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ABSTRAK

MUHAMMAD ALIF MUQORRABIN, PEMETAAN LAMUN MENGGUNAKAN UAV
(UNMANNED AERIAL VEHICLE) DAN METODE OBJECT BASED IMAGE
ANALYSIS (OBIA): DI PULAU BARRANG LOMPO (dibimbing oleh Nurjannah
Nurdin, Supriadi).

Latar belakang. Salah satu kemajuan dari penginderaan jauh adalah
aksesibilitas, murah biayanya citra aerial, dan tingginya resolusi spasial citra.
Satunya objek yang diteliti pada penginderaan jauh adalah lamun yang dapat
ditemukan pada estuari maupun laut dangkal di berbagai belahan dunia. Teknik
yang baru untuk memetakan sebaran padang lamun yakni Unmmaned Aerial Vehicle
(UAV). Tujuan. Penelitian ini menguji hasil pemotretan UAV dengan perbedaan
tinggi terbang di Pulau Barrang Lompo, mengidentifikasi objek di lapangan dari hasil
pemotretan UAV, mengekstrak nilai Digital Number (DN) dari citra dan mencari kaitan
nilai DN dengan tutupan lamun dan melakukan OBIA dari hasil pemotretan UAV.
Metode. Penelitian ini secara besar dibagi menjadi lima tahap penentuan stasiun,
pengambilan foto udara, pengambilan data lamun secara in situ, pengolahan data
UAV, dan analisis statistik. Hasil. Pada tinggi terbang 30 meter menghasilkan GSD
1,3 cm/px dan 50 meter 2,3 cm/px. Hasil pemotretan UAV pada tinggi terbang 30
meter dan 50 meter sama-sama dapat mengidentifikasi kelas-kelas bentik, namun
untuk Kketelitian yang lebih tajam, lebih baiknya tinggi terbang rendah yang
digunakan. Adanya hubungan berbanding terbalik dan hubungan sangat kuat antar
nilai DN dengan tutupan lamun. Hasil OBIA tutupan lamun terbaik berada pada tinggi
terbang 30 m dengan iterasi ketetanggan empat IteReklasl IteTut4 (77,5%),
sedangkan spesies lamun yang paling baik adalah tinggi terbang 30 m ketetanggan
empat lteReklasl_lteSpes2 (47,5%). Kesimpulan. UAV mampu membedakan antar
kelas tutupan lamun dan bahkan dapat identifikasi berbagai objek di lapangan.
Ketlitian tinggi yang dibutuhkan didukung dengan GSD yang lebih tajam sehingga
perlunya tinggi terbang rendah seperti dalam penelitian ini adalah 30 m.

Kata kunci: pemetaan lamun; UAV; segmentasi: object based image analysis;
digital number



ABSTRACT

MUHAMMAD ALIF MUQORRABIN, SEAGRASS MAPPING USING UAV
(UNMANNED AERIAL VEHICLE) AND OBJECT BASED IMAGE ANALYSIS
(OBIA) METHOD: AT BARRANG LOMPO ISLAND (supervised by Nurjannah
Nurdin, Supriadi).

Background. One advances of remote sensing is the accessibility, low cost of aerial
imagery, and high spatial resolution of imagery. One such objects studied in remote
sensing is seagrass which can be found in estuaries and shallow seas in various
parts of the world. A new technique to map seagrass distribution is using Unmanned
Aerial Vehicle (UAV). Aim. This study examined the results of UAV with different flight
heights at Barrang Lompo Island, identifed objects in the field from UAV, extracted
Digital Number (DN) values from images and identifed the relationship of DN values
with seagrass cover, and performed OBIA from UAV. Methods. This study was
broadly divided into five stages: station determination, aerial photography, in situ
seagrass data collection, UAV data processing, and statistical analysis. Results. At
a flight height of 30 metres, the GSD was 1.3 cm/px and 2.3 cm/px at 50 metres. The
results of UAV at a flight height of 30 metres and 50 metres can both identify benthic
classes, but for sharper accuracy, it is better to use a low flight height. There is an
inverse relationship and a very strong relationship between DN values and seagrass
cover. The best seagrass cover OBIA results were at 30 m flight height with
neighbourhood four IteReklasl_IteTut4 (77,5%), while the best seagrass species
were at 30 m flight height with neighbourhood four IteReklasl_IteSpes2 (47,5%).
Conclusions. The UAV was able to distinguish between seagrass cover classes and
even identify various objects in the field. The required high altitude is supported by a
sharper GSD so the need for a low flying height as in this study is 30 m.

Keywords: seagrass mapping; UAV; segmentation; object based image analysis;
digital number
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Fenomena dimana cahaya matahari terpantul dari permukaan
laut pada sudut dengan sudut datang yang sama dengan
sudut pantulannya.

