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The Measurement of Object Height from UAV (Unmanned Aerial 

Vehicle) Image by Using Image Segmentation of Tri Angular 

Similarity Method 
 

Muhammad Imam Suganda 

09121001030 

Abstract 

 

    Improvement in the field of technology and the development of 

unmanned aircraft vehicles (UAV) allow for wider use of UAVs in the field of 

forest product inventory. The height of tree is one of the characteristics of a tree 

that has an important meaning in the inventory of forest products. High 

measurements are needed in estimating the potential of trees and stands. In this 

study, a system prototype will be designed with digital image techniques using 

image segmentation with triangular similarity method. Before the image tree 

height being processed, the grayscalling and thresholding stages are carried out. 

The image retrieval process uses unmanned aircraft that have been designed using 

a camera to take the tree images. After going through the preprocessing stage of 

the image, the shadow in a camera is calculated which is the result of the 

projection of a lens. The shadow will form on the sensor surface inside the 

camera. To calculate the height of the shadow on the sensor, a comparison is 

made between the size of the object in the camera sensor and the size of the actual 

object. Before measuring the height of the shadow, the pixel height measurement 

is done first, then the height of the object is calculated using the triangular 

similarity method. Test results conducted on 15 different tree species obtained 

accuracy values of 94.34% using RunCam HD cameras and 92.01% using Xiaomi 

Action Cam cameras taken from the average value of testing accuracy. 

Keyword: The height of tree, triangular similarity, image segmentation, 

Unmanned Aerial Vehicle (UAV) 
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Pengukuran Tinggi Objek Dari Hasil Citra UAV (Unmanned 

Aerial Vehicle) Dengan Segmentasi Citra Menggunakan Metode 

Kesebangunan Segitiga 

 

Muhammad Imam Suganda 

09121001030 

Abstrak 

Kemajuan dalam bidang teknologi dan pengembangan kendaraan 

pesawat tanpa awak (UAV) memungkinkan penggunaan yang lebih luas dari 

UAV dalam bidang inventarisasi hasil hutan. Tinggi pohon merupakan salah 

satu karakteristik pohon yang mempunyai arti penting dalam inventarisasi hasil 

hutan. Pada penelitian ini akan dirancang sebuah prototipe sistem dengan teknik 

citra digital menggunakan segmentasi citra dengan metode kesebangunan 

segitiga. Sebelum citra tinggi pohon diproses dilakukan tahap grayscalling dan 

thresholding. Proses pengambilan citra menggunakan pesawat tanpa awak yang 

telah dirancang menggunakan kamera untuk pengambilan citra pohon. Setelah 

melalui tahap preprosesing citra, maka dihitung bayangan dalam sebuah kamera 

yang merupakan hasil proyeksi dari sebuah lensa. Bayangan tersebut akan 

terbentuk diatas permukaan sensor yang ada didalam kamera. Untuk menghitung 

tinggi bayangan di sensor, maka dilakukan perbandingan antara ukuran objek di 

sensor kamera dengan dengan ukuran objek sebenarnya. Sebelum melakukan 

pengukuran tinggi bayangan, terlebih dahulu dilakukan pengukuran tinggi 

pixsel, kemudian dihitung tinggi objek menggunakan rumus kesebangunan 

segitiga. Hasil pengujian yang dilakukan pada 15 jenis pohon yang berbeda 

didapatkan nilai akurasi sebesar 94,34% menggunakan kamera RunCam HD dan 

92,01% menggunakan kamera Xiaomi Action Cam yang diambil dari rata-rata 

nilai akurasi pengujian.  

Kata kunci : ketinggian pohon, kesebangunan segitiga, segmentasi citra, 

Unmanned Aerial Vehicle (UAV) 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

 

1.1.  Latar Belakang 

Kemajuan dalam bidang teknologi dan pengembangan kendaraan 

pesawat tanpa awak (UAV) memungkinkan penggunaan yang lebih luas dari 

UAV dalam bidang inventarisasi hasil hutan. Tinggi pohon merupakan salah 

satu karakteristik pohon yang mempunyai arti penting dalam inventarisasi hasil 

hutan.  

Tinggi pohon  merupakan hal yang penting dalam pendugaan potesi 

pohon dan tegakan. Data tinggi bukan hanya diperlukan untuk menghitung nilai 

luas bidang dasar suatu tegakan melainkan juga dapat digunakan untuk 

menentukan volume pohon dan tegakan, yang berguna untuk mengetahui 

struktur suatu tegakan hutan. Penelitian tentang pengukuran tinggi pohon telah 

banyak dilakukan pada penelitian sebelumnya [1],[2],[3],[4]. 

