BAB 1
FENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Deep fearning adalah salah satu pendekatan dalam machine learning vang
meniru cara kerja otak manusia dalam mr.lﬂpmq informasi, dengan mengrunakan
jaringan saraf tirean yang terdivi dan berlapis-lapis uniuk memproses data dan
mendeteksi pols yang kompleks. Algoritma decp learning mampu mendeteksi pola-
pola vang sangat kompleks dalam dat, seperti pengurm.n.]n wajah, pengolahan citra
medis, din deteksi objek pada citra digital [1].

You Only Look Onee (YOLO) merupakan salah satu algoritmi deep
learning yang populer dlgunaknn untuk deteksi objek secara veal-iime [2]. Salah
sutu jenisnyn adalsh YOLOWS vang menawarkan perbaikan dalaom hal kecepatan
dan I.'I:nrns] dibandingkan despan pendahulunya.  Arsitekiie I!I'.Iﬂd.ﬂl. ini
menggunakan CSP-Darknet53 yvang telah disempumakan dan versi sebelumnyva
dan PANet sebugai neck, memberikan peningkatan Kinerjd sehingg dnpax
digunakan pada berbagai aplikasi [3].

Perkembangan dan kemajuan teknologi saat inf memungkinkan algoritma
YOLO untuk memunfantkan drone dalam berbagsi aplikisi @cm pengawasin,
agrikultur, pemantasan pejalan kaki, dan operasi pencarian/penyelamatan korban
bencana alam [4]. Drone, atiu yang juga dikenal acl)ahﬂi_.U:_Lmnnbd Aerial Vehicle
(UAV), adalah pesawat tanpa awak yang dapat dikendalikan dan jarak jauh atau
terbang  secamn  otomatis  berdasarkon p:mngh.t lunak yang terpasang,
menjadikannya alat yang efeknf dalam mendukung penerapan algoritma YOLO di
berbagai bidang tersebut [5]. Klasifikasi citra drone memiliki beberapa tantangan
yaitu faktor lingkungan, komputasi tinggi, volume data pemyimpanan, masalah
kalibrasi kamera, dan kesamaan antar subjek [6]. Mamun terdapat permasaiahan
utama dalam penerapan model ¥ OLOv3 pada detcksi objek di citra drone vaitu
kebutuhon kompuatasi vang tinggd, ukuran objek yang sangat kecil, dan latar
belakang vang kompleks [7].



Berdasarkan uraian di atas, penelitian ini akan mengimplementasikan

metode Knowledge distillation (KI¥) don Sficed Aided Hyper Inference (SAHT)
dalam mengatasi permasalahan pada model YOLOwS, Metode KD diharapkan
mampu menghasilkan mode] vang ringan dengan cara mentranfer pengetahuan dari

model kompleks ke model vang lebih sederhans tanpa mengurang performa dari
model, SAHI adalah pipeline atau alur kepja otomatis vang direncang untuk deteksi
objek kecil, yang didassrkan pada sltelng dalam hap fre-runing dan inferensi [8],
Hal imi diharapkan mampu menmgkatkan akurasi deteksi-objek kecil dalam citra
drone metode SAHT yqucﬂr&k:ﬂﬂ_:ﬂ membagi citra menjadi patongan-potongan
kecil dan melakukan infercnsi pada tip bagian.

1.2

Rumusan Masaluh

Berdasarkan latar belakung, maks romusan masalah pada penclitian ini

antarn in:

P

1.3

Bagaimana metode KD dapat menghasilkan model yang ringan tanpa
mengorbankan akurasi detekst objek kecil dalam citra drone?

Bagaimana performa dari kombinesi antara KD dan SAHI dapat
memberikan peningkatan dalam hal efisiensi komputasi dan okurasi deteksi
objek kecil pada citra drone?

Batasan Masalah

Penelitian ini memiliki beberupa batasan masalah antars lain:

Model yang digunakan adalsh model prefratned YOLOvSn, YOLOvSs, dan
WOLOvSK.

Datasct vang digunakan adalah citra drone darl datasct Visdrone yang telah
dilakukan anotasi dan augmentasi.

Penelitian ini terbatas hanya menggunakan citra drone untuk deteksi, tidak
mengeunakan drone untuk deteksi secara real-time.

Teknik KIY yang digunakan adalah Feanwre Based Knowledge distillation |
Pelatihan model menggunakan GPU NVIDIA TITAN V 1268 sedangkan
proses deteksi menggunakan Google Colab,
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1.5

1.6

Tujunn Penelitian

Tujuan dari penelitian ini antara Tain:

. Meningkatkan efisiensi model Y OLOWS menggunakan metode KD,
. Meningkatkan akurasi deteksi objek kecil model YOLOwVS menggunakan

metode SAHL

. Menguji efekiifitas dar model YﬂLﬂ"n‘ﬁ dengan penerapan Kombinasi

antara metode KD dan SAHL

Manfaat Penelitian

Adapun manfast yang dibaraplkan dari penelitian ini vaitu;

. Penelitian ini diharapkan mampu mnnghijﬂ;km miodel YOLOVS yang

memiliki beban komputasi vang ringan dan lebih cepat.

Melalui hesil penelitian ini diharapkan mampu memberikion kontribesi
dalam bidang compurer vision dengan mengintegrasikan  algoritma
YOLOVE dengan metode KD dan SAHL

. Penelitian ini dihampkan mampu menjedi referensi terhadap penelitian

sefanjuinya terkait dengan pengembangan deteksi objek kecll menggufinkan
mode] yang ringan,

Sistemuatika Penulisan

Penelitinn ini disusun menjadi beberapa hagian unfuk mempermudah

pencarian informas: yang spesifik. Adapun pembagian sistematika penufisan dalam
penclitian ini adalah sebagal berikut,

BAB I PENDAHULLUAN, berisikan Latar belakang masalah, rumusan masalah,
batazan masalah, tujudan penelitian, manfaat penclition, dan sistemeatika penelitian.

BAE II TINJAUAN PUSTAKA, berisikun timjasen puostaka  berdasarkan

penelitian terdahulu yang menjadi dasar referensi penulis dalam menvusun laporan
penelitian ini dan dasar-dasar teori yeng digenakean sebagai [andassn dalam

penelitian vang dilakukan.

BAB 111 METODE PENELITIAN, berisikan tentang metode vang digunakan



dalam penelitian yang meliputi analisis masalah, pengumpulan data, pelatihan
model, dan tahapan — tahapan lainnya pada penclitian seperti analisis performa
maodel.

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN, berisikan thapan yang penulis lakukan
dlhmmugﬂnﬁmgkmﬂnde],mplmmhh@pﬂigujmmﬂdd@m_
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