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Abstrak. Dengan adanya perbedaan klasifikasi pada alat, seria kesalahan-kesalahan
alami serta teknis pada sistem GPS, maka dibutuhkan sebuah metode untuk
meningkatkan akurasi untuk aplikasi-aplikasi yang membutuhkan akurasi tinggi.
Dalam hal ini, metode koreksi DGPS dengan diferensial tunggal menawarkan solusi
yang dapat memberikan hasil yang memuaskan. Penelitian ini berisi studi menyangkut
implementasi serta kelayakan metode koreksi DGPS di lapangan untuk aplikasi statis
dengan pengolahan data post-processing.

Penelitian ini dilakukan dengan cara melakukan studi referensi, kemudian eksplorasi
terhadap alat yang digunakan, dalam hal ini pesawat GPS kelas-A dan pesawat GPS
kelas-B. Setelah pemahaman terhadap alat tercapai, dilakukan implementasi dan
pengujian terhadap metode koreksi DGPS ini sehingga akan dapat dianalisis mengenai
tingkat akurasi serta kelayakan dari penerapan metode koreksi DGPS dcngan
diferensial tunggal.
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Kata kunci : diferensial GPS, diferensial tunggal, post-processing.

I Pendahuluan

GPS (Global Positioning System) adalah sistem satelit navigasi dan penentuan posisi
yang sudah banyak diaplikasikan, terutama bagi aplikasi-aplikasi yang membutuhkan
mformasi tentang posisi. Seiring dengan dihilangkannya kesalahan yang disengaja (S4
~ Selective Availability) pada tahun 2000 untuk pesawat GPS sipil di seluruh dunia,
maka kesalahan yang tersisa berarti hanyalah kesalahan teknis dan juga kesalahan
alami. Selain kesalahan-kesalahan tersebut, terdapat faktor lain yakni terdapatnya tiga
buah kelas pada pesawat penerima GPS, di mana masing-masing kelas memiliki tingkat
akurasi sendiri.

Metode koreksi DGPS dengan diferensial tunggal menawarkan perbaikan akurasi yang
baik dengan cara membandingkan parameter-parameter tertentu antara sebuah GPS
kelas lebih rendah dengan pesawat GPS yang lebih tinggi. Metode koreksi DGPS ini
tidak terlalu kompleks, menawarkan akurasi yang dapat diterima (1-10 meter), serta
dapat diaplikasikan dengan kriteria-kriteria yang tidak terlalu mengikat. Derau yang
dihasilkan oleh metode ini juga tidak terlalu besar. Selain itu, metode koreksi diferensial
GPS dengan diferensial tunggal ini memiliki prospek untuk diterapkan pada suatu
wilayah tertentu karena sederhana serta biaya yang dibutuhkannya lebih rendah.

2 KOREKSIDGPS

Empat data yang dibutuhkan untuk menjalankan algoritma koreksi ini yaitu;
1. Posisiyang “diketahui” pada pesawat referensi :xr, yr, zr (ECEF XYZ).

2. Koordinat posisi xS, yS, zS dari semua satelit pada waktu transmisi sinyal.
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3. Pseudorange yang diukur dengan pesawat referensi: Prs (s=1,...,n;n>=4).
" 4. Pseudorange yang diukur dengan pesawat bergerak: Pms (s=1,...,m;m>=4).
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Bila jarak antara pesawat bergerak dengan pesawat referensi di bawah 50 km, kesalahan
jam satelit, bias ionosfer, dan bias troposfer hampir sama besarnya untuk kedua pesawat
dan saling meniadakan dalam penghitungan diferensial tunggal. Terdapat empat besaran
yang dicari solusi-nya yaitu: koordinat Xm, Ym, Zm, dan kesalahan jam (¢/ock) Cm-Cr.
Model perhitungan kesalahan berikut ini yang dipakai dalam penentuan posisi:

