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Tracking Ball Using Yolo V8 Method on Wheeled Soccer Robot with 

Omnidirectional Camera. 

Refli Rezka Julianda 

2000022045 

ABSTRACT 

Object detection is very we often find in everyday life that facilitates every activities 

in the object recognition process, for example in the military field, intelligent 

transportation, face detection, robotics, and others. Detection target detection is 

one of the hotspots of research in the field of computer vision. The location and 

category of the target can be determined by using target detection. Currently, target 

detection has been applied in many fields, one of which includes image 

segmentation. 

You only look once (YOLO) is an algorithm that can perform object detection in 

realtime, YOLO itself always gets development and improvement from previous 

versions. YOLO V8 is a type of YOLO from the latest version after YOLO V7 where 

YOLO V8 can utilize object detection significantly with high FPS quality and also 

has the advantage of only a small dataset to learn to recognize an object. YOLO V8 

is a new implementation of Deep Learning that connects the input (original image) 

with the output. This type of YOLO V8 algorithm uses A deep dive architecture, 

assisted by CNN and a new backbone which uses convolutional layers for pixels 

which when described will be shaped like a pyramid. YOLOV8 is a stable object 

detection processing method with 80% higher than the previous version of YOLO, 

which makes YOLOV8 a type of YOLO that is better at processing object data faster 

and more efficiently in Real-Time. 

The camera with omnidirectional system is able to detect spherical objects and 

other objects using the YOLOV8 model used. In performance testing with 320×320 

and 416×416 frames, YOLOV8 has a higher mAP value with a value of 86.7% 

compared to previous versions of YOLO. In the detection test, YOLOV8 has a better 

average object detection than the previous version of YOLO which is indicated by 

the number of objects detected more stable. 

Keywords: Object Detection, Deep Learning, You Only Look Once, You Only Look 

Once V8, Omnidirectional Camera 
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Tracking Bola Dengan Menggunakan Metode Yolo V8 Pada Robot Sepak 

Bola Beroda Dengan Kamera Omnidirectional. 

Refli Rezka Julianda 

2000022045 

ABSTRAK 

Pendeteksian objek sudah sangat sering kita temukan dalam kehidupan 

sehari-hari yang mempermudah setiap kegiatan dalam proses pengenalan objek, 

misalnya terdapat pada bidang militer, transportasi cerdas, deteksi wajah, bidang 

robotika, dan lainnya. Deteksi target adalah salah satu hotspot penelitian di bidang 

visi komputer. Lokasi dan kategori target dapat ditentukan dengan menggunakan 

deteksi target. Saat ini, deteksi target telah diterapkan di banyak bidang salah 

satunya termasuk segmentasi citra. 

You only look once (YOLO) adalah algoritma yang dapat melakukan 

pendeteksian objek secara realtime, YOLO sendiri selalu mendapatkan 

perkembangan dan peningkatan dari versi-versi sebelumnya. YOLO V8 adalah 

jenis YOLO dari versi terbaru setelah YOLO V7 dimana YOLO V8 ini dapat 

memanfaatkan pendeteksian objek secara signifikan dengan kualitas FPS yang 

tinggi dan juga memiliki kelebihan dengan hanya sedikit dataset untuk belajar 

mengenali sebuah objek. YOLO V8 adalah implementasi baru dari Deep Learning 

yang menghubungkan input (citra asli) dengan output. Jenis algoritma YOLO V8 

ini menggunakan arsitektur A deep dive, dibantu dengan CNN dan backbone yang 

baru dimana menggunakan convolusional layer untuk pixelnya yang bila 

digambarkan akan berbentuk seperti sebuah piramida. YOLOV8 adalah metode 

processing deteksi objek yang stabil dengan 80% lebih tinggi daripada YOLO versi 

sebelumnya, yang membuat YOLOV8 menjadikanya jenis YOLO yang lebih 

pandai dalam memproses data objek lebih cepat dan efisien secara Real-Time. 

 Kamera dengan sistem omnidirectional mampu mendeteksi objek bola 

dan objek lainnya menggunakan model YOLOV8 yang digunakan. Pada pengujian 

performa dengan frame 320×320 dan 416×416, YOLOV8 mempunyai nilai mAP 

lebih tinggi dengan nilai sebesar 86,7% dibandingkan dengan YOLO versi yang 

sebelum – sebelumnya. Pada pengujian deteksi, YOLOV8 memiliki rata-rata 

deteksi objek yang lebih baik dibandingkan YOLO versi sebelum-sebelumnya yang 

ditunjukkan dengan banyaknya objek yang terdeteksi lebih stabil. 

Kata kunci: Deteksi Objek, Deep Learning, You Only Look Once, You Only Look 

Once V8, Kamera Omnidirectional 

  


