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ABSTRACT 

 

 

For all this time, measuring the field with extraterrestrial method is done 

by using rover in vertical condition. The observation result by using this tool will 

be less accurate if it has to be done in residential area which is a lot of building 

that may caused many barriers. GPS RTK SOUTH Type Galaxy G1 is completed 

with Tilt Sensor feature. Tilt Sensor is a sensor that can give some corrections 

according to the tip of the pole automatically. Measuring the field tipping point 

with Tilt Sensor Feature can be executed with maximal state of tilt in the rover 

about 30, tilt sensor will detects the tilt of the rover and makes the tilt fit in the 

field tipping point. One of the goal of this tilt sensor feature is to make measuring 

the field tipping point become easier if there is some obstacles in the field such as 

plants or buildings that may hamper the observation. 

This research is using comparative experiment method with quantitative 

approach which performing a research by comparing the treatments to a selected 

object. This research also use HRMS score parameter to describe the observation 

precision of tilt sensor feature and rover in vertical condition so that to know the 

difference of the field tipping point position and the accuracy of the coordinate 

score of tilt sensor feature and vertikal rover is done through comparison with 

measurement using total station. 

Based on the results of the analysis can be seen that the score of HRMS in 

vertical state rover is 0.21 m and the value of HRMS on feature tilt sensor with tilt 

variable 10 °, 20 ° and 30 ° which is equal to 0.15 m, 0.15 m and 0.14 m. 

Different coordinate position of vertical state rover and feature tilt sensor with tilt 

variable 10 °, 20 ° and 30 ° average of 0.055 m, 0.060 m and 0.064 m. Position 

difference of feature tilt sensor with tilt variable 10 °, 20 ° and 30 ° with 

measurement of total station average of 0.10 m, 0.10 m and 0.11 m. Different 

positions of coordinate values between vertical state rovers with feature tilt 

sensors follow in a more open direction as well as between feature tilt sensors 

with total station measurements. Average counting results using variance analysis 

with 5% significance level between rover of vertical state, rover with feature tilt 

sensor and total station measurement in residential area of which there is building 

no significant difference. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

  

A. Latar Belakang 

Pelaksanaan pendaftaran tanah di Indonesia didasari oleh undang-

undang nomor 5 tahun 1960 tentang peraturan dasar pokok-pokok agraria. 

Hal ini tercantum dalam Pasal 19 undang-undang nomor 5 tahun 1960 ”untuk 

menjamin kepastian hukum oleh pemerintah diadakan pendaftaran tanah 

diseluruh wilayah Republik Indonesia”. Sebagai tindak lanjut 

penyelenggaraan pendaftaran tanah dari pasal 19 Undang-Undang Nomor 5 

Tahun 1960 maka diterbitkan Peraturan Pemerintah Nomor 10 Tahun 1961 

mengenai pendaftaran tanah, disempurnakan melalui Peraturan Pemerintah 

Nomor 24 tahun 1997 tentang pendaftaran tanah.  

Penyelenggaraan pendaftaran tanah yang dilakukan pemerintah 

selama ini dirasa kurang memberikan kontribusi nyata, hal ini terlihat karena 

masih banyaknya tanah-tanah yang dimiliki masyarakat belum terdaftar di 

Kementerian Agraria dan Tata Ruang/Badan Pertanahan Nasional 

(Kementerian ATR/BPN). Sebagai langkah untuk mempercepat pelaksanaan 

pendaftaran tanah tersebut maka Kementerian ATR/BPN menerbitkan 

Peraturan Menteri Agraria dan Tata Ruang/Kepala Badan Pertanahan 

Nasional Nomor 12 Tahun 2017 tentang Pendaftaran Tanah Sistematis 

Lengkap. Pendaftaran tanah sistematis lengkap (PTSL) adalah kegiatan 

pendaftaran tanah untuk pertama kali yang dilakukan secara serentak yang 

meliputi semua obyek pendaftaran tanah yang belum didaftar dalam satu 

wilayah desa/kelurahan atau nama lainnya yang setingkat, dan juga termasuk 

pemetaan seluruh obyek pendaftaran tanah yang sudah terdaftar dalam rangka 
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menghimpun dan menyediakan informasi yang lengkap mengenai bidang-

bidang tanahnya.
1
  

Prosedur pelaksanaan pendaftaran tanah sistematis lengkap meliputi 

pengukuran dan pemetaan kadastral. Pengukuran persil/kadastral adalah 

pengukuran tertutup untuk menetapkan garis-garis dan sudut batas 

kepemilikan tanah, ada tiga kategori dalam melakukan pengukuran kadastral : 

