
SKRIPSI 

IMPLEMENTASI ALGORITMA A-STAR DALAM 

PENENTUAN RUTE TERBAIK PADA AUTONOMOUS 

ELECTRIC VEHICLE 

 

 

 

 

Disusun Untuk Memenuhi Syarat Mendapatkan Gelar Sarjana Teknik pada 

Jurusan Teknik Elektro Fakultas Teknik 

Universitas Sriwijaya 

 

 

Oleh : 

JAVEN JONATHAN 

03041381924102 

 

 

 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

FAKULTAS TEKNIK 

UNIVERSITAS SRIWIJAYA 

2023 















ABSTRAK 

IMPLEMENTASI ALGORITMA A-STAR DALAM PENENTUAN RUTE 

TERBAIK PADA AUTONOMOUS ELECTRIC VEHICLE 

(Javen Jonathan, 03041381924102, 2023, 47 Halaman) 

 

Setiap Kendaraan tentu membutuhkan rute saat melakukan perjalannya 

begitupula dengan kendaraan autonomous yang juga memerlukan rute. Salah satu 

permasalahan yang dihadapi autonomous vehicle adalah pencarian rute tebraik. 

Pencarian rute tersebut pasti akan memilih rute yang optimal. Pada penelitian ini 

digunakan algoritma A-Star untuk menentukan rute terbaik. Pada pengujian 

silmulasi dilakukan pada Kawasan Universitas Sriwijaya Kampus Palembang dan 

didapatkan hasil jarak 179,28198978430741 m pada node 0 menuju ke node 3. 

Pengujian secara realtime dilakukan pada Kawasan Universitas Sriwijaya Kampus 

Indralaya dan didapatkan hasil jarak tempuh sebesar 346,792308027204274 m pada 

node 0 menuju ke node 5. Pada pengujian silmulasi terdapat error rata-rata sebesar 

3,9429109681873543m dan pengujian realtime sebesar 4,1706054421860576 

m.Pengujian lain terhadap rerouting yang harusnya autonomous electric vehicle 

melewati node 5 → 6 → 7 → 27 → 28 menjadi 5 → 6 → 9 → 27 → 28. Berdasarkan 

pengujian yang telah dilakukan algoritma A-Star dapat digunakan untuk mencari 

rute terbaik pada autonomous electric vehicle. 

 

Kata Kunci: A-Star, Rute Optimal, Rerouting, Autonomous Electric Vehicle, 

Realtime 

 



ABSTRACT 

IMPLEMENTATION A-STAR ALGORITHM IN THE BEST ROUTE 

DECISION FOR AUTONOMOUS ELECTRIC VEHICLE  

(Javen Jonathan, 03041381924102, 2023, 47 Pages) 

Every vehicle certainly needs a route when traveling, just like autonomous 

vehicles that also require a route. One of the problems faced by autonomous 

vehicles is the search for the best route. The optimal route will certainly be chosen 

in the search for the route. In this final project, the A-Star algorithm is used to 

determine the best route. In simulation testing, it was carried out in the Sriwijaya 

University Campus Palembang area and obtained a distance result of 

179.28198978430741 m from node 0 to node 3. Real-time testing was carried out 

in the Sriwijaya University Campus Indralaya area and obtained a distance result 

of 346.792308027204274 m from node 0 to node 5. In simulation testing, there is 

an average error of 3.9429109681873543m and real-time testing of 

4.1706054421860576 m. Other tests on rerouting that should be passed by 

autonomous electric vehicles pass through nodes 5 → 6 → 7 → 27 → 28 become 

5 → 6 → 9 → 27 → 28. Based on the tests that have been carried out, the A-Star 

algorithm can be used to find the best route for autonomous electric vehicles. 

 

Keywords: A-Star, Optimal Route, Rerouting, Autonomous Electric Vehicle, 

Realtime 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Kendaraan otomatis atau sering disebut dengan autonomous vehicle 

merupakan suatu mobil yang dapat bergerak sendiri. Kendaraan ini biasanya 

dikendalikan oleh komputer dan juga dapat berjalan secara otomatis [1]. 

Adanya beberapa yang harus diperhatikan dari autonomous vehicle selain dari 

mencapai tujuannya secara otomatis yaitu memperhatikan waktu yang 

diperlukan untuk sampai ke tujuan [2]. Untuk merencanakan gerak yang efesien 

perlu diperhatikan juga rute yang akan dilewati pada kendaraan tersebut [3]. 

Penentuan rute juga dapat bermanfaat dalam pemakaian sumber battery 

yang digunakan [3]. Pada hal ini perlu dipikirkan tentang performa secara real 

time, algoritma, pemetaan pada lokasi yang berkaitan [3]. Pada penentuan rute 

ini diperlukan juga perencanaan dalam rute yang dilewati kendaraan tersebut 

[4]. Terdapat berbagai cara dalam pemilihan suatu rute yang akan dilewati yaitu 

genetic algorithms [4], Djikstra [5], dan A-Star [5]. 

