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ABSTRAKSI 

Pemodelan 3D atau 3 dimensi sudah menjadi suatu kegiatan yang dibutuhkan oleh 

banyak bidang baik untuk penelitian, visualisasi, inventarisasi, pemeliharaan, dan 

pemetaan. Salah satu alat yang digunakan dalam mengakuisisi data untuk 

pemodelan 3D adalah Terrestrial Laser Scanning (TLS). Di dalam penelitian ini 

dilakukan pemindaian 3D menggunakan Kinect sebagai alternatif alat pemindaian 

3D berbiaya murah yang mengambil kajian studi di Objek Kendi dan Box Tujuan 

penelitian ini untuk mendapatkan nilai rekomendasi alat pemindaian yang terbaik 

dengan efesien pembuatan pemodelan objek 3D 

 

Penelitian ini meliputi persiapan, survei pendahuluan, pengumpulan data dengan 

melakukan pemindaian 3D menggunakan depth camera pada Kinect dan kamera 

DSLR sebagai pembanding, pemindaian objek dari jarak 1,5 m pengolahan data, 

analisis dan pengujian data. Dalam hal ini yang diuji adalah karakteristik hasil point 

cloud dan kualitas geometri hasil model terhadap hasil sesungguhnya.Karakteristik 

hasil meliputi aspek secara visual (warna dan rona, tekstur, kedetailan objek), 

jumlah point clouds, dan kerapatan point clouds. Kualitas geometri diuji dengan 

membandingkan keakurasian posisi titik retro pengukuran langsung dengan hasil 

model pengolahan dari kamera DSLR dan membandingkan dimensi pengukuran 

dengan dimensi yang ada pada model. 

 

Hasil penelitian menunjukkan bahwa pemindaian 3D menggunakan Kinect dari 

jarak 1,5 m. Jarak tersebut menghasilkan kualitas model 3D dengan visual yang 

baik, jumlah dan kerapatan point clouds yang tidak terlalu banyak tetapi kedetailan 

objek masih bisa didapatkan dan memiliki noise pada objek fraksi milimeter tidak 

mempengaruhi bentuk objek. Hasil uji akurasi posisi titik yang dapat mencapai 

hasil uji ukuran panjang yang mencapai RMS =  ±2.2 mm.  

 

 

Kata kunci: Kinect Xbox 360, Kualitas point cloud, Pemodelan 3D, depth  
camera, Uji akurasi. 
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