1) pengukuran asli untuk mendapatkan sudut-sudut bagian baru diwilayah 

yang belum diukur, 2) pengukuran kembali untuk menemukan kembali garis 

batas yang dulu telah pernah ditetapkan, dan 3) pengukuran pengkaplingan 

untuk menetapkan tugu atau batas petak-petak baru tanda batas kepemilikan 

tanah.
2
  

Dengan adanya kategori tersebut, dapat diketahui bahwa pengukuran 

kadastral meliputi pengukuran bidang tanah yang dapat menjamin kepastian 

hukum atas letak, batas dan luas bidang tanah. hal ini juga sesuai dengan 

ketentuan tahapan-tahapan kegiatan pendaftaran tanah sistematis lengkap 

yang meliputi: 1) Penetapan batas bidang tanah, 2) Pengukuran batas bidang 

tanah, 3) Pemetaan bidang tanah, 4) Pengumuman data fisik, 5) Menjalankan 

prosedur dan memasukkan data dan informasi yang berkaitan dengan data 

fisik bidang tanah di aplikasi KKP dengan berpedoman kepada ketentuan 

peraturan perundang-undangan yang mengatur tentang pengukuran dan 

pemetaan bidang tanah.
3
 

Metode pelaksanaan kegiatan pengukuran dan pemetaan bidang tanah 

sistematis lengkap yaitu metode terestris, fotogrametris, pengamatan satelit 

dan kombinasi ketiganya.
4
  Pada metode ekstra terestris/pengamatan satelit 

yang digunakan di Kementerian ATR/BPN yaitu pengamatan dengan sistem 

Jaringan Referensi Satelit Pertanahan (JRSP) yang berupa suatu titik 

                                                 
1
 Petunjuk Teknis  Pengukuran Dan Pemetaan Bidang Tanah Sistematis Lengkap, Kementerian 

ATR/BPN, 2016, Hal 1 
2
 Russel C. Brinker dan Paul R. Wolf, Dasar-Dasar Pengukuran Tanah (Surveying), 1984, hal. 

9 
3
 Petunjuk Teknis  Pengukuran Dan Pemetaan Bidang Tanah Sistematis Lengkap, Op.cit, 2016, 

hal.1 
4
 Petunjuk Teknis Pengukuran Dan Pemetaan Bidang Tanah Sistematik Lengkap, Kementerian 

ATR/BPN, 2018, hal.18 
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referensi/base station yang dipasang di kantor-kantor pertanahan yang dipilih. 

Base station dilengkapi dengan receiver/rover yang secara kontinue 

menerima, mengumpulkan, merekam, dan menyimpan data dari sinyal satelit. 

Dengan jauhnya jangkauan lokasi pengukuran yang terjadi disetiap 

kabupaten/kota maka mengakibatkan pengukuran menggunakan ekstra 

terestris akan kurang optimal. Hal ini disebabkan karena jarak baseline antara 

base station dengan rover semakin panjang dan akan berpengaruh pada 

ketelitian dan rover akan semakin lama untuk mencapai solusi fixed.  

Peningkatan pengukuran bidang tanah dengan menggunakan metode 

ekstra terestris/pengamatan satelit, saat ini dapat diatasi dengan sistem mobile 

base station. Sistem Mobile base station dapat dipindah di dekat lokasi 

pengukuran titik batas bidang tanah sehingga akan memperpendek jarak 

antara base station dengan rover. Mobile base station dibuat dengan 

menggunakan alat receiver GPS tipe geodetik, pengambilan data 

menggunakan real time kinematik (RTK) dengan feature ini maka akan 

mampu melakukan tukar menukar data melalui komunikasi menggunakan 

RTCM, bahkan tersedia RTCM terbaru RTCM versi 3. Survey RTK pun 

dapat dilakukan menggunakan komunikasi radio dan tersedia juga modul 

GSM/GPRS untuk layanan NTRIP (Network Transport of RTCM via Internet 

Protocol),  Mobile base station ini tetap dapat terintegrasi dengan jaringan 

stasiun CORS/JRSP.
5
    

Salah satu alat yang menggunakan mobile base station yaitu GPS RTK 

SOUTH Type Galaxy G1. Pengukuran titik batas bidang tanah melalui Mobile 

Base Station SOUTH Type Galaxy G1 juga dilengkapi dengan feature Tilt 

Sensor/sensor kemiringan. Tilt sensor adalah instrumen yang digunakan 

untuk mengukur kemiringan pada beberapa absis koordinat dari bidang 

referensi.
6
 Pengukuran titik batas bidang tanah melalui feature tilt sensor 

merupakan pengamatan yang dapat dilakukan dengan keadaan kemiringan 

pada rover maksimal 30°, tilt sensor akan mendeteksi kemiringan pada rover 

                                                 
5
 Agung Syetiawan, Oktadi Prayoga dan Joni Efendi, Uji Akurasi Penentuan Posisi Metode 

Gps-Rtk Menggunakan Perangkat Chc X91+, 2016, hal 110 
6
 Https://en.m.wikipedia.org/wiki/inclinometer 
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dan menjadikan kemiringan tersebut sesuai dengan titik batas bidang tanah 

