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Abstrak

Segmentasi citra LIDAR masih menjadi pembahasan yang menarik hingga saat ini. Skripsi ini membahas
segmentasi LIDAR menggunakan algoritma K-Means. Terdapat dua dataset yang digunakan dalam penelitian skripsi
ini. Dataset diambil dari Geographic Information System (GIS) yaitu Open Topography dan dipetakan dengan
menggunakan aplikasi Google Earth. Citra pertama yaitu EarthScope Northern California LiDAR Imagery, merupakan
citra pada bagian utara California. Sedangkan citra yang kedua merupakan citra pada area Ketintang. Citra tersebut
disegmentasi menjadi 3 bagian yaitu daratan (jalan), vegetasi dan pemukiman. Setelah proses segmentasi selesai,
selanjutnya dilakukan teknik masking untuk memberikan pewarnaan pada bagian yang telah tersegmentasi. Hasil dari
proses segmentasi pada data pertama yaitu warna merah yang menunjukkan daratan (jalan), warna hijau menunjukkan
vegetasi, dan warna biru menunjukkan pemukiman. Sedangkan untuk hasil dari proses segmentasi pada data kedua
yaitu warna merah yang menunjukkan pemukiman, warna hijau menunjukkan vegetasi, dan warna biru menunjukkan
daratan (jalan).

Kata Kunci : Segmentasi citra , LIDAR, K-Means, Geographic Information System (GIS), Matlab R2009a.

Abstract

LiDAR image segmentation is still become interest discussion until now. The essay discusses the LiIDAR image
segmentation using K-Means algorithm. There are two datasets used in this thesis research. The dataset was taken from
the Geographic Information System (GIS) is Open Topography and mapped using Google Earth application. The first
image is EarthScope Northern California LiDAR imagery, is an image on the part of northern California. While the
second image is an image in Ketintang area. The image is segmented into three parts, land (road), vegetation and
habitations. After the segmentation process is completed, masking techniques is done to provide coloring to the parts
that have been segmented. The results of the segmentation process in the first data that is red which shows land (road),
green indicates vegetation, and blue indicates a habitation.While the result of the segmentation process on the second
data that is red which shows the habitation, green indicates vegetation, and blue indicates the land (road).

Keywords : image segmentation, LiDAR, K-Means, Geographic Information System (GIS), Matlab R2009a.
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udara dan globe GIS. Setelah dipetakan dilakukan proses
segmentasi dengan menggunakan algoritma K-Means.
Alasan menggunakan algoritma tersebut dikarenakan

mudah  diimplementasikan  serta  lebih  efektif

dibandingkan dengan algoritma clustering yang lain.
Langkah selanjutnya melakukan teknik masking untuk
memberikan pewarnaan pada bagian-bagian cluster.
tujuannya untuk membedakan antara cluster yang satu
dengan yang lainnya. Cluster dibagi menjadi 3 yaitu
daratan (jalan), vegetasi, dan pemukiman. Penelitian
dinyatakan berhasil apabila dalam proses segmentasi
telah sesuai dengan pembagian cluster yaitu daratan
(jalan) berwarna merah, vegetasi berwarna hijau, dan
pemukiman berwarna biru.

KAJIAN TEORI

1. Segmentasi Citra

Citra dua dimensi merupakan suatu fungsi dua
dimensi f (x,y) berukuran M baris dan N kolom, dengan
nilai pada koordinat (x,y) menunjukkan intensitas atau
tingkat keabuan dari citra pada titik tersebut (Gonzalez,
2004). Fungsi f{x,y) berukuran M baris dan N kolom
terdiri dari MN elemen yang mempunyai nilai tertentu
pada setiap elemennya. Elemen-elemen pada citra digital
disebut piksel. Piksel pada koordinat (x,y) menyatakan x
sebagai posisi baris dan y sebagai posisi kolom.

