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Abstrak 

Pemanfaatan ruangan yang terbatas menjadi lebih fungsional dan estetis, seperti penambahan furnitur atau 
pemanfaatan sebagai lahan berkebun, dapat dicapai melalui pemetaan ruangan yang efektif. Namun, metode 
pemetaan manual memiliki keterbatasan seperti ketidak akuratan pengukuran, keefesiensi waktu, dan juga 
kurangnya visualisasi ruangan. Di era modern ini, teknologi robotika telah banyak diterapkan dalam kehidupan 
sehari-hari, salah satunya adalah penggunaan sensor LiDAR untuk pemetaan ruangan.Makalah ini membahas 
sistem pemetaan ruangan menggunakan aplikasi mobile yang memanfaatkan sensor LiDAR. Proses pemetaan 
dilakukan dengan melakukan pemindaian (scanning) pada area yang akan dipetakan, dan memutari area tersebut 
secara 360 derajat. Hasil dari pemetaan ini adalah model 3D dari ruangan yang telah dipindai, yang 
memungkinkan pengukuran dari setiap sisi ruangan. Penelitian menunjukkan bahwa hasil pemetaan dari 
perangkat lunak yang dibuat memiliki kesamaan bentuk dengan kondisi lapangan sebenarnya. Selain itu, 
keakuratan pengukurannya hanya memiliki selisih kecil sebesar 0,2%. Diharapkan penelitian ini dapat 
memudahkan manusia dalam memetakan ruangan dan memanfaatkan ruang terbatas dengan lebih baik. 
 
Kata Kunci: LiDAR; Pemetaan Ruang; 3D. 

  

Abstract 

Utilizing limited space to be more functional and aesthetic, such as adding furniture or using it as gardening 
space, can be achieved through effective room mapping. However, manual mapping methods have limitations 
such as inaccurate measurements, time efficiency, and also lack of room visualization. In this modern era, 
robotics technology has been widely applied in everyday life, one of which is the use of LiDAR sensors for 
room mapping. This paper discusses a room mapping system using a mobile application that utilizes LiDAR 
sensors. The mapping process is carried out by scanning the area to be mapped and rotating the area 360 
degrees. The result of this mapping is a scanned 3D model of the room, which allows measurements from 
every side of the room. Research shows that the mapping results from the software created are similar in shape 
to actual field conditions. In addition, the measurement accuracy only has a small difference of 0.2%. It is hoped 
that this research can make it easier for humans to map rooms and make better use of limited space. 
 
Keyword: LiDAR; Room Mapping; 3D. 
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1. Pendahuluan 
 

Dunia tengah dihadapkan pada gelombang urbanisasi terbesar dalam sejarah, dengan lebih dari 
separuh populasi dunia kini tinggal di kota-kota besar dan kecil. Jumlah ini diprediksikan akan terus 
meningkat hingga mencapai 5 miliar jiwa pada tahun 2030. Pertumbuhan urbanisasi yang pesat ini, 
diiringi dengan keterbatasan lahan di perkotaan, mendorong masyarakat untuk memanfaatkan ruang 
secara optimal. Kebutuhan akan pemanfaatan ruang yang optimal ini kian mendesak, baik untuk 
mendekor ulang dan menata ulang furnitur, maupun untuk menciptakan ruang berkebun di tengah 
keterbatasan lahan (Parent et al., 2021). Di sinilah peran penting pemetaan ruangan sebagai solusi 
cerdas untuk mengoptimalkan lahan di era urbanisasi. 

