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Abstraksi 

CRP (Close Range Photogrammetry) adalah teknik pengukuran yang dapat 

digunakan untuk mengekstraksi poin 3D dari gambar. Dalam teknik CRP pemotretan 

dilakukan menggunakan Drone DJI Phantom 4 Pro dengan teknik pemotretan 

konvergen dan normal serta kombinasi dari kedua pemotretan. Pemotretan secara 

konvergen dilakukan dengan cara memposisikan Drone yang berpusat pada satu titik 

dengan membentuk kerucut terhadap objek jembatan dengan sudut berkisar 40-90 

derajat. Sedangkan pemotretan secara normal dilakukan dengan cara memposisikan 

Drone dengan menghadap satu garis lurus terhadap objek.  

Hasil akhir dari penelitian ini adalah visualisasi objek 3D Modeling yang memiliki 

tekstur secara utuh dan menyerupai keadaan aslinya dilapangan, dibuktikan dengan 

nilai Total RMSE ICP dari 3D Modeling konvergen adalah 0.093975040 m. 

Sedangkan total RMSE dari 3D Modeling normal adalah 0.08818463 m, dan total 

RMSE ICP dari 3D Modeling kombinasi adalah 0.09074756 m. Dan untuk nilai jarak 

retro dengan Total RMSE dari 3D Modeling konvergen adalah 0.02107605 m, 

sedangkan total RMSE dari 3D Modeling normal adalah 0.01859032 m dan total 

RMSE dari 3D Modeling kombinasi adalah 0.02066882 m. Dari ketiga total RMSE 

ICP dan jarak retro tersebut dapat dikatakan bahwa total RSME 3D Modeling normal 

lebih baik karena memiliki nilai lebih kecil dibandingkan dengan total RMSE ICP 

Dan jarak retro dari 3D Modeling konvergen dan kombinasi. 

Kata Kunci : 3D Modeling, Konvergen dan Normal, CRP 
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