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ABSTRAK 

Dalam era perkembangan teknologi yang pesat, peran robot semakin 

populer serta dapat berdampak signifikan pada kehidupan manusia. Peningkatan 

kecerdasan dan kemandirian robot telah menjadi fokus utama dalam pengembangan 

teknologi robotika. Robot tidak hanya berkembang di dunia akademis atau industri 

saja, tetapi beberapa bidang telah mengaplikasikan kemajuan teknologi robot.  

Penelitian ini bertujuan untuk mengimplementasikan YOLOv8-DeepSORT 

dan Arduino pada robot penghindar rintangan. You Only Look Once(YOLO) adalah 

algoritma dengan Convolutional Neural Network untuk melakukan deteksi objek 

yang kemudian dihubungkan dengan Deep Association Metric Simple Online and 

Realtime Tracking (DeepSORT). Implementasi YOLOv8-DeepSORT bertujuan 

untuk pengujian kemampuan navigasi robot dalam mendeteksi rintangan seperti 

kursi, manusia, dan tong sampah yang ada di depan robot.  

Robot cerdas ini dirancang dengan hemat biaya yang dikonfigurasikan 

dengan arduino serta pelindung motor dan laptop yang menjalankan sistem operasi. 

Dari hasil penelitian ini didapat pada pelatihan YOLOv8 menggunakan epochs 100 

yang menghasilkan precision 0,97, recall 0.95, dan mAP50 0.99. Sistem didesain 

menggunakan bahasa pemrograman Python.  

Kata kunci: YOLOv8, DeepSORT, Arduino, Mikrokontroler, Kecerdasan Buatan 
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