   Pada penelitian [1] oleh menghasilkan bahwa segmentasi dapat 

digunakan untuk melakukan perhitungan tinggi pohon yang didapatkan dari citra 

berwarna yang diambil menggunakan pesawat tanpa awak menghasilkan citra 

berwarna dan DSM (digital Surface model) pada daerah tidak rata. Kemudian 

NDSM (Normalized Digital Surface Model) dihasilkan dengan mengurangkan 

DTM (Digital Terrain Model) yang tersedia dari DSM. Citra pohon diekstraksi 

atas dasar segmentasi yang dihasilkan dengan menggabungkan NDSM dengan 

citra berwarna. Kemudian ketinggian pohon dihitung dan dibandingkan dengan 

pengukuran manual.  

Pada penelitian [2] pengukuran tinggi pohon tidak langsung dilakukan 

pada fitur pohon melainkan menggunakan citra resolusi tinggi UAV melalui 

photogrammetry dan Structure from Motion (SfM). Penelitian ini menggunakan 

canopy height models (CHMs) untuk ekstraksi tinggi. Sedangkan pada penelitian 

[3] pengambilan data diambil menggunakan data LIDAR (Light Detection and 
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Ranging). Penginderaan jarak jauh adalah cara yang paling akurat yang 

membutuhkan waktu yang cepat. Selain itu juga ada penelitian menggunakan 

LIDAR pesawat ruang angkasa. Namun karena penerbangan singkat dan 

tingginya biaya survei, mencegah untuk dilakukan penelitian selanjutnya. 

Terdapat juga penelitian menggunakan citra satelit, namun berdasarkan struktur 

hutan dan resolusi spasial dari citra satelit, hasilnya kurang tepat tetapi berguna 

untuk daerah yang luas. 

            Pada saat sekarang ini, pesawat tanpa awak telah digunakan dalam 

berbagai bidang. Pada bidang kehutanan  telah digunakan untuk memperkirakan 

ketinggian pohon menggunakan sensor kamera [4] Suatu  citra yang berada 

didalam sebuah kamera  atau lensa merupakan hasil penggambaran dari suatu 

objek nyata. Pembentukan citra didalam sebuah kamera dapat membantu untuk 

melakukan  suatu pengukuran  tinggi objek, sehingga dapat menggantikan alat 

ukur yang sudah ada sebelumnya .  

               Sementara itu pada penelitian ini tidak digunakan metode seperti yang 

digunakan pada penelitian sebelumnya, karena tidak adanya alat seperti yang 

digunakan pada penelitian tersebut. Pengukuran dilakukan menggunakan konsep 

kesebangunan segitiga yang terbentuk dari proses pembentukan bayangan 

dengan menggunakan sinar-sinar istimewa pada lensa cembung yang ada 

didalam sebuah kamera. Pengambilan gambar dilakukan menggunakan pesawat 

tanpa awak yang telah dipasang sebuah kamera. 

Berdasarkan uraian di atas maka penulis ingin melakukan penelitian 

untuk membuat suatu sistem yang bisa mengukur ketinggian pohon yang 

didapatkan dari hasil foto udara pesawat tanpa awak menggunakan segmentasi 

dengan metode kesebangunan segitiga. Pesawat tanpa awak disini memiliki 

kemampuan terbang di udara dan dapat dimanfaatkan untuk mengukur 

ketinggian pohon. Perancangan ini menggunakan kamera sebagai media untuk 

pengambilan citra dari pohon. 

 

1.2. Tujuan 

   Adapun tujuan yang ingin dicapai pada penelitian ini, antara lain: 
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1. Merancang sistem pengukuran tinggi pohon berdasarkan segmentasi 

menggunakan konsep kesebangunan segitiga. 

2. Menerapkan konsep kesebangunan segitiga yang terbentuk dari proses 

pembentukan bayangan dengan menggunakan sinar-sinar istimewa 

pada lensa cembung yang ada didalam sebuah kamera yang dapat 

digunakan untuk menghitung ketinggian pohon. 

3. Merancang dan menggunakan pesawat tanpa awak untuk pengambilan 

foto udara. 

4. Membuat sebuah prototype sistem yang dapat mengetahui ketinggian 

suatu pohon. 

 

1.3.  Manfaat 

   Manfaat dari penulisan proposal kali ini adalah: 

1. Mampu menciptakan sebuah sistem yang dapat mengetahui ketinggian 

pohon  

2. Dapat memperbaiki sistem lama yang masih bersifat konvensianal dan 

manual yang masih menggunakan tenaga manusia untuk melakukan 

pengukurannya. 

3. Sebagai sarana pemanfaatan teknologi dalam bidang wahana tanpa 

awak untuk membantu proses penghitungan tinggi pohon. 

