
  

Ilustrasi: 
 

Perangkat RIMS dapat dibawa oleh 
tim kecil (BACKPACK). Surveyor 

akan merancang JALUR TERBANG 

sesuai kondisi dan arah angin. Wa-

hana udara dirangkai di lapangan >> 
diterbangkan dengan hand-launch 

untuk terbang mengikuti jalur terbang 
(PHOTO FLIGHT) dengan jarak 

tempuh 10km sekali terbang atau 

akan mengkover area < 300Ha. 

Selesai misi terbang wahana akan 

pulang secara otomatis dan men-
darat dengan NET-LANDING atau 

PARACHUTE. Foto di DOWNLOAD 

>> diproses secara otomatis dengan 
teknologi Sturcture From Motion un-

tuk menghasilkan produk dasar 
ORTOFOTO (FOTO MOSAIK) dan 

Digital Surface Model. Selanjutnya 

proses INTERPRETASI CITRA 

bekerja untuk mengekstrak informasi 
Terrain dan obyek tematik geo-

information. 

Proses  
Produksi 

Safety and Silently  



  

 

helping to seeé 
your environment  

§ Citra Foto RIMS memiliki overlap 85% dan sidelap 20% 

       Pola ini menghasilkan citra foto yang banyak dan redundan 

       Citra yang banyak dapat dimanfaatkan untuk perbaikan akurasi 

 
§ Citra Udara RIMS menghasilkan GSD (Ground Sampling Dis-

tance) = 10cm -  25cm >> yang memenuhi untuk produksi skala 

1/1.500  

      Mobile Mapping Platform  RIMS menghasilkan GSD = 2cm -  5cm 

 

§ Foto Udara RIMS memiliki nilai Stereo Angle (parallax) =  

      17ð25 Deg >> yang cocok untuk tipe topografi bergelombang 

  

§ Citra Udara RIMS, diambil dari kamera digital amatir dan diproses dengan In-flight Selft-calibration untuk 
mendapatkan presisi hitungan = 2 - 3 x GSD or  30cm - 60cm for Hz (X, Y) , and   

      3 - 5 x GSD or 40cm - 1.5m untuk elevasi (Z)  in OPEN AREA 

¶ Problem terbesar survei dari udara adalah TIDAK SEMUA obyek akan dapat terlihat dari udara. 

Ada sejumlah obyek yang tertutup pandangan oleh obyek lainnya yang lebih tinggi, maka TIDAK 

TERLIHAT berarti TIDAK DAPAT DIHITUNG 

 

¶ Produk dasar RIMS menghasilkan data Digital Surface Model (DSM)  BUKAN Digital Terrain 

Model (DTM). Maka diperlukan proses lanjut untuk mereduksi (FILTERING) DSM >> DTM. 

Prosedur filtering tidak bisa menggaransi tingkat akurasi yang dihasilkan, maka akurasi dari 

obyek yang tertutup hanya sekitar 8 x GSD atau < 2.5m 