Pemetaan ruangan adalah proses pembuatan representasi grafis dua dimensi atau tiga dimensi 
dari suatu ruangan, yang memberikan informasi detail mengenai ukuran, bentuk, dan elemen-elemen 
di dalamnya (Chan et al., 2021). Dalam pemetaan ruangan ini, pengukuran secara manual masih sering 
dilakukan. Namun, terdapat sejumlah keterbatasan ketika kita melakukan pengukuran manual, seperti: 
1) Ketidakakuratan: Pengukuran manual rentan terhadap kesalahan manusia, terutama pada ruangan 

dengan bentuk yang kompleks (He et al., 2019).  
2) Ketidakefisienan: Proses ini memakan waktu dan tenaga yang cukup besar, terutama untuk 

ruangan yang luas (Bybee & Budge, 2019).  
3) Keterbatasan visualisasi: Pengukuran manual hanya memberikan data dimensi tanpa representasi 

visual yang memadai (Cui et al., 2019). 
 

Oleh karena itu, pemetaan ruangan menggunakan teknologi digital seperti LiDAR (Light 
Detection and Ranging) dan fotogrammetri menjadi solusi yang lebih unggul. Beberapa penelitian 
sebelumnya juga telah membahas mengenai pengukuran dan pemetaan ruangan menggunakan 
LiDAR. Sebagai contoh, jurnal berjudul "Automatic Mapping of a Room Using LIDAR-based Measuring 
Sensor" yang ditulis oleh Ungureanu et al. (2019), membahas mengenai pemetaan ruangan tertutup 
dengan sensor pengukuran jarak Scanse Sweep. Sensor ini menggunakan teknik LiDAR untuk 
mengumpulkan data yang kemudian dianalisis oleh aplikasi perangkat lunak yang berjalan di PC. 
Selain itu, jurnal "Fast, Automated, Scalable Generation of Textured 3D Models of Indoor Environments" yang 
ditulis oleh Turner et al. (2015) juga membahas pemodelan 3D ruangan yang memudahkan proses 
pemetaan menjadi lebih cepat. Dalam jurnal tersebut, terdapat data yang menunjukkan penggunaan 
sensor LiDAR dalam pembentukan model 3D. Berdasarkan dua penelitian di atas, penulis bertujuan 
untuk mengoptimalkan proses pemetaan ruangan dengan memanfaatkan pengukuran dari model 3D 
ruangan yang dihasilkan oleh sensor LiDAR. Selain LiDAR, penulis juga menerapkan framework 
RoomPlan yang dikembangkan oleh Apple untuk menghasilkan model 3D ruangan secara real-time 
ketika pengguna menggunakan aplikasi ini. Diharapkan penerapan LiDAR serta framework 
RoomPlan ini dapat mempermudah aktivitas manusia, khususnya dalam hal pemetaan ruangan di area 
yang terbatas. 
 
 

2. Metode Penelitian 
 

Metode penelitian yang digunakan dalam studi ini mencakup beberapa tahap, yang masing-
masing dirancang untuk mengoptimalkan pemetaan ruangan dengan menggunakan teknologi Light 
Detection and Ranging (LiDAR) yang terintegrasi dengan RoomPlan Framework. Proses pengumpulan data 
dimulai dengan memanfaatkan sensor LiDAR yang dipasang pada perangkat mobile yang kompatibel 
dengan RoomPlan Framework. Sensor LiDAR bekerja dengan memancarkan pulsa laser dan mengukur 
waktu yang diperlukan untuk pulsa tersebut kembali setelah memantul dari objek di lingkungan 
sekitarnya. Proses ini menghasilkan point cloud, yaitu kumpulan titik-titik di ruang tiga dimensi yang 
merepresentasikan permukaan objek yang dipindai. Data point cloud ini kemudian digunakan sebagai 
dasar untuk pemetaan ruangan secara lebih akurat dan efisien. 
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Selanjutnya, untuk membangun peta lingkungan secara simultan sambil melacak posisi sensor, 
digunakan algoritma Simultaneous Localization and Mapping (SLAM). Algoritma SLAM yang dipilih 
dalam penelitian ini adalah Hector SLAM, yang terkenal karena kemampuannya menghasilkan peta 
dengan resolusi tinggi berdasarkan data dari LiDAR. Hector SLAM memanfaatkan data point cloud 
yang diperoleh untuk secara terus-menerus memperbarui posisi sensor dan lingkungan sekitarnya 
dalam peta yang sedang dibangun. Proses ini memastikan bahwa peta yang dihasilkan akurat dan 
sesuai dengan kondisi nyata, bahkan dalam situasi di mana sensor mengalami pergerakan dinamis. 
Setelah data point cloud diperoleh dan diproses oleh algoritma SLAM, langkah selanjutnya adalah 
perhitungan ukuran ruangan. Ukuran ruangan dihitung dengan menggunakan data point cloud yang 
telah diolah. Setiap titik dalam point cloud memiliki koordinat (xi, yi, zi), dan koordinat ini kemudian 
ditransformasikan untuk menyesuaikan posisi dan orientasi sensor LiDAR dalam ruang tiga dimensi. 