Bagian dari Artificial Intelligence, machine learning merupakan
algorithm adalah sekumpulan aturan atau proses untuk
melakukan sebuah tugas,

Sebuah proses yang mempartisi citra menjadi wilayah
(segmen) yang tidak tumpang tindah, biasanya segmentasi
dilakukan berdasarkan karakteristik piksel dalam sebuah
gambar.

Sebuah teknik dari segmentasi gambar yang mengelompokan
kelompokan piksel berdasarkan kriteria tertentu, biasanya
dengan kemiripan kriteria

Titik-titik yang tersebar dalam citra yang digunakan oleh
proses region growing untuk melakukan segmentasi.




BAB |. PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Perkembangan teknologi penginderaan berkembang secara pesat dalam
beberapa dekade. Salah satu perubahan penginderaan jauh adalah aksesibilitas,
murah biayanya citra aerial, dan tingginya resolusi spasial citra (Veetil et al., 2020).
Salah satu objek yang diteliti pada penginderaan jauh adalah lamun yang dapat
ditemukan pada estuari maupun laut dangkal di berbagai belahan dunia (Mashoreng,
2019; Veetil et al., 2020). Terdapat berbagai teknik yang dapat dilakukan untuk
memetakan sebaran padang lamun yakni, akustik, survei lapangan, satelit, dan
Unmmaned Aerial Vehicle (UAV) (Carpenter et al., 2022)

Menggunakan citra satelit, secara spasial dan temporal dapat memberikan
informasi mengenai eksosistem lamun dengan melakukan pemetaan perairan
dangkal yang memanfaatkan berbagai sensor optik mulai dari resolusi rendah,
sedang dan tinggi (llyas et al., 2020). Kini, ada berbagai jenis sumber citra yang dapat
diakses dengan mudah, namun secara umum ada dua citra satelit yang dapat
diakses secara gratis, yakni Landsat-8 dan Sentinel-2. Hasil citra dari satelit tersebut
dapat dimanfaatkan untuk memetakan distribusi lamun (Yanuar et al., 2018).
Menurut Oktaviana & Yarjohan (2016), ukuran resolusi citra dikategorikan menjadi
tiga yakni resolusi spasial tinggi (0,6-40 m), resolusi spasial menengah (4-30 m),
resolusi spasial rendah (30 — 1000 m).

Selain memanfaatkan rekaman citra oleh satelit, muncul alternatif lain dalam
pemetaan padang lamun yakni menggunakan UAV. Hasil rekaman citra dari UAV
jauh melampaui resolusi dari citra satelit resolusi menegah yang gratis (Sentinel-2
dan Landsat-8) sehingga muncul metode pemetaan lamun menggunakan UAV.
Selain itu kelebihan citra dari UAV adalah kemampuan untuk mengulang
fotogrametri, lebih murah dibandingkan hasil citra satelit dengan resolusi tinggi,
fleksibilitas pengambilan data sesuai permintaan dibandingkan citra satelit yang
terbatas dengan data waktu tertentu (Yang et al., 2020).

Citra yang dihasilkan oleh UAV resolusinya jauh lebih melampui citra satelit
dan memunculkan berbagai metode pengaplikasiannya pada pemetaan resolusi
tinggi. Citra yang dihasilkan UAV memiliki kemampuan sampai tingkat centimeter.
Seperti penelitian yang dilakukan oleh Carpenter et al., (2022), dijelaskan bahwa
UAV dapat menjadi pilihan untuk identifikasi dan pengamatan kondisi padang lamun
karena resolusi tinggi yang dibutuhkan.

Berdasarkan uraian tersebut, maka perlu dilakukan penelitian pengamatan
kondisi padang lamun menggunakan teknologi baru yakni UAV dalam pengamatan
kerapatan dan tutupan padang lamun.



1.2. Tujuan dan Kegunaan

Tujuan penelitian yang akan dicapai dalam penelitian ini adalah:

1. Menguji hasil pemotretan UAV dengan perbedaan tinggi terbang di Pulau
Barrang Lompo.

2. Mengidentifikasi objek di lapangan dari hasil pemotretan UAV.

3.  Mengekstrak nilai Digital Number (DN) dari citra dan mencari kaitan nilai DN
dengan tutupan lamun.

4. Melakukan OBIA dari hasil pemotretan UAV.

Kegunaan penelitian yang diharapkan dari penelitian ini adalah:

1. Sebagai bahan referensi dalam melihat kemampuan UAV dalam pemetaan
habitat lamun.

2. Menawar opsi dalam pemetaan habitat lamun dengan akurasi tinggi yang dapat
digunakan sebagai alternatif dalam kegiatan pemantuan (monitoring).

3. Sebagai acuan pemetaan lamun menggunakan UAV.



