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ABSTRAK

Depth camera memerlukan perangkat lunak tambahan untuk melakukan proses perekaman data. Software yang dapat
digunakan yaitu Scene Capture dan Scenect, namun kedua software tersebut belum diketahui software mana yang
terbaik antara keduanya yang mampu menghasilkan kualitas data yang baik untuk pembuatan model tiga dimensi yang
teliti. Untuk menguji ketelitian datanya maka dilakukan pembuatan model tiga dimensi dari masing-masing data
tersebut dan melakukan pengujian melalui sampel jarak dengan data ukuran langsung sebagai data validasi. Metode
yang digunakan untuk melihat ketelitian tersebut menggunakan RMSE (root mean square error ).Jumlah point cloud
hasil perekaman menggunakan bantuan software scenect sebesar 1223612 point, sedangkan jumlah point cloud hasil
perekaman menggunakan bantuan software scene capture sebesar 3154488 point. Nilai RMSE model tiga dimensi yang
dihasilkan baik pada bidang datar dan tidak datar pada software scene capture sebesar 3 milimeter sedangkan pada
software scenect sebesar 4 milimeter. Dilihat dari desain model tiga dimensi yang sudah jadi antar keduanya sudah
sesuai bentuk asli, namun terdapat ketidak sesuaian pada ujung kendi dikarenakan kurangnya retro dan point cloud pada
sisi tersebut. Point cloud yang dihasilkan dari software scene capture mempunyai jumlah point cloud yang lebih banyak
dibandingkan dengan menggunakan software scenect. Ditinjau dari ketelitian jarak antar retro, model tiga dimensi hasil
dari data software scene capture lebih akurat baik pada bidang datar maupun yang tidak datar dibandingkan dengan
model tiga dimensi dari data software scenect.

1. PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Teknologi pembuatan model tiga dimensi sangat
berkembang saat ini, model tiga dimensi mempunyai
banyak manfaat seperti inventarisasi dan dokumentasi
suatu objek, analisis objek, perhitungan volume, dan
manfaat lainya. Metode yang teruji untuk pembuatan
model tiga dimensi ini yaitu laser scanner, dimana laser
scanning mampu merekam Kkedetilan objek hingga
5000 titik/detik, namun laser scanner relatif mahal jika
dimanfaatkan untuk memodelkan objek yang
berukuran relatif kecil (Andaru, 2010). Pembuatan
model tiga dimensi dengan biaya yang murah dengan
ketelitian yang sesuai pekerjaan tentunya sangat
dibutuhkan untuk efisiensi anggaran. Alternatif
pembuatan model tiga dimensi dengan biaya yang
murah bisa menggunakan metode scanning dengan
depth camera pada Kinect XBOX 360. Dalam proses
perekaman datanya, depth camera pada alat tersebut
memerlukan perangkat lunak tambahan. Software yang
dapat digunakan vyaitu Scene Capture dan Scenect,
namun kedua software tersebut belum diketahui
software mana yang terbaik antara keduanya yang
mampu menghasilkan ketelitian data yang baik pada
saat perekaman. Oleh karena itu perlu dilakukan
penelitian ini untuk mengetahui software yang paling
baik untuk perekaman data sehingga dapat
menghasilkan model tiga dimensi yang diharapkan.

Scene capture dan scenect merupakan produk
keluaran dari perusahaan faro. Scene capture
merupakan perangkat lunak yang dapat digunakan
untuk beberapa alat scanning seperti, FARO
Freestyle3D, Freestyle3D X, Freestyle3DObjects,
ASUS Xtion Pro, Primesense Carmine, Orbbec Astra
and Astra S, Microsoft Kinect for Windows and
XBOX, Microsoft Kinect One, Intel R200, F200 and
SR300. Sementara scenect hanya dapat digunakan
untuk tiga buah alat scanning yaitu, Microsoft Kinect
untuk Xbox, Microsoft Kinect untuk Windows dan
Asus Xtion PRO Live.

Beberapa hal yang diamati dalam peneltian ini
yaitu kualitas geometri model tiga dimensi dan
kerapatan point cloud dari dua buah model tiga
dimensi, yaitu hasil dari data perekaman dengan
software scenect dan scene capture. Selanjutnya data
yang digunakan untuk uji validasi yaitu menggunakan
data ukuran sampel jarak antar retro.

1.2. Rumusan Masalah

Rumusan masalah dari latar belakang tersebut
yaitu bagaimana ketelitian geometris dari data hasil
perekaman dari software scene capture dan scenect
setelah diolah menjadi model tiga dimensi?

