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ABSTRAK 

 

Cheryl Devina Halim: 

 Skripsi 

 Pembuatan 3D Point Cloud dengan Photogrammetry dan DCGAN 

 Rekonstruksi objek 3D dari gambar merupakan suatu proses yang memiliki banyak tantangan 
seperti variablitias objek, kompleksitasnya, dan informasi yang dapat didapatkan dari gambar. Sudah 
ada beberapa penelitian sebelumnya yang melakukan rekonstruksi objek 3D dari gambar tetapi 
metode tersebut seringkali melakukan generalisasi terhadap rekonstruksi yang dihasilkan. 

 Penelitian ini bertujuan untuk menghasilkan 3D point cloud yang akurat hanya dengan 
menggunakan input multi-image dengan metode photogrammetry dan Deep Convolutional 
Generative Adversarial Network (DCGAN). Ground truth yang digunakan dalam penelitian ini adalah 
depth map hasil rendering objek dan akan dilakukan post processing untuk mengubah depth map 
menjadi point cloud.  

 Metode ini menghasilkan depth map garis besar dari objek yang akan direkonstruksi dari 
dataset ShapeNet yang memiliki 55 kategori objek. Metode ini belum bisa mengalahkan metode yang 
menggunakan point cloud sebagai ground truth dan melakukan rekonstruksi dari random vector 
dalam evaluasi MMD-CD dan MMD-EMD. Rekonstruksi 3D objek menggunakan multi-image dapat 
dilakukan dengan GAN tetapi kurang baik ketika GAN digabung dengan metode photogrammetry.  

Kata kunci: point cloud, rekonstruksi objek 3D, photogrammetry, DCGAN 
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ABSTRACT 

 

Cheryl Devina Halim: 

 Undergraduate Thesis 

 3D Point Cloud Generation with Photogrammetry and DCGAN 

3D object reconstruction from images is a process that presents many challenges, such as 
object variability, complexity, and the information that can be obtained from images. There have 
been several previous studies that have performed 3D object reconstruction from images, but these 
methods often generalize the resulting reconstruction. 

This research aims to produce accurate 3D point clouds using only multi-image input with 
photogrammetry and Deep Convolutional Generative Adversarial Network (DCGAN) methods. The 
ground truth used in this study is the depth map resulting from object rendering, and post-processing 
will be performed to convert the depth map into a point cloud. 

This method generates an outline depth map of the object to be reconstructed from the 
ShapeNet dataset, which has 55 object categories. This method has not been able to outperform 
methods that use point clouds as ground truth and perform reconstruction from random vectors in 
the MMD-CD and MMD-EMD evaluations. 3D object reconstruction using multi-image can be done 
with GAN, but it performs poorly when GAN is combined with the photogrammetry method. 

Keywords: point cloud, 3D object reconstruction, photogrammetry, DCGAN 
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