 

[
𝑥′
𝑦′

𝑧′

] = R [
𝑥
𝑦
𝑧

] + T 

 
Transformasi ini dilakukan dengan menggunakan rumus transformasi koordinat, di mana R adalah 
matriks rotasi dan T adalah vektor translasi.  

 

d = √(𝑥2 −  𝑥1 )2 + (𝑦2 −  𝑦1 )2 + (𝑧2 −  𝑧1 )2 

 
Setelah transformasi koordinat dilakukan, jarak antara dua titik dalam point cloud dihitung 

menggunakan rumus Euclidean, yang memberikan jarak langsung antara dua titik dalam ruang tiga 
dimensi. Estimasi volume ruangan juga dilakukan berdasarkan data point cloud. Volume ruangan 
dihitung dengan mengukur dimensi ruangan, yaitu panjang, lebar, dan tinggi, yang diidentifikasi 
berdasarkan batas-batas dari point cloud. Panjang, lebar, dan tinggi ini diestimasi dengan mencari titik 
minimum dan maksimum dalam point cloud, dan kemudian volume dihitung dengan mengalikan ketiga 
dimensi tersebut. 

Panjang=max(xi )−min(xi ) 

Lebar=max(yi )−min(yi) 

Tinggi=max(zi )−min(zi) 
 

Integrasi RoomPlan Framework dengan data yang diperoleh dari LiDAR merupakan langkah 
penting berikutnya dalam penelitian ini. RoomPlan Framework digunakan untuk mengelola sesi ARKit, 
yang mengumpulkan data dari sensor LiDAR dan memvisualisasikan peta ruangan secara real-time. 
RoomPlan adalah sebuah Application Programming Interface (API) yang dikembangkan oleh Apple dan 
didesain untuk bekerja dengan perangkat iPhone dan iPad yang dilengkapi dengan pemindai LiDAR. 
API ini memungkinkan pembuatan denah lantai tiga dimensi dari sebuah ruangan, termasuk 
identifikasi karakteristik utama seperti dimensi dan jenis furnitur yang ada. 

 

 
Gambar 1. Alogaritma RoomPlan 
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Algoritma yang digunakan oleh RoomPlan dalam mendeteksi tembok dan opening dimulai dengan 
pembuatan semantic point clouds. Point cloud yang dihasilkan dari pemindaian dilabeli dengan informasi 
semantik, seperti jenis objek yang diidentifikasi (misalnya, dinding, pintu, jendela). Proses berikutnya 
adalah semantic projection z-slicing, di mana point cloud dipotong dalam irisan horizontal sepanjang sumbu 
Z untuk menghasilkan proyeksi dua dimensi dari data tiga dimensi.  

 

P(x,y) = ∑ 𝑣 (𝑥, 𝑦, 𝑧)𝑧  

Di mana 𝑃(𝑥,𝑦 adalah proyeksi 2D dari point cloud, dan 𝑉(𝑥,𝑦,𝑧) adalah nilai voxel pada koordinat 
(x, y, z) dalam point cloud. 
 

