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PENDAHULUAN

Berkembangnya teknologi pemetaan menggunakan Unmanned Aerial Vehicle (UAV) memungkinkan dilakukannya integrasi
metode penentuan posisi menggunakan GNSS yang lebih akurat. Beberapa metode GNSS yang dapat diterapkan adalah metode
post processing kinematic (PPK) maupun real time kinematic (RTK). Penerapan metode-metode ini diharapkan dapat memberikan
Koordinat foto yang lebih teliti pada setiap exposure. Tujuan dari penelitian tugas akhir ini adalah untuk melakukan asesmen
Kontribusi post processing kinematic (PPK) dan real time kinematic (RTK) terhadap UAV fotogrametri.

Metode penentuan posisi diferensial dengan menggunakan data Hasil pengolahan post processing kinematic
fase. Berikut merupakan Persamaan one way data phase
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Kesimpulan yang didapat pada penelitian tugas akhir ini adalah :

1) Mengkombinasikan GPS dengan Beidou menghasilkan persentase pemecahan ambiguitas fase dan tingkat presisi yang cenderung lebih baik dibandingkan
dengan kombinasi lainnya. Hal ini dibuktikan dengan jumlah titik koordinat fix dan standar deviasi yang dihasilkan dalam satu jalur terbang cenderung lebih
baik dibandingkan kombinasi lainnya. Selain itu, penggunaan gelombang (L1+L2) terbukti menghasilkan tingkat presisi yang lebih baik ketimbang hanya
menggunakan gelombang L1 saja.

2) Metode integer ambiguity resolution yang cocok untuk pengolahan PPK pada UAV ini yaitu integer ambiguity resolution fix and hold dan continuous.

3) Perbedaan koordinat per foto yang dihasilkan antara metode PPK dan RTK berada pada level cm. Namun, metode PPK memberikan tingkat presisi yang lebih
baik dibandingkan dengan menggunakan metode RTK.
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