1.3. Tujuan dan Manfaaat Penelitian
Berikut merupakan tujuan dari penelitian ini yaitu

mengetahui  ketelitian geometris dari data hasil



perekaman data dari software scene capture dan
scenect setelah diolah menjadi model tiga dimensi.
Manfaat dari penelitian ini yaitu dapat memberikan
informasi kepada pengguna depth camera, tentang
software yang tepat untuk perekaman datanya sehingga
menghasilkan model tiga dimensi yang teliti secara
geometri.

1.4 Batasan Masalah

Batasan masalah dalam penelitian ini adalah sebagai
berikut: 1). Data yang dianggap benar dalam penelitian
ini yaitu pengukuran pada obyek secara langsung
menggunakan penggaris. 2). Uji kualitas data hanya
mencakup perbandingan beberapa sampel jarak antar
retro dari model tiga dimensi yang sudah diolah antara
hasil perekaman data dengan software scene capture
dan scenect dengan data ukuran langsung. 3). Dalam
penelitian ini software scene capture dan scenect
digunakan untuk perekaman data. 4). Pada penelitan ini
menggunakan sensor depth camera pada alat Kinect
xbox 360. 5). Data penelitian yang diolah dan diteliti
yaitu point cloud hasil dari perekaman pada depth
camera dengan alat Kinect xbox360. 6). Tidak
melakukan pembahasan terkait pengaruh intensitas
cahaya dari Kinect Xbox 360. 7). Obyek penelitian
yaitu sebuah kendi dan kubus kayu. 8). Lokasi
penelitian berada di ruang sidang lantai dua gedung
teknik geodesi ITN Malang.

1.5. Sistematika Penulisan

Bab | Pendahuluan Bab ini menjelaskan latar
belakang, rumusan masalah, tujuan dan manfaat
penelitian, batasan masalah, dan sistematika penulisan.
2). Bab Il Dasar Teori Bab ini menjelaskan tentang
teori-teori yang berhubungan dengan topik penelitian.
3). Bab 11l Metodologi Penelitian Bab ini menguraikan
bahan dan alat yang digunakan dalam melakukan
penelitian, tahapan penelitian, jadwal penelitian, dan
diagram alir proses penelitian. Bab IV Hasil dan
Pembahasan Bab ini berisikan uraian mengenai hasil
dan analisis dari penelitian. Bab V Kesimpulan dan
Saran Bab ini berisi tentang kesimpulan yang didapat
dari penelitian, serta saran dalam dalam melakukan
penelitian.

2. DASAR TEORI

2.1 Kepresisian dan Keakurasian

1. Kepresisian didefinisikan sebagai tingkat kedekatan
hasil pengukuran yang berulang terhadap obyek yang
sama. Jika hasil pengukuran yang berulang itu
berdekatan maka disebut memiliki ketelitian yang
tinggi, jika hasil itu terpaut jauh, maka disebut
memiliki ketelitian yang rendah. Tingkat ketelitian
yang tinggi umumnya mencerminkan tingkat kehati-
hatian dan penanganan yang tinggi dalam penggunaan
alat dan prosedur yang digunakan dalam pengukuran.
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Ketelitian diindikasikan dengan penyebaran dari
distribusi kemungkinan. Semakin kecil distribusinya
maka ketelitiannya juga semakin tinggi, demikian juga
sebaliknya. Ukuran yang biasanya adalah standar
deviasi. Semakin tinggi ketelitian maka semakin kecil
nilai standar deviasinya, demikian juga sebaliknya.
Nilai presisi dapat ditunjukan dengan nilai standar
deviasi pengukuran. Cara menghitung simpangan baku
seperti pada persamaan 1 berikut :

o= VEE =M

(1)
Keterangan :

o = simpangan baku

xi = nilai ukuran ke-i

X = nilai rerata hasil ukuran

n = jumlah ukuran

2. Kakurasian adalah tingkat kedekatan dari
suatu hasil pengukuran terhadap nilai yang benar.
Ketepatan tidak hanya merupakan akibat dari kesalahan
acak, tetapi juga bias yang ada karena kesalahan
sistematik yang tidak terkoreksi. Jika yang terjadi bias,
maka standar deviasi juga dapat digunakan sebagai
ukuran ketepatan.