Proyeksi ini memudahkan analisis data untuk langkah-langkah selanjutnya, termasuk penggunaan 
jaringan saraf tiruan (neural network) untuk mendeteksi garis-garis penting dalam proyeksi dua dimensi. 
Garis-garis ini merepresentasikan dinding, batas ruangan, dan elemen struktural lainnya. Neural 
network yang digunakan dilatih dengan dataset relevan dan menggunakan fungsi loss seperti Mean 
Squared Error (MSE) atau Cross-Entropy Loss untuk segmentasi dan deteksi. Setelah deteksi garis 
dilakukan, hasilnya digunakan untuk membentuk tata letak dua dimensi ruangan, yang mencakup 
penentuan posisi dinding, pintu, jendela, dan elemen struktural lainnya. 

 

L = 
1 

𝑁
∑ (𝑦𝑖  − 𝑦𝑖̂ )

2𝑁
𝑖 = 1  

 

Di mana 𝐿 adalah fungsi loss, 𝑦𝑖 adalah nilai sebenarnya, dan 𝑦𝑖̂ adalah prediksi dari neural network. 
 

Langkah terakhir adalah post-processing, yang melibatkan pemrosesan lebih lanjut untuk 
memperbaiki hasil tata letak dua dimensi, seperti smoothing, penghilangan noise, dan penggabungan 
bagian-bagian yang terpisah.  

G(x,y) = 
1

2𝜋𝜎2 𝑒
−

𝑥2+𝑦2

2𝜎2  

 

Di mana 𝐺(𝑥,𝑦) adalah fungsi Gaussian dan 𝜎 adalah deviasi standar 
 

Teknik yang digunakan dalam proses ini termasuk Gaussian filter untuk smoothing, yang membantu 
dalam menghasilkan hasil akhir yang lebih halus dan lebih representatif dari kondisi nyata. Hasil akhir 
dari seluruh proses ini adalah representasi tiga dimensi yang telah diproses dari point cloud awal, yang 
mencakup informasi semantik lengkap dari lingkungan atau ruangan yang dipetakan. Hasil ini 
memberikan representasi visual yang sangat berguna untuk berbagai aplikasi, termasuk desain interior, 
pemetaan arsitektural, dan manajemen ruang. Dengan metode yang komprehensif ini, penelitian ini 
berhasil mengintegrasikan teknologi LiDAR dan RoomPlan Framework untuk menghasilkan model tiga 
dimensi yang akurat dan efisien dari ruangan, yang dapat digunakan untuk berbagai keperluan praktis 
dan akademis. 
 
 

3. Hasil dan Pembahasan 
 
3.1 Hasil 

Hasil dari penelitian ini adalah berupa aplikasi yang bisa di jalankan oleh perangkat yang 
didukung oleh sensor LiDAR. Berikut adalah alur mengenai penggunakan aplikasi pemetaan ruangan 
otomatis berbasis LiDAR: 
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Gambar 2. Alur Penggunaan Aplikasi 

 
Berdasarkan alur aplikasi diatas, berikut ini adalah perbandingan serta pembahasan secara detail 

mengenai aspek pengukuran, visualisasi serta hasil dari usability testing user.  
1) Pegukuran dengan menggunakan LiDAR 

Data yang kami gunakan untuk melakukan pemetaan serta pengukuran ruangan menggunakan 
LiDAR ini terdapat 10 ruangan seperti table dibawah ini: 

 
Tabel 1. Pegukuran dengan menggunakan LiDAR 

No Nama Ruangan  

1 Balkon belakang Rusunawa BPJS Kabil 

2 Balkon depan Rusunawa BPJS Kabil 

3 Ruang Tidur Rusunawa BPJS Kabil 

4 Ruang Belakang rumah ibu Zinia 

5 Ruang Meeting 1 Apple Academy 

6 Ruang Meeting 2 Apple Academy  

7 Ruang Meeting 3 Apple Academy 

8 Ruang Belajar 2 Apple Academy  

9 Balkon depan Appartement Nagoya 

10 Ruang Tidur Appartement Nagoya 

 
Dari 10 ruangan tersebut, berikut ini adalah hasil perbandingan pemetaan serta pengukuran ruangan 
yang dilakukan di balkon belakang rusunawa BPJS Kabil dengan ukuran 2.1 m x 1.3 m x 2.7 m, 
menghasilkan data berikut: 