Pﬂli + C:H + Em& = RM

P+C +E =R,

Dengan mengurangkan kedua persamaan tersebut, diperoleh:

[PM = PrS ] + [CFN - CF’]+ Erlﬂ.\' == [Rm.\' - R]'.!' ]

Dengan Erms gabungan kesalahan diferensial yang tersisa, seperti kesalahan model,
multipath, dan derau pesawat. Penyelesaian untuk besaran yang tidak diketahui Xm,
Ym, dan Zm akar kuadrat untuk Rms dilinearkan menjadi :

les = Pi"."\.J + I.‘:'I'I", - (:I'J + I:rms
= Riggo + {(Xmu - Xs}/nmau} < dXy + {(Ymu — Y, }/Rysud # UV
+ {(Zmp = 75}/ Rinsad * 07 — Ryg

Dengan penyusunan ulang diperoleh:
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{Z.-2) R Y2, G, =P, - R\ +E,

Dengan:
C_=C, -C.kesalahan jam diferensial
P_=P_-(P.-R.). pengamatan pseudo-range terkoreksi diferensial.

3 Implementasi

Untuk pengimplementasiannya, sistem koreksi DGPS ini akurat untuk radius 50
kilometer dari stasiun referensi. Berapa-pun pesawat GPS yang akan dikoreksi oleh
metode koreksi DGPS ini hasilnya akan tetap akurat selama masih berada di dalam
radius tersebut. Metode ini disebut juga sebagai metode Local Area DGPS.
Implementasi pada sistem koreksi DGPS ini dijalankan sesuai diagram berikut;
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4 Hasil Pengujian

Dari hasil-hasil penelitian yang telah dilakukan di atas, terdapat beberapa analisis

mengenai tingkat ketepatan pesawat GPS yang telah menga [ami koreksi dengan metode

diferensial tunggal serta melalui proses filtrasi. Beberapa analisis menyangkut
penelitian tersebut antara lain adalah:

|. Dengan aplikasi koreksi DGPS untuk menghitung jarak relatif menunjukkan bahwa
metode ini dapat menurunkan tingkat kesalahan dalam akurasi hingga 2-5 meter.

2. Apabila jaraknya cukup pendek maka data jarak yang terkoreksi juga memiliki
kemungkinan terjadinya kesalahan. Untuk mengurangi terjadinya kesalahan ini,
digunakan metode filtrasi.

3. Metode filtrasi berguna untuk menentukan data-data yang valid untuk diikutsertakan
di dalam penentuan posisi berdasarkan metode koreksi DGPS. Metode ini
dijalankan berdasarkan jumlah satelit yang terlibat di dalam pengambilan data dan
berdasarkan kepada besar kesalahan pewaktuan. Salah satu faktor lain yang dapat
dianalisis untuk meningkatkan ketepatan metode koreksi DGPS ini adalah
menyamakan metode pengukuran pseudorange dari masing-masing alat.

5 Kesimpulan

Kesimpulan terhadap hasil penelitian adalah: .

1. Metode koreksi DGPS dapat diimplementasikan pada sistem penentuan posisi statis
dengan pengolahan data post-processing. Koreksi dilakukan terhadap beberapa
kesalahan yang ada dalam penentuan posisi dengan menggunakan titik pusat
referensi sebagai acuan koreksi. Metode koreksi DGPS dapat mengurangi kesalahan
dalam penentuan posisi dengan GPS kelas-B hingga jangkauan 1-10 meter.

2. Dengan metode koreksi DGPS, ketepatan penentuan posisi dari pesawat GPS kelas-
B dapat ditingkatkan hingga mendekati ketepatan penentuan posisi dari pesawat
GPS kelas-A.

3. Metode koreksi diferensial untuk penentuan posisi GPS ini mendukung aplikasi
lapangan dengan berbagai macam variasi, karena algoritma serta metodenya mudah
untuk diterapkan.
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