Nilai akurasi ditunjukan dengan nilai RMSE (root
mean square eror). Untuk menentukan nilai RMSE
digunakan rumus persamaan 2 sebagai berikut:

RMSE = +/(E(xi— u)%/n
Keterangan :

xi = nilai ukuran ke-i

p = nilai ukuran yang dianggap benar
n = jumlah ukuran

2.2 Kinect

Kinect merupakan sebuah alat yang diproduksi oleh
microsoft, digunakan untuk mendeteksi gerakan dan
suara yang diguakan pada konsol permainan Xbox 360
dan Xbox one. Microsoft merilis Kinect software
development kit pada tanggal 16 Juni 2016, digunakan
oleh para pengembang piranti lunak untuk
mengembangkan aplikasi yang menggunakan Kinect.
Setelah itu Kinect banyak digunakan dalam penelitian
computer vision. Kinect versi 1 memiliki beberapa fitur
utama yang meliputi:

1. Raw sensor stream yang dapat digunakan untuk
mengakses informasi dari depth sensor, color camera
sensor, dan microphone array.

2. Skeletal tracking yang dapat digunakan untuk
mendeteksi skeleton dari pengguna yang berada dalam
jangkauan jarak pandang Kinect.

3. Advanced audio capabilities yang memiliki beberapa
kegunaan utama seperti effective noise suppression,
acoustic echo cancellation, beamforming, dan source
locatization (Alexander dkk, 2017)

Gambar 1. Kinect XBOX 360



Kinect memiliki batasan-batasan penggunaan tertentu
agar penggunaan sensor kamera yang ada padanya
dapat bekerja secara optimum. Batasan-batasan
tersebut adalah:

1. Sudut pandang horizontal sebesar 57 derajat.

2. Sudut pandang vertikal sebesar 43 derajat.

3. Berada pada suhu ruangan 50 sampai dengan 350
derajat Fahrenheit.

4. Jarak pengguna yang berada pada 1,2 sampai dengan
4 meter untuk standard mode (0,4 sampai dengan 3
meter untuk near mode).

5. Jangkauan depth yang dihasilkan berada pada
jangkauan 400 mm untuk near mode sampai 8000 mm
untuk standard mode.

2.3 Proses Pengukuran Kinect

Khoshelham dkk (2012) menerangkan bahwa
pengukuran kedalaman (depth) pada Kinect merupakan
proses triangulasi. Sumber laser memancarkan sinar
tunggal yang dibagi menjadi beberapa sinar oleh Kkisi
difraksi untuk menciptakan pola yang konstan dari
suatu obyek yang diproyeksikan dalam sebuah bidang.
Pola tersebut ditangkap oleh kamera inframerah dan
berkorelasi dengan pola referensi. Pola referensi
diperoleh dengan menangkap obyek pada jarak yang
telah diketahui oleh sensor dan disimpan dalam
memori sensor. Ketika obyek diproyeksikan pada
obyek yang jarak kesensornya lebih kecil atau lebih
besar dari referensi, posisi dari obyek pada gambar
inframerah akan bergeser ke arah baseline antara
proyektor laser dan pusat perspektif kamera
inframerah. Pergeseran ini diukur untuk semua obyek
dengan Korelasi gambar sederhana yang akan
menghasilkan sebuah gambar disparitas.
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Gambar 2. Gambar inframerah dari pola speckle yang
diproyeksikan pada scene yang
sederhana (a), hasil depth image (b)
(Khoshelham, 2012)
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Gambar 3. Hubungan antara kedalaman (depth)
relative dan pengukuran disparatis
(perbedaan) (Khoshelham, 2012)

Dimana :
0 = Proyeksi objek pada bidang referensi
k = Titik objek
d = Perbedaan pengamatan
b = Panjang dasar (baseline)
D  =Perpindahan dari titik k dalam ruang objek
f = Panjang fokus kamera inframerah

Zo = Jarak kamera terhadap proyeksi objek
pada bidang referensi

Zx = (depth) dari titik k dalam ruang objek
X = Sumbu X kamera
Z = Sumbu Z kamera

Pada Gambar 2.6 dapat dilihat hubungan antara
jarak titik obyek k ke sensor relatif terhadap bidang
referensi dan diukur besar disparitas d. Untuk
mendapatkan koordinat 3D dari titik obyek perlu
mempertimbangkan origin sistem koordinat depth
dipusat perspektif kamera inframerah. Sumbu Z
orthogonal terhadap bidang gambar ke arah obyek,
sumbu X tegak lurus terhadap sumbu Z kearah baseline
b antara pusat kamera inframerah dan proyektor laser,
dan sumbu Y orthogonal terhadap sumbu X dan sumbu
Z mengikuti kaedah sistem koordinat tangan kanan.