 
Tabel 2. Hasil Perbandingan Pemetaan  

Aspek  Pengukuran Manual Pengukuran LiDAR 

Ukuran Panjang Ruangan 2.1 meter 2.2 Meter 

Ukuran Lebar Ruangan  1.3 Meter  1.2 Meter  

Ukuran Tinggi Ruangan  2.7 meter  2.8 Meter 

Estimasi waktu pengukuran  5 – 10 Menit  1 – 2 Menit 

Jumlah orang yang mengukur  1-2 Orang  1 Orang  

 
Perbandingan antara pengukuran manual dan pengukuran menggunakan sistem berbasis LiDAR 

menunjukkan selisih rata-rata sebesar 0,2%. Selain itu, berdasarkan tabel di atas, pengukuran secara 
otomatis dapat menghemat waktu dan mengurangi jumlah sumber daya manusia yang diperlukan 
untuk melakukan pengukuran. Tingkat akurasi sebesar 0,2% menunjukkan bahwa sistem ini sangat 
dapat diandalkan untuk pemetaan ruangan. Faktor-faktor yang mempengaruhi akurasi termasuk 
kondisi pencahayaan yang konsisten dan permukaan ruangan yang tidak reflektif. Penggunaan sensor 
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LiDAR dan framework RoomPlan secara signifikan mengurangi waktu yang diperlukan untuk 
pemetaan. Dalam skenario di mana waktu adalah faktor kritis, seperti dalam penataan ulang furnitur 
di ruang pamer, metode ini memberikan keuntungan besar. Berikut adalah dokumentasi penggukuran 
dengan menggunakan LiDAR, yang mana pengukuran dilakukan setelah pengguna aplikasi 
melakukan scanning ruangan serta mendapatkan 3D model ruangan tersebut. 

 

 
Gambar 3. Pengukuran 

Panjang 

 
Gambar 4. Pengukuran lebar 

 
Gambar 5. Pengukuran Tinggi 

 
2) Visualiasi hasil pemetaan ruangan dengan menggunakan Roomplan. 

Setelah melakukan perbandingan terhadap hasil pengukuran ruangan dengan menggunakan 
LiDAR, masalah yang sering dialami oleh masyarakat ketika melakukan pemetaan ruangan adalah 
kurangnya visualisasi dari bentuk ruangan tersebut, sehingga menyebabkan kurangnya kefahaman 
mengenai bentuk dan posisi ruangan tersebut. Oleh karena itu solusi ini hadir dengan 
menggunakan framework Roomplan yang dikembangkan oleh Apple. Berikut ini adalah bentuk 
balkon yang dilakukan pemetaan ruangan: 

 

 
Gambar 6. Tampilan Balkon Depan 
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Berdasarkan dari gambar diatas, maka setelah dilakukan scanning menghasilkan 3D model 
sebagai berikut: 

 

 
Gambar 7. Hasil 3D model balkon 

 
Hasil pemindaian menunjukkan model 3D ruangan yang sangat detail, termasuk dimensi, bentuk, 

ukuran dan elemen-elemen seperti pintu dan jendela. Model ini memberikan representasi visual yang 
akurat dari ruangan yang dipindai. Selain dari balkon rusunawa BPJS tersebut, terdapat beberapa 
dokumentasi terkait penggunaan aplikasi ini dalam melakukan pemetaan ruangan sebagai berikut:  
a) Gambar menunjukkan proses pemindaian dalam kamar Rusunawa BPJS Kabil. Saat pemindaian 

ruangan, pengguna akan mengelilingi ruangan tersebut untuk mendapatkan dimensi panjang, 
lebar, dan tinggi. Selain itu, garis-garis putih yang muncul pada gambar di bawah ini akan 
memudahkan pengguna untuk mengetahui bagian mana saja yang sudah terdeteksi serta 
mendeteksi jenis objek di sekitarnya, seperti lemari, kursi, dan lain-lain. 