Terdapat tiga jenis citra digital berdasarkan nilai
pikselnya. Jenis citra digital tersebut yaitu citra biner,
citra berskala keabuan (grayscale), dan citra warna
(RGB)..

Segmentasi citra merupakan proses partisi gambar
digital ke beberapa bagian dengan tujuan untuk
menyederhanakan ataupun merubah representasi gambar
menjadi sesuatu yang lebih mudah dianalisa (Shapiro and
Stockman, 2001).

2. LIDAR (Light Detection and Ranging)

LIDAR merupakan deteksi cahaya dan pengukuran
jarak menggunakan laser untuk mengukur elevasi
(ketinggian suatu tempat terhadap daerah sekitar).
LIDAR berbentuk seperti sonar yang menggunakan
gelombang suara untuk melihat keadaan peta, atau radar
yang menggunakan gelombang radio untuk melihat
keadaan peta. Terdapat tiga cara untuk menentukan data
LIDAR mulai dari daratan, udara (oleh pesawat), atau
bahkan dari ruang angkasa. Cara menentukan LIDAR
terdapat 4 tahapan yaitu:

1. Mengamati pemukaan daerah
2. Sistem posisi global, posisi X, y, z jalur pesawat
3. Posisi jalur pesawat
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4.
3.

Rekaman data
Cara Kerja LIDAR
Laser di sistem LIDAR mengamati bumi yang aktif
memancarkan energi cahaya ke tanah. Getaran dari
energi cahaya melintasi permukaan bumi dan kembali ke
sensor LIDAR. Setiap objek-objek yang memantulkan
gelombang tersebut akan diperoleh koordinat x,y dan z.
Berikut ini merupakan gambar cara kerja LIDAR:

o

Untuk mendapatkan catatan sistem LIDAR dengan
kualitas yang tinggi yaitu dengan menghitung waktu
energi cahaya melintasi permukaan bumi dan kembali.
Sistem  menggunakan kecepatan cahaya
menghitung jarak antara objek dan pesawat. Perhitungan
jarak antara pesawat pada permukaan bumi yaitu: (jarak
tempuh) x (kecepatan cahaya) / 2. Untuk menghitung
elevasi tanah seperti pada pembuatan jalan ataupun
pembangunan menggunakan penerima GPS yaitu:
ketinggian — jarak tempuh ke permukaan.
4. Dataset LIDAR

Terdapat dua dataset yang digunakan dalam
penelitian ini, yaitu EarthScope Northern California
LIDAR Imagery dan Ketintang. Dataset tersebut diambil
dari Geographic Information System (GIS) yaitu Open
Topography. Geographic Information System adalah
sistem komputer yang memiliki kemampuan untuk
menampilkan informasi geografis, misalnya data yang
diidentifikasi menurut lokasinya dalam sebuah database.
Salah satu sumber data LIDAR pada GIS yaitu Open
Topography. dengan ukuran piksel 500 x 300. Alasan
menggunakan citra LiDAR tersebut karena pada data
tersebut terdapat penampang gambar jalan, vegetasi, dan

untuk

pemukiman sesuai dengan pembagian cluster.

