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Abstraksi 

Hitung perataan jarak baseline dapat ditentukan dari data vektor jarak 3 dimensi 

secara simultan. Tujuan dari hitung perataan adalah untuk menemukan nilai yang 

paling layak dari serangkaian pengukuran acak, yaitu pengukuran yang terbebas 

dari kesalahan besar dan kesalahan sistematik. Penelitian ini menggunakan multi-

sensor dari data GPS dengan metode pengamatan statik radial dan data Drone 

dengan metode fotogrametri jarak dekat yang berfokus pada 10 titik uji.  

 

Integrasi multi-sensor ini dapat dilakukan dengan metode penggabungan matriks 

normal dalam hitung perataan jarak dan dengan melakukan transformasi datum 

pengukuran sensor Drone dari datum lokal ke datum WGS84 untuk menyelaraskan 

dengan datum sensor GPS. Melalui artikel ini, didapatkan sebuah metode yang 

efektif dan efisien dalam menghitung koordinat obyek 3D pada daerah yang luas 

serta dapat meningkatkan akurasi koordinat dari Drone.  

 

Tujuan dari penelitian ini adalah untuk menganalisis serta meningkatkan akurasi 

koordinat Drone dengan menyisipkan data jarak baseline sampel GPS. Dari hasil 

penelitian diperoleh akurasi koordinat hasil intergasi multi-sensor dengan 

penyisipan data jarak baseline meningkat dari 4m menjadi 7cm. Artikel ini akan 

menguraikan perhitungan perataan metode parameter dengan integrasi multi-sensor 

secara rinci untuk menghasilkan koordinat obyek 3D serta meningkatkan akurasi 

koordinat. 

 

Kata Kunci : Koordinat Obyek, Hitung Perataan Parameter, Integrasi Multi-sensor 
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