 

 
Gambar 8. Pemindaian Ruangan Kamar Rusunawa BPJS 

 
b) Gambar berikut adalah hasil pemindaian ruangan Apple Academy berupa model 3D yang 

lengkap dengan dimensi ruangan serta objek di dalamnya. 
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Gambar 9. Hasil 3D model ruangan Apple Academy 

 
3) Pengujian / Usability testing aplikasi 

Dalam pengembangan aplikasi ini, pengujian dilakukan untuk memastikan fungsionalitasnya serta 
membandingkan hasil pengukuran dari ruangan yang telah di-scan. Dari hasil wawancara dan 
pengujian kegunaan (usability testing), 90% partisipan menyatakan bahwa aplikasi ini mudah 
digunakan dan antarmuka penggunanya intuitif. Partisipan juga mengapresiasi kecepatan 
pemindaian dan akurasi model 3D yang dihasilkan. Hal ini menunjukkan bahwa aplikasi yang 
dikembangkan tidak hanya efektif dari segi teknis, tetapi juga diterima dengan baik oleh 
pengguna. 

 

 
Gambar 9. Dokumentasi Usability Testing User 

 
3.2 Pembahasan 

Penelitian ini berfokus pada penggunaan teknologi Light Detection and Ranging (LiDAR) yang 
diintegrasikan dengan RoomPlan Framework untuk menghasilkan model tiga dimensi ruangan yang 
akurat dan efisien. Hasil penelitian menunjukkan bahwa teknologi ini mampu memberikan solusi yang 
lebih unggul dibandingkan dengan metode pemetaan tradisional, baik dari segi akurasi maupun 
efisiensi waktu. Keunggulan teknologi LiDAR dalam menghasilkan data pengukuran yang akurat 
telah didokumentasikan secara luas dalam berbagai penelitian sebelumnya (Boniardi et al., 2017; Bybee 
& Budge, 2019; Chan et al., 2021). Penggunaan sensor LiDAR dalam penelitian ini terbukti 
menghasilkan data yang sangat akurat, dengan selisih pengukuran hanya sekitar 0,2% dibandingkan 
dengan ukuran nyata. Ini menunjukkan bahwa LiDAR merupakan alat yang andal untuk pemetaan 
ruangan, terutama dalam lingkungan yang membutuhkan presisi tinggi. Hasil ini sejalan dengan 
penelitian yang dilakukan oleh Boniardi et al. (2017), di mana LiDAR digunakan untuk localization yang 
robust pada denah lantai arsitektural, menunjukkan akurasi tinggi dalam berbagai kondisi lingkungan. 
Selain akurasi, efisiensi waktu juga menjadi salah satu keunggulan utama dari teknologi ini. Dalam 
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penelitian ini, proses pemetaan ruangan menggunakan LiDAR hanya memerlukan waktu 1-2 menit, 
jauh lebih cepat dibandingkan dengan metode manual yang dapat memakan waktu hingga 10 menit 
atau lebih. Efisiensi waktu ini bukan hanya meningkatkan produktivitas tetapi juga mengurangi 
kebutuhan sumber daya manusia. Sebagaimana dicatat oleh Bybee dan Budge (2019), integrasi LiDAR 
dengan teknologi kamera dan perangkat lunak memungkinkan rekonstruksi adegan 3D yang cepat 
dan efisien, mendukung temuan penelitian ini.  