yang diamati. Tujuan feature tilt sensor salah satunya yaitu untuk 

mempermudah pengukuran titik batas bidang tanah jika terjadi hambatan-

hambatan seperti adanya vegetasi dan bangunan yang menghalangi pada saat 

melakukan pengamatan. Adanya hambatan tersebut maka pengukuran titik 

batas bidang tanah melalui rover dengan keadaan vertikal akan kesulitan 

untuk mendapatkan data fixed sehingga mengakibatkan pengambilan data 

koordinat pada titik batas bidang tanah akan menjadi lama dan tidak efisien. 

Oleh karena itu dengan adanya perkembangan pada alat pengukuran tanah 

saat ini dalam melakukan pengamatan titik batas bidang tanah tidak selalu 

harus melakukan pengamatan pada rover dalam keadaan vertikal.  

Sebagai penunjang percepatan pengukuran kadastral yang dilakukan 

oleh Kementerian ATR/BPN pada pelaksanaan kegiatan PTSL ataupun 

kegiatan rutin maka feature tilt sensor pada rover akan sangat dibutuhkan 

untuk mengurangi hambatan-hambatan dalam melakukan pengukuran titik 

batas bidang tanah yang diakibatkan oleh vegetasi dan bangunan.  

Akan tetapi pada saat ini ketelitian yang terdapat pada feature tilt 

sensor/sensor kemiringan belum dapat diketahui, dimana sesuai dengan 

Petunjuk Teknis PMNA/KBPN Nomor 3 Tahun 1997 Materi Pengukuran dan 

Pemetaan Pendaftaran Tanah yang mengatur tentang toleransi beda posisi dan 

luas terhadap pengukuran bidang tanah. Beda posisi yang diperbolehkan 

setiap titik adalah 10 cm untuk daerah  pemukiman,  dan 25 cm untuk daerah 

pertanian. Rujukan dari Petunjuk Teknis tersebut mengacu pada Pasal 24 

PMNA/KBPN Nomor 3 Tahun 1997 tentang Ketentuan Pelaksanaan 

Peraturan Pemerintah Nomor 24 Tahun 1997 Tentang Pendaftaran Tanah. Hal 

ini membuat peneliti berkeinginan untuk mengetahui ketelitian pengukuran 

bidang tanah dengan feature tilt sensor.  

B. Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan tersebut maka 

peneliti 

merumuskan permasalahan sebagai berikut: 
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1. Bagaimana perbedaan ketelitian menggunakan feature tilt sensor Mobile 

Base Station SOUTH Type Galaxy G1 dengan penggunaan rover dalam 

keadaan vertikal pada area yang terdapat bangunan? 

2. Bagaimana perbedaan nilai koordinat pada feature tilt sensor Mobile Base 

Station South Galaxy Type G1 dengan nilai koordinat pengukuran metode 

terestris pada area  yang terdapat bangunan? 

C. Tujuan Penelitian 

Berdasarkan uraian pada latar belakang dan rumusan masalah, 

penelitian ini bertujuan untuk mengetahui: 

1. Mengetahui perbedaan ketelitian antara hasil pengamatan feature tilt 

sensor mobile station base south type galaxy G1 dengan penggunaan 

rover dalam keadaan vertikal di area  yang terdapat bangunan. 

2. Mengetahui perbedaan nilai koordinat antara pengukuran metode 

terrestris dengan pengukuran menggunakan feature tilt sensor pada area  

yang terdapat bangunan. 

D. Kegunaan Penelitian  

Kegunaan dari penelitian ini diharapkan dapat digunakan sebagai: 

1. Saran dan masukan bagi petugas ukur di kantor pertanahan untuk 

pelaksanaan pengukuran bidang tanah dengan menggunakan feature tilt 

sensor. 

2. Saran dan masukan bagi petugas ukur di kantor pertanahan untuk 

mempermudah pengukuran bidang tanah jika adanya hambatan seperti 

vegetasi dan bangunan disekitar area pengukuran bidang tanah. 