  

1.4.  Rumusan  Masalah 

            Berdasarkan latar belakang yang telah dikemukakan sebelumnya, 

maka    didapatkan perumusan masalah yaitu : 

1. Bagaimana merancang sistem pengukuran tinggi pohon menggunakan 

konsep kesebangunan segitiga.  

2. Apakah sistem mampu menerapkan konsep kesebangunan segitiga 

menggunakan segmentasi citra untuk mengolah hasil citra yang 

diambil menggunakan pesawat tanpa awak  

3. Bagaimana keakuratan data hasil sistem dibandingkan dengan data 

sebenarnya. 
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1.5.  Batasan Masalah         

       Selain perumusan masalah diatas, juga terdapat batasan masalah pada 

tugas  akhir ini, antara lain :            

1. Citra input berupa citra RGB yang diperoleh dari foto udara wahana 

berupa multirotor. 

2. Resolusi citra yang digunakan adalah 2592 x 1944 pixel 

3. Identifikasi ketinggian pohon dilakukan pada beberapa pohon tunggal 

dengan ketinggian antara 1 – 6 m. 

4. Jarak antara objek (pohon) dan kamera sudah ditentukan  

5. Kamera yang digunakan untuk pengambilan citra adalah kamera 

RunCam HD dan Xiaomi Action Cam 

6. Menggunakan bahasa pemograman C#. 

 

1.6.  Metodologi Penelitian 

Metodologi yang akan digunakan dalam penelitian akan melewati  

beberapa tahap berikut ini : 

1. Metode Studi Pustaka / Literature  

       Metode ini dilakukan dengan cara mencari dan mengumpulkan 

sumber-sumber referensi berupa literature yang terdapat pada buku, 

majalah, internet atau lainnya tentang “pengukuran tinggi pohon 

menggunakan segmentasi dengan  konsep kesebangunan segitiga 

mengguakan pesawat tanpa awak ” sehingga dapat menunjang penulisan 

laporan Tugas Akhir. 

 

2. Metode Konsultasi 

                Pada metode ini, peneliti melakukan konsultasi kepada orang-orang 

yang dianggap memiliki pengetahuan dan wawasan terhadap 

permasalahan yang ditemui saat pembuatan Tugas Akhir.  

 

3. Metode Observasi  

     Metode ini dilakukan pengamatan dan pencatatan terhadap data yang 

diperoleh. 
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4. Metode Perancangan Perangkat Lunak (Software)  

         Tahap ini merupakan tahap perancangan aplikasi yang 

mengimplementasikan beberapa algoritma pengolahan citra untuk 

mengidentifikasi ketinggian pohon terhadap citra inputan berupa citra 

RGB dan menggunakan bahasa pemograman C#. 

 

5. Metode Pengujian / Simulasi Desain Pengendalian  

          Pada metode ini dilakukan pengujian / simulasi bagaimana sistem 

ini bekerja yang dapat menunjang penulisan laporan ini.  

 

6. Metode Analisa , Kesimpulan dan saran  

          Hasil dari pengujian pada metode pengujian kemudian dianalisa 

dengan tujuan untuk mengetahui kekurangan pada hasil perancangan dan 

faktor penyebabnya, sehingga dapat digunakan untuk pengembangan 

pada penelitian selanjutnya dan dibuat kesimpulan dan saran dari hasil 

penelitian. 

 

1.7.  Sistematika Penulisan 

        Untuk lebih memudahkan dalam menyusun tugas akhir ini dan 

memperjelas isi dari setiap bab yang ada pada laporan ini, maka dibuatlah 

sistematika penulisan sebagai berikut : 

1. BAB I PENDAHULUAN 

   Bab ini berisi latar belakang, tujuan, manfaat, rumusan masalah, batasan 

masalah, metodelogi penelitian dan sistematika penulisan tentang 

pengukuran tinggi pohon menggunakan wahana tanpa awak dengan 

berdasarkan segmentasi dengan konsep kesebangunan segitiga. 

 

2. BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

   Tinjauan pustaka berisi tentang kerangka teori dan kerangka berfikir yang 

meliputi teori-teori relevan dan beberapa referensi dari hasil penelitian 

sebelumnya. 
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3. BAB III METODOLOGI PENELITIAN 

          Metodologi menjelaskan tantang langkah-langkah yang digunakan 

untuk mencari, mengumpulkan dan menganalisa permasalahan serta 

pemecahan masalah pada penelitian tugas akhir ini. 

 

4. BAB IV HASIL DAN ANALISA 

   Bab ini berisi hasil pengujian dari sistem yang dibuat serta analisa dari 

hasil pengujian tersebut. 

 

5. BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 

   Kesimpulan berisi tentang hasil dari penelitian tugas akhir yang telah 

dilakukan pengujian sebagai jawaban atas tujuan yang ingin dicapai pada 

bab 1 (pendahuluan) ,akan tetapi masih bersifat sementara. 
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