Visualisasi model tiga dimensi yang dihasilkan juga memberikan manfaat signifikan dalam 
berbagai aplikasi, mulai dari desain interior hingga manajemen ruang. Model yang dihasilkan mampu 
menampilkan detail dimensi, tata letak, dan elemen struktural seperti dinding, pintu, dan jendela 
dengan akurat. Teknologi ini juga memungkinkan deteksi otomatis elemen-elemen dalam ruangan, 
yang sangat membantu dalam perencanaan dan pengoptimalan penggunaan ruang. Temuan ini 
diperkuat oleh penelitian Cui et al. (2019), yang menunjukkan bahwa rekonstruksi 3D menggunakan 
LiDAR dan pemindaian laser seluler dapat menghasilkan model yang sangat detail dan akurat, bahkan 
dalam lingkungan dalam ruangan yang kompleks. Namun, meskipun hasil penelitian ini menunjukkan 
keberhasilan dalam menggunakan LiDAR dan RoomPlan Framework, terdapat beberapa tantangan yang 
perlu diatasi untuk pengembangan lebih lanjut. Salah satu tantangan utama adalah ketergantungan 
pada kondisi lingkungan, seperti pencahayaan dan sifat reflektif dari permukaan yang dipindai. Dalam 
penelitian ini, kondisi pencahayaan yang tidak konsisten atau permukaan yang sangat reflektif dapat 
mempengaruhi kualitas data yang dihasilkan. Dong dan Chen (2017) menekankan pentingnya 
mempertimbangkan faktor-faktor lingkungan dalam aplikasi LiDAR untuk memastikan hasil yang 
optimal. 

Selain itu, pengembangan lebih lanjut dalam algoritma pemrosesan data juga diperlukan untuk 
meningkatkan kecepatan dan akurasi pemetaan. Penerapan kecerdasan buatan, seperti neural network, 
dalam mendeteksi elemen struktural, menunjukkan potensi besar dalam meningkatkan kinerja sistem 
pemetaan ini. Penelitian oleh He et al. (2019) menyoroti bahwa penggunaan neural network dalam 
pemetaan menggunakan LiDAR dapat mengurangi kesalahan deteksi dan meningkatkan kecepatan 
pemrosesan data. Secara keseluruhan, penelitian ini memberikan kontribusi yang signifikan terhadap 
pemahaman dan pengembangan teknologi pemetaan ruangan menggunakan LiDAR. Temuan-
temuan ini tidak hanya menegaskan keunggulan LiDAR dalam hal akurasi dan efisiensi tetapi juga 
membuka jalan untuk inovasi lebih lanjut dalam integrasi teknologi LiDAR dengan sistem cerdas 
lainnya. Dengan terus berkembangnya teknologi ini, diharapkan akan ada peningkatan lebih lanjut 
dalam kemampuan pemetaan dan manajemen ruang, baik dalam konteks penelitian akademis maupun 
aplikasi industri. Seperti yang dicatat oleh Fang et al. (2021) dalam penelitian mereka tentang generasi 
denah dari point clouds, integrasi teknologi ini memiliki potensi besar untuk merevolusi cara kita 
memetakan dan mengelola ruang dalam berbagai konteks. 

 
 

4. Kesimpulan 
 
Penelitian ini membahas penerapan teknologi Light Detection and Ranging (LiDAR) dan RoomPlan 

Framework untuk pemetaan dan pengukuran ruangan secara otomatis. Hasil penelitian menunjukkan 
bahwa sistem berbasis LiDAR mampu menghasilkan model tiga dimensi (3D) ruangan dengan tingkat 
akurasi yang sangat tinggi, dengan selisih rata-rata hanya sebesar 0,2% dibandingkan dengan 
pengukuran manual. Selain itu, penggunaan teknologi ini terbukti lebih efisien dalam hal waktu dan 
sumber daya manusia, di mana waktu yang diperlukan untuk melakukan pengukuran berkurang dari 
5-10 menit menjadi hanya 1-2 menit, serta membutuhkan lebih sedikit tenaga kerja. Implementasi 
LiDAR dan RoomPlan Framework dalam aplikasi mobile juga mempermudah proses pemetaan ruangan, 
memungkinkan pengguna untuk memanfaatkan ruang secara optimal dan efisien. Dengan demikian, 
penelitian ini diharapkan dapat berkontribusi pada pengembangan teknologi pemetaan ruangan yang 
lebih canggih dan praktis di masa mendatang. 
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