Asumsikan bahwa sebuah obyek pada bidang
referensi pada jarak Zo ke sensor, dan Speckle pada
obyek yang di rekam pada bidang gambar dari kamera
inframerah. Jika obyek k digeser mendekati atau
menjauhi sensor, lokasi dari Speckle pada bidang
gambar akan dipindahkan kearah X. Hal ini diukur
dalam ruang gambar sebagai perbedaan sesuai dengan
titik k dalam ruang obyek. Dengan demikian
berdasarkan konsep segitiga sebangun, maka didapat
persamaan 3 dan persamaan 4 berikut.

D _ Z,—Zy

- e (3)
dan,
d _ D
A Z_.f ............................................. (4)
Dimana :
Zy = kedalaman (depth) dari titik k dalam
ruang objek,
b = panjang dasar (baseline),
f = panjang fokus kamera inframerah,
D = perpindahan dari titik k dalam ruang
objek,
d = perbedaan yang diamati dalam ruang
gambar.

Mencari nilai Zk dengan melakukan subtitusi
nilai D pada persamaan 3 ke persamaan 4 sehingga
didapat persamaan 5



dimana:

Zx = (depth) dari titik k dalam ruang objek ,

Z = Jarak kamera terhadap proyeksi objek
pada bidang referensi,

d = perbedaan yang diamati dalam ruang
gambar,

b = panjang dasar (baseline),

f = panjang fokus kamera inframerah.

Berdasarkan nilai Z dan f dapat mendefinisikan skala
pencitraan pada saat itu, sehingga koordinat
planimetris X dan Y dari setiap titik dapat dihitung dari
koordinat citra dan skala dengan persamaan 6 dan
persamaan 7 sebagai berikut :

Xk:_ii[:xk_ Xg— 6I) ............. (6)
— _ &
Y, = -7 (v — v — V) o (7)
dimana,
Xk, Yk = koordinat citra dari titik k,
X0, Yo = koordinat titik utama (principle point),
ox, 8y = koreksi distorsi lensa.

2.4 Scene Capture

Scene capture merupakan sebuah perangkat lunak yang
di keluarkan oleh perusahaan FARO, yaitu Perusahaan
yang bergerak dibidang teknologi pengukuran tiga
dimensi, pencitraan, dan realisasi teknologi yang
mencakup  manufaktur, konstruksi, teknik, dan
keselamatan public. Aplikasi Scene capture dirancang
khusus untuk penggunaan di tablet. Scene capture
dapat mendeteksi pelat penanda selama pemindaian
dan pemrosesan untuk meningkatkan hasil registrasi .
Software ini juga dapat melakukan interpolasi pada
saat perekaman point cloud. (www.faro.com).

2.5 Scenect

Seperti Scene capture, scenect juga dikeluarkan oleh
FARO. Perangkat lunak ini menyediakan banyak
pemilihan bagi pemakainya, seperti pemindaian untuk
pencetakan 3D, pemodelan, pembuatan prototype,
grafis dan desain game. Berikut karakteristik dari
perangkat lunak ini (www.faro.com):

3. METODOLOGI PENELITIAN

3.1 Lokasi
Lokasi penelitian berada di ruang studio lantai dua
gedung geodesi Kampus ITN 1, tepatnyadi di jalan
sigura-gura no 2 Kecamatan Lowokwaru Kota Malang
Jawa Timur.

3.2 Alat dan Bahan Penelitian

Alat dan bahan yang digunakan dalam melakukan
penelitian ini yaitu sebagai berikut : untuk alatnya yaitu
1). Laptop. 2). Kinect XBOX 360. 3). Penggaris. 4).
Software Scene Capture. 5). Software Scenect. 6).
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Software Cloud compare stereo. 7). Software Microsoft
word. Bahan yang digunakan yaitu : 1). Kendi. 2).
Retro. 3). Kubus kayu.

