
 

 

5 

i 

 

Institut Teknologi Nasional Malang 
 

 

 

SKRIPSI – TEKNIK ELEKTRONIKA 

KENDALI DAN INSTRUMENTASI 

 

DETEKSI PERMUKAAN JALAN MENGGUNAKAN 

YOLO V8 UNTUK MENDUKUNG 

MOBILE ROBOT OTONOM 

 

 

 

 
Muhammad Akbar Ainur Rofiq  

NIM 2212047 

 

 

 

 

Dosen Pembimbing 

Dr. Eng. I Komang Somawirata, S.T., M.T.  

Sotyohadi, ST., M.T. 

 

 

 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO S-1 

Fakultas Teknologi Industri 

Institut Teknologi Nasional Malang 

Juli 2026 



 

i 
 

 

 

Institut Teknologi Nasional Malang 

 

 

 
SKRIPSI – TEKNIK ELEKTRONIKA 

KENDALI DAN INSTRUMENTASI 

 

DETEKSI PERMUKAAN JALAN MENGGUNAKAN 

YOLO V8 UNTUK MENDUKUNG 

MOBILE ROBOT OTONOM 

 

 

 

 
Muhammad Akbar Ainur Rofiq  

NIM 2212047 

 

 

 

 

Dosen Pembimbing 

Dr. Eng. I Komang Somawirata, S.T., M.T. 

Sotyohadi, S.T., M.T. 

 

 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO S-1 

Fakultas Teknologi Industri Institut  

Teknologi Nasional Malang 

Juli 2026 



https://v3.camscanner.com/user/download


https://v3.camscanner.com/user/download


 

ii 

ABSTRAK 

 

DETEKSI PERMUKAAN JALAN MENGGUNAKAN  

YOLO V8 UNTUK MENDUKUNG  

MOBILE ROBOT OTONOM 

 
Muhammad Akbar Ainur Rofiq, NIM: 2212047 

Dosen Pembimbing I: Dr. Eng. I Komang Somawirata, S.T., M.T. 

Dosen Pembimbing II: Sotyohadi, ST., MT. 

 

Perkembangan teknologi robotika otonom menuntut adanya sistem 

navigasi yang mampu mengenali kondisi lingkungan secara akurat dan 

real-time. Penelitian ini bertujuan untuk merancang dan 

mengimplementasikan sistem deteksi permukaan jalan menggunakan 

algoritma YOLOv8 untuk mendukung mobile robot otonom. Sistem 

dirancang agar mampu mendeteksi kondisi jalan seperti jalan normal, 

retak, berlubang, dan rusak melalui kamera yang terpasang pada robot. 

Proses penelitian meliputi pengumpulan dataset, pelabelan data, 

pelatihan model YOLOv8, serta implementasi pada perangkat embedded 

seperti Raspberry Pi. Pengujian sistem dilakukan menggunakan 

parameter accuracy, precision, recall, mean Average Precision (mAP), 

dan Frame Per Second (FPS) untuk mengetahui performa deteksi secara 

menyeluruh. Hasil penelitian menunjukkan bahwa metode YOLOv8 

mampu mendeteksi kondisi permukaan jalan dengan akurasi yang baik 

serta mampu berjalan secara real-time pada perangkat embedded. Sistem 

yang dikembangkan diharapkan dapat meningkatkan stabilitas, 

keselamatan, dan efisiensi navigasi pada mobile robot otonom dalam 

berbagai kondisi lingkungan. 

 

Kata kunci: YOLOv8, Deteksi Permukaan Jalan, Mobile Robot Otonom, 

Computer Vision
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ABSTRACT 
 

DETEKSI PERMUKAAN JALAN MENGGUNAKAN 

YOLO V8 UNTUK MENDUKUNG 

MOBILE ROBOT OTONOM 

 
Muhammad Akbar Ainur Rofiq, NIM: 2212047 

Supervisor I: Dr. Eng. I Komang Somawirata, S.T., M.T. 

Supervisor II: Sotyohadi, ST., MT. 

 

The development of autonomous robotics technology requires navigation 

systems capable of recognizing environmental conditions accurately and 

in real-time. This research aims to design and implement a road surface 

detection system using the YOLOv8 algorithm to support autonomous 

mobile robots. The system is designed to detect road conditions such as 

normal roads, cracks, potholes, and damaged surfaces through a camera 

mounted on the robot. The research process includes dataset collection, 

data labeling, YOLOv8 model training, and implementation on 

embedded devices such as Raspberry Pi. System testing is carried out 

using parameters including accuracy, precision, recall, mean Average 

Precision (mAP), and Frame Per Second (FPS) to evaluate overall 

detection performance. The results show that the YOLOv8 method is 

capable of detecting road surface conditions with good accuracy and can 

operate in real-time on embedded devices. The developed system is 

expected to improve the stability, safety, and navigation efficiency of 

autonomous mobile robots in various environmental conditions. 
 

Keyword – YOLOv8, Road Surface Detection, Autonomous Mobile 

Robot, Computer Vision 
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