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Введение
В последние годы наблюдается активный рост применения беспилотных летательных аппаратов[1, 2] в гражданских и промышленных областях, что одновременно повышает требования к системам автоматического обнаружения и мониторинга дронов. Особенно актуальной является задача детекции дронов в встроенных и ограниченных по ресурсам вычислительных систем, где критичны как точность распознавания, так и скорость инференса.
Современные методы компьютерного зрения на основе глубоких нейронных сетей, такие как YOLO и RT-DETR, демонстрируют высокие показатели качества в задачах детекции объектов. Однако их практическое применение требует тщательной настройки гиперпараметров и выбора архитектуры, поскольку стандартные конфигурации не всегда обеспечивают оптимальный баланс между точностью и вычислительной эффективностью. В отечественных и зарубежных исследованиях основное внимание уделяется разработке новых архитектур, тогда как задача оптимизации существующих моделей под конкретные прикладные условия остаётся недостаточно освещённой.

Основная часть
В рамках данной работы проведена экспериментальная проверка и сравнительный анализ нейросетевых моделей YOLO12n[3], YOLO12s[3] и RT-DETR2[4] на задаче детекции дронов. Выбор данных архитектур обусловлен их эффективным соотношением точности и вычислительной сложности, что позволяет исследовать влияние гиперпараметров на качество детекции дронов.
Обучение моделей выполнялось на едином датасете[5] с фиксированными базовыми параметрами, после чего проводилась серия экспериментов по варьированию ключевых гиперпараметров, включая количество эпох обучения, размер входного изображения, размер батча и параметры оптимизации, с использованием графического ускорителя для повышения вычислительной эффективности. Качество моделей оценивалось по метрикам mAP50, mAP50–95, Precision и Recall, а также по времени инференса на графическом ускорителе.
Результаты экспериментов показали, что модель YOLO12s уступает другим архитектурам по совокупности показателей точности и скорости, что делает её менее пригодной для дальнейшей оптимизации. Наилучшие результаты продемонстрировали YOLO12n и RT-DETR2, при этом YOLO12n обеспечила более высокую скорость работы при сопоставимых значениях метрик качества, а RT-DETR2 показала максимальные значения точности обнаружения.

Выводы
В ходе исследования было установлено, что оптимизация гиперпараметров существенно влияет на эффективность нейросетевых моделей детекции дронов. Наиболее перспективными архитектурами являются YOLO12n и RT-DETR2, тогда как использование YOLO12s в рассматриваемых условиях нецелесообразно.
Полученные результаты могут быть использованы при разработке интеллектуальных систем мониторинга воздушного пространства, а также при внедрении алгоритмов детекции дронов на встроенные вычислительные платформы. Дальнейшие исследования целесообразно направить на расширение датасета и адаптацию моделей к сложным погодным и фоновым условиям.
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