3.3 Tahapan Penelitian

Persiapan

Pemasangan
Retro

Kinect
XBOX 360

Pengambilan
Point Cloud

Pengukuran sampel jarak
antar retro secara langsung
pada objek penelitian

Pengukuran sampel jarak
antar retro secara langsung
pada objek penelitian

Software Scene

Software Scenect|
Capture

Data hasil Data hasil
perekaman perekaman
Cloud compare Cloud compare
stereo stereo

’—.{ alignment ‘ ’—’{ alignment ‘

Tidak Tidak
<< im e
Ya Ya
h 2 h 2

Model tiga

Model tiga dimensi Y

Data ukuran g;’ggg;@:{' e dari data Data ukuran
sampel jarak software sampel jarak

scene capture
antar retro P scenect antar retro

Analisis ketelitian geometris sampel jarak Analisis ketelitian geometris sampel jarak antar
antar retro pada model tiga dimensi scene retro pada model tiga dimensi scenect
capture

A

Gambar 4. Diagram alir

3.4 Pelaksanaan Pekerjaan
Proses pelaksanaan pekerjaan yaitu sebagai berikut :
1. Persiapan
a. Melakukan studi literatur sebagai landasan teori
untuk berjalannya penelitian.
b. Menentukan objek yang sesuai untuk penelitian,
pada penelitian ini objek penelitiannya yaitu
sebuah kendi kan kubus kayu
Mempersiapkan alat dan bahan
2. Pemasangan retro
Peletakan retro dibuat merata pada setiap sisi
objek yang akan dilakukan pemodelan tiga dimensi
yang bertujuan untuk memudahkan pengolahan. retro
yang digunakan berupa stiker dengan bentuk persegi
dengan ukuran 1,5 x 1,5 sentimeter dengan sebuah titik
yang berada ditengah dengan diameter 0,5 sentimeter.
3. Pegukuran Sampel Jarak Antar Retro
Pengukuran sampel jarak antar retro dilakukan
secara langsung pada retro yang sudah terpasang,
pengukuran ini menggunakan penggaris
4. Perekaman Data Point Cloud
Pengambilan data menggunakan Kinect XBOX 360
dengan bantuan perangkat lunak masing-masing
dengan scene capture dan scenect. Objek yang yang
dijadikan penelitian yaitu sebuah kotak dan kendi yang
dipasangi oleh retro
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5. Pengolahan Data dengan Cloud Compare.

Data hasil perekaman poin cloud melalui perangkat
lunak Scenct dan Scene capture diolah menggunakan
software cloud compare stereo. Disini dilakukan proses
alignment dimana RMSE nya harus kurang dari 1
sentimeter.

6. Analisis

Pada proses ini, disini membandingkan akurasi model
tiga dimensi yang sudah diolah. Penelitian ini
menghasilkan dua buah model tiga dimensi, yaitu dua
buah yang menggunakan Kinect XBOX 360 dengan
software akuisisi data yang berbeda yaitu scene capture
dan scenct. Untuk uji geometri sendiri dilakukan
pengukuran sampel jarak antar retro sebanyak 30
sampel pada permukaan datar dan pemrmukaan yang
tidak datar.

4. HASIL DAN PEMBAHASAN

4.1 Analisis hasil data perekaman

Terdapat dua buah data hasil perekaman, yaitu
menggunakan Scene capture dan menggunakan scenec
Tabel 1. Jumlah point cloud perekaman

No Software | Jumlah Point Cloud

1 Scenect 1223612

2 Scene 3154488
capture

software scene capture mempuyai jumlah
perkaman point cloud yang lebih banyak dibandingkan
dengan software scenect. Banyaknya jumlah point
cloud yang dihasilkan pada perekaman menggunakan
software scene capture dikarenakan software ini dapat
melakukan interpolasi point cloud pada saat perekman
sehingga point cloud yang dihasilkan menjadi lebih
banyak.

4.2 Analisis kerapatan point cloud

1. Pada bidang datar

Nilai rata-rata jarak antar poin cloud dari 15 sampel
pada bidang datar, yaitu untuk perekaman
menggunakan perangkat lunak scane capture sebesar
0.0007 meter atau 0.7 milimeter sedangkan nilai rata-
rata jarak antar point cloud hasil data perekaman
menggunakan perangkat lunak scenect sebesar 0.0015
meter atau 1.5 milimeter.

2. Pada bidang lengkung

Nilai rata-rata jarak antar poin cloud dari 15 sampel
pada bidang lengkung, vyaitu untuk perekman
menggunakan perangkat lunak scane capture sebesar
0.0006 meter atau 0.6 milimeter sedangkan nilai rata-
rata jarak antar point cloud hasil data perekaman
menggunakan perangkat lunak scenect sebesar 0.0015
meter atau 1.5 milimeter.