Aplikasi yang digunakan dalam menggambarkan
wilayah suatu citra yaitu Google Earth. Google Earth
merupakan sebuah program globe yang
memetakan gambar yang diambil dari fotografi udara dan
globe GIS 3D. Berikut ini merupakan penampang dataset
citra yang digunakan dalam segmentasi citra LIDAR:
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5. Algoritma K-Means
Algoritma yang digunakan untuk segmentasi citra
LIDAR yaitu algoritma K-Means Clustering. Algoritma
K-Means adalah  teknik  pengelompokan  yang
mengklasifikasikan piksel dalam gambar ke sejumlah K
cluster.
Langkah-langkah algoritma K-Means (Santosa, 2007)
adalah sebagai berikut :
1)  Pilih jumlah cluster k.
2) Inisialisasi k pusat cluster secara random
3) Alokasikan semua data / objek ke cluster terdekat.
Kedekatan dua objek ditentukan berdasarkan jarak
kedua objek tersebut. Demikian juga kedekatan
suatu data ke cluster tertentu ditentukan jarak antara
data dengan pusat cluster. sehingga diperlukan
perhitungan jarak antara data dengan pusat cluster.
Jarak tersebut digunakan untuk menentukan suatu
data tersebut masuk dalam cluster yang mana.
Untuk menghitung jarak semua data ke setiap titik
pusat cluster dapat menggunakan rumus sebagai
berikut
D(i,j)= (X = X1j))? + o + K — Xij)?
Keterangan:
D (i;j) =Jarak data ke i ke pusat cluster j
X = Data ke i pada atribut data ke & / (koordinat
objek)
Xy = Titik pusat ke j pada atribut ke &k
(koordinat centroid)
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4) Hitung kembali pusat cluster dengan keanggotaan
cluster yang sekarang. Pusat cluster adalah rata-rata
dari senua data / objek dalam cluster tertentu.

5) Ulangi lagi setiap objek memakai pusat cluster yang
baru. Jika pusat cluster tidak berubah lagi maka
proses clustering selesai. Atau, kembali ke langkah
3 sampai pusat cluster tidak berubah lagi.

METODE PENELITIAN

v

Input Data Citra LIDAR pada Geographic Information System
(GIS) yaitu Open Topography

¢

Petakan citra dengan menggunakan aplikasi Google Earth

'

Simpan hasil petaan citra

v

Segmentasi data citra LIDAR menjadi 3 bagian menggunakan
algoritma K-Means dengan software Matlab R2009a

¢

Lakukan teknik masking untuk memberikan
warna pada masing-masing kelas

'

Analisa Hasil

'

Hasil dan laporan

HASIL DAN PEMBAHASAN

Langkah pertama dalam proses segmentasi LIDAR
yaitu menginput data dari Geographic Information
System (GIS) yaitu Open Topography dengan citra
EarthScope Northern California Lidar Imagery dan
Ketintang. Setelah data diunduh selanjutnya dipetakan
menggunakan Google Earth. Selanjutnya gambar
disimpan dengan ukuran 500 x 300. Langkah selanjutnya




segmentasi menggunakan algoritma K-Means dengan
software Matlab R2009a. Segmentasi menjadi 3 cluster
yaitu daratan (jalan), vegetasi,, dan pemukiman. Berikut
merupakan hasil gabungan segmentasi tersebut, merah
menunjukkan daratan (jalan), hijau menunjukkan
vegetasi, sedangkan biru menunjukkan pemukiman.

PENUTUP
Simpulan

Hasil dan pembahasan yang telah diuraikan pada bab
sebelumnya, maka diperoleh simpulan sebagai berikut:

1. Segmentasi citra LiDAR bisa dilakukan dengan

algoritma  K-Means menggunakan  proses
clustering nilai piksel tetangga terdekat. Dalam
melakukan segmentasi, input citra LIDAR dibagi
menjadi 3 cluster. Untuk menentukan pusat
cluster pada algoritma K-Means dilakukan secara
acak. Alokasikan semua data / objek ke cluster
terdekat, dengan menghitung jarak semua data
ke setiap titik pusat cluster. Untuk mengetahui
hasil dari proses segmentasi cek stop condition
iterasi.
Performa segmentasi menggunakan algoritma K-
Means kurang baik dibandingkan dengan
algoritma clustering yang lain karena centroid
yang  diambil acak  sehingga
pengelompokan data yang dihasilkan dapat
berbeda-beda. lebih  efektif jika
dibandingkan dengan algoritma clustering yang
lain.

s€cara

Namun
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Saran

Hasil penelitian ini diperoleh saran sebagai berikut :
Saran untuk penelitian selanjutnya adalah diperlukannya
algoritma clustering yang lebih baik, serta diperlukan
pengelompakan bagian yang lebih banyak agar lebih
detail dalam dalam melakukan segmentasi.
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