoritma pendeteksian objek YOLO. Hasil penelitian didapatkan
meningkatnya kecepatan deteksi dan akurasi deteksi sebesar 95% menggunakan
data test. Namun, pada penelitian ini hanya dilakukan pengujian model tidak

dimplementasikan langsung ke robot.

Dalam penelitian S. Chatterjee [16] menggunakan arsitektur YOLOvV3 yang
telah dimodifikasiuntuk Humanoid Robot berkomputasi rendah seperti NAO untuk
mendeteksi, mengenali, dan melokalisasi objek dalam bidang pandangnya secara
real-time. YOLOv3 dipilih dengan tujuan untuk memilih algoritma yang
memberikan waktu inferensi yang rendah, dan akurasi yang tinggi untuk deteksi
dan pelokalan objek secara real-time. digunakan beberapa metode sebagai
perbandingan untuk mendeteksi objek secara akurat. Faster R-CNN, Region-based
Fully Neural Network (RFCN), dan Region-based Neural Network (R-CNN)
menunjukkan hasil yang sangat baik pada tingkat piksel atau sub-piksel berkat dari
multiple training layers, namun lama waktu interferensi jaringan tersebut terlalu

besar untuk memproses video secara real-time dari kamera robot.

Pada Penelitian T. Ahmad [18] mendeteksi objek menggunakan jaringan
saraf tiruam berbasis YOLOv1 yang telah dimodifikasi meliputi lossfunction dan
menambahkan spatial pyramid pooling layer. Hasil penelitian menunjukkan
keefektifan dari YOLOv1 yang telah dimodifikasi, dengan deteksi hasil deteksi
masing-masing sebesar 65,6% dan 58,7%. Hasil ini telah dibandingkan dengan
jaringan R-CNN dan YOLOv1, yang menunjukkan keefektifan metode ini.
Kemudian [19], membandingkan metode ResNet, YOLOv3 dan TinyYOLOv3. Uji
coba dalam penelitian ini bertujuan untuk mengetahui lebih dalam hasil dari deteksi
objek citra dengan tingkat akurasi yang baik. Hasil menunjukkan bahwa Yolov3
memiliki akurasi lebih tinggi dibandingkan model ResNet dan model Yolo Tiny.
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