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Pendahuluan
Latar Belakang

@-Tujuan @- Alur Penelitian

Peta merupakan instrumen yang sangat dibutuhkan dalam kehidupan, seperti untuk navigasi dan Merancang algoritma penjahitan citra -
pembuatan geographic information system (GIS). Dalam pembuatannya, pemetaan dapat dilakukan dan mendapatkan parameter area - - Per?gUJlan
dengan berbagai teknologi, salah satunya adalah Unmanned Aerial Vehicle (UAV). Untuk mendapatkan overlap citra tangkapan drone paling Akuisisi :> Penjahitan :> Algoritma dan
detail dari objek yang akan dipetakan, pemetaan dapat dilakukan pada area yang lebih kecil terlebih optimal untuk pemetaan skala Data Citra Hasil Penjahitan
dahulu, kemudian menjahitnya menjadi peta yang utuh. laboratorium. Citra
Pemetaan luar ruangan memiliki gangguan yang sulit diabaikan, seperti cuaca yang tidak menentu,

gangguan fisik, dan angin. Oleh karena itu, pemetaan dapat dilakukan pada skala laboratorium.

Metodologi

Akuisisi Data @-Pre-processing —@-Feature Extraction @-Feature Filtering ®-Feature Matching

Citra diperoleh menggunakan kamera Citra dikalibrasi dengan Fitur  diperoleh menggunakan algoritma Fitur yang diperoleh terkadang terlalu Fitur dari 2 citra yang berkesinambungan

bawah drone kemudian membuat matriks kamera Oriented FAST and Rotated BRIEF (ORB) pada bertumpuk. Oleh karena itu dilakukan dicocokan untuk menemukan kecocokan dari
variasi overlap dengan menghapus kemudian merotasikan setiap channel warna dan 4 bagian setiap filtering untuk menyisahkan fitur kedua citra. Deskriptor setiap fitur dicocokan
sebagian data. citra sesuai arah channel untuk mendapatkan fitur yang merata. dengan response tertinggi dan dengan mempertimbangkan jarak perpindahan
pemetaan. membuang fitur yang berlebih. citra.
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—@— Mismatch Removal

®-/mage Registration ®-/mage Fusion @-Parameter Pengujian

Outliers hasil feature matching dihapus Mencari model transformasi citra dari Penggabungan citra dilakukan dengan image Beban komputasi algoritma di hitung dengan °‘2N3>(Nz)°‘“'°g“’om)
dengan algoritma RANdom SAmple Consensus pasangan fitur inliers dengan transformasi blending untuk mendapatkan penjahitan Big O Notation.
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Hasil dan Analisis !_Kesimpulan

Perbandingan Hasil Penjahitan ®-Lama Pengerjaan ®-Beban Komputasi Dipe[(oleh jlgoﬁtma kpenjahita” i(itja
Citra dengan variasi 90% dan 70% Pengerjaan tercepat ada pada variasi 70% Beban komputasi tertinggi ada tang apan drone untuk pemetaan skaja
. e . . laboratorium menggunakan metode
berhasil dijahit. Apabila pada mismatch removal
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. : : anoramic image stitching dengan lama
dibandingkan - dengan it e b i 35 men

referensi secara kasat-mata, variasi pengerjaan sekitar 18 - 35 menit untuk
: reniahi : el
' 109 35m337s 23 15m510s 13 Gagal Pre-processing O(NN) enJahlt 90 - 140 citra dan kompleksitas
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penjahitan citra tangkapan drone untuk

90% memiliki kemiripan yang lebih BEEE - 18m369s 21 9mM167s 12 Gagal Feature Extraction O(nN) ) _ i ;
tinggi. Karena padra) v;lriasgij 70% BEEE 27 m173s 22 2m248s 13 Gagal Feature Filtering O(nkK) total algoritma yaitu O(nilM) serta hasil
. () - . . . ..
citra. mengalami penyusutan pada R -t ocrins penjahitan _dengan tingkat _kemiripan
bagian terakhir B - 274l 2% m139s - 1ms00s ;""5’"‘":” ‘?etm‘:‘,"" g((“'_”"')) sekitar 0,76 hingga 0,84 dibandingkan citra

. mage registration nim o« . .
Cit?a dengan variasi 40% gagal s 6 M2 mi42s 6 88 m 253 : Imade Fusion o(nN) kamera digital menggunakan metrik SSIM.
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dijahit. Hal ini dikarenakan jumlah 3 ©-Performa Citra Hasil Penjahltan n:Jumlah citra ©—Diperoleh parameter area overlap dalam
(@}
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pada area overlap hanya

Prforma SSIM terbaik ada pada variasi 90%

N: Jumlah piksel setiap citra
K: Jumlah semua fitur

pemetaan skala laboratorium paling

sedikit. Citrabaris | ssiM_ | : i i :
k: Jumlah f!turt(?rfllte.r' . optlmal adalah sebesar 90 - 70% yang
& I e Qi7Ees L: Jumlah fitur citra kiri terfilter dibuktikan dengan keberhasilan algoritma
= [ 2 ] 0,8297 0,8005 R: Jumlah fitur citra kanan terfilter . 9 . g
e 05122 05224 M: Jumlah pasangan fitur yang telah dibangun dalam menjahitnya.
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| 6 | : , i : Iterasi pencarian model transformasi
Citra Referensi Hasil Penjahitan Baris 1 | Gabungan | 0,8149 0,7655 P

| : Iterasi mismatch removal