4.3 Analis perbandingan jarak
1. Pada bidang datar
Tabel 2. Nilai perbandingan jarak pada bidang datar

Jarak Jarak pada model Seligih
No’ I;m Sceneet Scene Scenect Scene
capture capture
(cm) (cm) (cm) (cm) (cm)
1 13.1 13.6 13.2 0.5 0.1
2 10.9 11.5 11 0.6 0.1
3 15.6 16.1 15.8 0.5 0.2
4 14.8 14.8 14.8 0 0
5 13.1 13.4 13.3 0.3 0.2
30 13.7 13.9 13.9 0.2 0.2
Nilai RMSE 0.4 .
Nilai SD 0.2 0.2

Dengan melihat data tersebut dapat diketahui bahwa
jarak antar retro pada model tiga dimensi dengan
permukaan datar lebih teliti menggunakan data
software scene capture dimana mempunyai nilai RMSE
paling kecil. Berikut merupakan grafik selisih jarak
pada bidang datar pada model dari data software
scenect dan scene capture.

2. Pada bidang tidak datar
Tabel 3. Nilai perbandingan jarak pada bidang tidak
datar

Jarak Jarak pada model Selisih
No lalxlllﬂwwl;e:ll Scenet |Scene capture| Scenet ci:)::f_e
MM(CIH] (cm) (em) (em) (em)
1 14.9 14.8 14.9 0.1 0
2 9.4 0.4 0.2 0 0.2
3 14 14 14 0 0
4 24.4 24.1 24.8 0.3 0.4
5 12.8 124 12.7 0.4 0.1
30 6.6 6.7 6.7 0.1 0.1
Nilai RMS 0.4 0.3
Nilai SD 0.3 0.2

Dengan melihat data tersebut dapat diketahui bahwa
jarak antar retro pada model tiga dimensi dengan
permukaan yang tidak datar lebih teliti menggunakan
data software scene capture dimana mempunyai root
mean squared error yang paling kecil. Berikut
merupakan grafik selisih jarak pada bidang datar pada
model dari data software scenect dan scene capture.

4.4 Analisis noise

Tabel 4. Nilai perbandingan noise
No Software Tampilan pengukaran Jarak

=

1 Scensct Minimum

Scensct m Maksimum

]




s

Scene capture Minimum

4 Scene captwre Maksimum

Dari data tersebut, jika dilihat dari nilai noise
maksimumnya diketahui bahwa model dari software
scene capture mempunyai jarak titik noise yang relatif
sama. sehingga model 3d software scene capture dan
scenect mempunyai tingkat kesalahan noise yang sama.

4.5 Analisis kesesuaian bentuk model 3d

Ne Soene caplure SRR Visual cansera

Perbandingan dari kesesuaian bentuk, telihat pada
gambar nomor 1, bahwa model tiga dimensi dari data
software scenect pada ujung kendi bentuknya kurang
sesuai dengan kenampakan objek aslinya kemungkinan
disebabkan kurangnya retro pada area tersebut.
Kemudian pada gambar no 5 diujung kendi pada
masing-masing software terdepat kekurangan point
cloud karena posisi permukaannya sulit terekam jika
direkam dari samping.

5. PENUTUP
5.1 KESIMPULAN

1. Point cloud yang dihasilkan dari software scene
capture mempunyai jumlah point cloud yang lebih
banyak dibandingkan dengan menggunakan
software scenect hal ini dikarenakan software

scene capture dapat melakukan interpolasi point
cloud sehingga jumlah point cloudnya lebih
banyak.

2. Ditinjau dari ketelitian jarak antar retro, model tiga
dimensi hasil dari data software scene capture
lebih akurat baik pada bidang datar maupun yang
tidak datar dibandingkan dengan model tiga
dimensi dari data software scenect.

3. Model tiga dimensi hasil dari data scenect dan
scene capture secara keseluruhan memiliki bentuk
yang serupa dengan objek aslinya , namun pada
data software scenect terdapat sidikit perbedaan
pada ujung kendi yang disebabkan karena
kurangnya retro dan point cloud pada posisi
tersebut.

5.2 SARAN

1. Dalam penelitian ini disarankan menggunakan
laptop yang memiliki spesifikasi sesuai dengan
ketentuan softwarenya, sehingga pada saat
penggunaan software menjadi lebih lancar.

2. Pada proses perekman data, seharusnya lebih
diperbanyak jumlah perekmannya agar objek yang
kecil dapat terbentuk dengan sempurna pada saat
proses pengolahan.

3. Memastikan bahwa pencahayaan pada saat
perekaman tidak berubah-ubah agar datanya
semakin bagus.

4. Lebih teliti pada saat proses alignment dan
pengukuran objek baik pada model tiga dimensi
dan objek secara langsung, karena kemampuan
mata mempengaruhi proses tersebut.
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