3. Masukan bagi penelitian selanjutnya yang berkaitan dengan pemanfaatan 

feature tilt sensor. 

E. Batasan Masalah  

Berdasarkan permasalahan yang dirumuskan, dilakukan pembatasan 

permasalahan sebagai berikut: 
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1. Metode pengukuran yang dilaksanakan yaitu menggunakan metode Real 

Time Kinematik (RTK) dengan sistem komunikasi Network Transport 

RTCM via Internet Protocol (NTRIP) 

2. Melakukan pengukuran dengan menggunakan feature tilt sensor pada 

Mobile Base Station SOUTH Type Galaxy G1 pada area yang terdapat 

bangunan di dusun Banyumeneng, Desa Banyuraden, Kecamatan 

Gamping, Kabupaten Sleman, DI Yogyakarta. 

3. Melakukan perbandingan pengukuran titik batas bidang tanah antara 

pengukuran metode terrestris dengan pengukuran menggunakan feature 

tilt sensor pada area yang terdapat bangunan.
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BAB VII 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

A. Kesimpulan 

Berdasarkan hasil penelitian dan analisis serta pembahasan yang 

telah dilakukan dapat diambil kesimpulan sebagai berikut: 

1. Ketelitian horisontal  koordinat Mobile Base Station South Type Galaxy 

G1 pada rover vertikal lebih rendah dibandingkan dengan pengamatan 

memanfaatkan feature tilt sensor hal ini dikarenakan adanya 

halangan/obstruksi ketika melakukan pengamatan. Hasil analisis varian 

antara nilai koordinat pengamatan rover vertikal terhadap feature tilt 

sensor pada rover dengan variabel kemiringan 10°, 20° dan 30°  pada 

nilai absis (x) dan ordinat (y) diketahui H0 diterima sehingga tidak 

terdapat perbedaan signifikan. 

2. Hasil analisis varian antara nilai koordinat pengukuran metode terestris 

terhadap feature tilt sensor pada rover Mobile Base Station South Type 

Galaxy G1 dengan variabel kemiringan 10°, 20° dan 30°  pada nilai absis 

(x) dan ordinat (y) diketahui H0 diterima sehingga tidak terdapat 

perbedaan signifikan. Dengan demikian dapat disimpulkan bahwa nilai 

koordinat dengan memanfaatkan feature tilt sensor pada rover dengan 

batas kemiringan 30° dapat digunakan sebagai alternatif dalam 

melakukan pengukuran bidang tanah pada area pemukiman yang terdapat 

bangunan, tetapi hal tersebut harus tetap memperhatikan besaran 

halangan pada saat melakukan pengamatan. Jika dilakukan perbandingan 

linear pada rata-rata nilai koordinat titik batas bidang tanah menurut 

toleransi sesuai dengan juknis PMNA/KBPN No. 3 Tahun 1997 antara 

Mobile Base Station South Type Galaxy G1 dengan pengukuran metode 

terestris maka pada feature tilt sensor kemiringan 10° dan 20° sesuai 

dengan toleransi yang ada pada juknis PMNA/KBPN No. 3 Tahun 1997, 

pada rover vertikal dan kemiringan 30° terdapat selisih yaitu 0.01 m  
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B. Saran 

1. Penggunaan GNSS RTK South Type Galaxy G1 dapat dilakukan pada 

area pemukiman yang terdapat bangunan, tetapi jika terdapat pengukuran 

diarea yang terlalu padat bangunan maka hal tersebut akan mempengaruhi 

ketelitian Dari Mobile Base Station South Type Galaxy G1 sehingga Jika 

pengamatan pada area padat bangunan/banyak halangan maka diperlukan 

metode kombinasi dengan pengukuran metode terestris dalam melakukan 

pengukuran titik batas bidang tanah. 

2. Pada pengamatan Mobile Base Station South Type Galaxy G1 dengan 

memanfaatkan feature tilt sensor pada rover dapat dijadikan alternatif 

bagi setiap petugas ukur kantor pertanahan untuk melakukan pengukuran 

bidang tanah di area pemukiman yang terdapat bangunan.  

3. Pada pengamatan Mobile Base Station South Type Galaxy G1 dengan 

memanfaatkan feature tilt sensor pada rover diperlukan perbandingan 

lebih lanjut untuk penelitian berikutnya dengan menggunakan alat GNSS 

geodetik lainnya sehingga hasil perbedaan nilai koordinat akan lebih 

akurat. 
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