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ABSTRAK
AGUSTINUS ZEFANYA. Pengembangan dan Analisis Kinerja Algoritma

Next Best View Planning pada Sistem Multi-UAV untuk Cakupan 3D Tanaman.
Dibimbing oleh MEDRIA KUSUMA DEWI HARDHIENATA dan SONY
HARTONO WIJAYA.

Pemantauan tanaman secara efisien dan akurat merupakan tantangan
dalam sistem Controlled Environtment Agriculture atau pertanian dalam ruangan.
Penggunaan Unmanned Air Vehicle (UAV) atau drone jenis Crazyflie, yang
berukuran kecil dan sangat fleksibel, memungkinkan pemantauan dari berbagai
sudut sempit yang tidak terjangkau oleh kamera statis. Tantangan utama dalam
sistem ini adalah menentukan posisi optimal drone untuk memaksimalkan cakupan
permukaan objek tiga dimensi (3D Surface Coverage Problem) dengan jumlah
drone yang minimal. Penelitian ini mengembangkan algoritma dengan pendekatan
Next Best View (NBV), yaitu metode iteratif untuk memilih posisi dan orientasi
pandangan drone yang optimal. Meski pendekatan NBV telah banyak digunakan
untuk pemetaan atau pemindaian 3D, penerapannya dalam sistem multi-UAV
untuk pemantauan tanaman belum banyak dieksplorasi. Algoritma tersebut akan
dibandingkan dengan Genetic Algorithm (GA), sebuah algoritma evolusioner
berbasis seleksi alam, yang sebelumnya digunakan untuk kasus yang serupa.
Keduanya dievaluasi pada berbagai model tanaman berbasis objek 3D. Hasil
simulasi menunjukkan bahwa GA memberikan cakupan 0.57% lebih tinggi, namun
NBV secara konsisten jauh lebih unggul dalam efisiensi waktu komputasi hingga
8.53 kali lebih cepat (88.27% lebih efisien).

Kata kunci: Next Best View, Genetic Algorithm, Multi-UAV, 3D Surface
Coverage, Pemantauan Tanaman.



ABSTRACT
AGUSTINUS ZEFANYA. Development and Performance Analysis of

Next Best View Planning Algorithm in Multi-UAV Systems for 3D Plant
Coverage. Supervised byMEDRIAKUSUMADEWIHARDHIENATA and SONY
HARTONO WIJAYA.

Efficient and accurate plant monitoring remains a challenge in Controlled
Environtment Agriculture or indoor farming environments. The use of small and
highly flexible Unmanned Aerial Vehicles (UAVs), such as the Crazyflie drone,
enables monitoring from narrow angles that are inaccessible to static cameras and
allows integration into multi-drone systems. A key challenge in this context is
determining the optimal drone positions to maximize 3D surface coverage while
minimizing the number of drones required. This study proposes an algorithm based
on the Next Best View (NBV) approach, an iterative method for selecting the
next best drone position and orientation. Although NBV has been widely used in
3D mapping and scanning, its application in multi-UAV plant monitoring systems
remains underexplored. The proposed algorithm is compared with the Genetic
Algorithm (GA), an evolutionary algorithm based on natural selection, which has
been previously applied to similar problems. Both algorithms are evaluated on
various 3D mesh-based plant models using point and triangle representations.
Simulation results show that while GA achieves 0.57% higher surface coverage,
NBV consistently outperforms in computational efficiency, being up to 8.53 times
faster (88.27% more efficient).

Keywords: Next Best View, Genetic Algorithm, Multi-UAV, 3D Surface
Coverage, Plant Coverage.
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