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Tempest : Algoritma Pendeteksian Korban Pada Robot SAR
ABSTRAK

Bencana alam seringkali menimbulkan kerusakan pada infrastruktur yang berdampak buruk pada
kegiatan masyarakat. Tidak jarang, bencana alam menimbulkan korban jiwa. Perlu ada upaya
evakuasi yang dilakukan oleh petugas SAR (Search and Rescue). Akan tetapi, rusaknya
infrastruktur dapat menghambat proses evakuasi. Maka dari itu, dibuatlah robot SAR Tempest
yang dapat melewati rintangan, seperti : jalan pecah, lumpur, bidang miring, dan tangga. Robot
SAR perlu dibekali dengan kemampuan pengolahan citra untuk mendeteksi korban. Hal tersebut
bertujuan untuk menambah efektivitas dari robot SAR. Pendeteksian korban pada robot SAR
perlu memiliki akurasi yang tinggi. Selain itu, proses komputasi juga perlu menghasilkan
framerate per second (FPS) yang memadai. Pengujian perlu dilakukan untuk melihat akurasi
serta performa dari algoritma yang digunakan. Algoritma yang digunakan akan berbasis
one-stage detector yang lebih optimal untuk aplikasi secara waktu nyata. Algoritma YOLO (You
Only Look Once) akan digunakan pada robot SAR Tempest, akan tetapi perlu dilakukan
pengujian performa pada YOLOvS dan YOLOVS. Diperoleh YOLOv8 memiliki akurasi dan
performa yang lebih optimal jika dibandingkan dengan YOLOvVS. Pada pengujian tercatat
YOLOvS8 memiliki nilai F1 score sebesar 1 dengan nilai confidence level sebesar 0.819.

Kata kunci : SAR, Pengolahan Citra, Akurasi, FPS, YOLO



Tempest : Algoritma Pendeteksian Korban Pada Robot SAR
ABSTRAK (English)

Natural disasters often cause damage to infrastructure which has a negative impact on
community activities. Not infrequently, natural disasters cause casualties. There needs to be an
evacuation effort carried out by SAR (Search and Rescue) officers. However, damage to
infrastructure can hamper the evacuation process. Therefore, the Tempest SAR robot was created
which can overcome obstacles, such as broken roads, mud, inclined planes, and stairs. SAR
robots need to be equipped with image processing capabilities to detect victims. This aims to
increase the effectiveness of the SAR robot. Victim detection on SAR robots needs to have high
accuracy. Apart from that, the computing process also needs to produce adequate framerate per
second (FPS). Testing needs to be carried out to see the accuracy and performance of the
algorithm used. The algorithm used will be based on a one-stage detector which is more optimal
for real-time applications. The YOLO (You Only Look Once) algorithm will be used on the
Tempest SAR robot, but performance testing needs to be carried out on YOLOvS and YOLOVS.
It was found that YOLOv8 has more optimal accuracy and performance when compared to
YOLOVS. In testing, it was recorded that YOLOVS had an F1 score of 1 with a confidence level
of 0.819.

Keyword : SAR, Image Processing, Accuracy, FPS, YOLO
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