Pada penelitian mengenai path planning dengan menggunakan metode 

genetic algorithm diterapkan pada robot beroda. Penelitian ini dirancang 

dengan menggunakan software matlab. Dalam simulasi ini dirancang sebuah 

peda dengan ukuran 20x20. Penelitian ini disimulasikan dengan beberapa 

rintangan yang dibuat pada peta tersebut. Pada simulasi robot dibuat akan 

menuju pada titik (20,20) atau titik paling atas sumbu x dan sumbu y sehingga 

robot tersebut dapat mencapai tujuan tersebut dengan rute terpendek dengan 

memperhatikan rintangan yang ada didalam peta yang dibuat tersebut [6]. 

Pada penelitian mengenai metode genetic algorithm tersebut diterapkan 

pada mobile robot dalam mencapai tujuan yang ingin dicapai oleh mobile robot 

tersebut. Pada penelitian ini penggunaan algoritma tersebut digunakan untuk 

mengoptimalkan panjang lintasan dan belokan pada rute yang dituju. Tetapi 

pada Genetic Algorithm ini memiliki beberapa kekurangan yang harus 

diperhatikan seperti waktu yang diperlukan untuk mendapatkan hasil dari 

perhitungan rute tersebut. Pada penelitian ini ditambahkanlah sebuah genetic 

algorithm yang dimodifikasi dengan deletion operator (D-IGA). Pada 
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algoritma ini dihasilkan hasil perhitungan yang lebih cepat dari pada A-Star 

Algorithm, tetapi pada algoritma A-Star didapatkan hasil yang lebih bagus pada 

rute yang dipilih dan logis dalam penentuan suatu rute sehingga dapat 

dihasilkan hasil yang lebih optimal [4]. 

Terdapat dua algoritma yaitu A-Star algorithm, dan Dijkstra`s [5]. Dalam 

penentuan jarak terpendek yang akan dilalui antara suatu tempat ke tempat lain 

dengan minimum antara node. Pada penelitian ini mengkur antar lokasi SPBU 

yang terdapat pada kota medan. Metode Dijkstra merupakan metode yang 

sangat popular dan sangat simpel dalam mencari suatu algoritma terpendek 

yang akan dilewati. Dalam pengujian dua algoritma tersebut dalam masalah 

waktu perhitungan antara rute algoritma A-Star lebih cepat dari pada algoritma 

Dijkstra, hal tersebut dikarenakan algoritma A-Star memilih titik lokasi yang 

didasari dari heuristic terbaik [5]. 

Algoritma A-Star digunakan dalam pencarian rute terdekat [7]. 

Algoritma tersebut dibuat untuk menyelesaikan dalam perhitungan jarak 

terpendek yang akan dituju [8]. Algoritma A-Star ini bisa disebut dengan 

metode yang paling fleksibel [9]. Pada algoritma A-Star ini menambahkan suatu 

informasi heuristic dalam pencarian rute, sehingga pada algoritma ini dapat 

mengevaluasi terhadap hasil pencarian dan mempercepat dalam melakukan 

pemecahan masalah [10]. Dalam perhitungan algoritma A-Star dalam 

penentuan rute yang dituju mengambil nilai yang paling kecil yang 

dipertimbangkan dari jarak heuristic [11]. Pada metode A-Star tersebut dapat 

juga digunakan dalam melakukan penghindaran terhadap rintangan yang akan 

dilewati. 

Dalam pencarian rute, beberapa faktor yang harus diperhatikan meliputi 

posisi kendaraan pada saat melakukan perjalanan [12]. GPS atau Global 

Positioning System dipakai dalam penentuan posisi dan tujuan yang akan dituju 

[1].  

Pada penelitian yang telah dilakukan dalam penentuan rute yang akan 

dilalui dan juga posisi kendaaran meruapakan suatu hal yang penting. Tetapi 

pada penelitian tersebut belum ada yang telah di implementasikan terhadap 

autonomous electrical vehicle. Sebagian penelitian hanya 
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mengimplementasikan metode pencarian rute terbaik melalui proses simulasi 

[2][4][5][9][12][13]. Pada penelitian ini akan dikembangkan pencarian rute 

terbaik dengan menggunakan algoritma A-Star pada autonomous electric 

vehicle. 

1.2 Perumusan Masalah 

Pemilihan rute terbaik sangat diperlukan pada autonomous electric 

vehicle. Dalam melakukan pemilihan rute terbaik mempertimbang berbagai hal 

seperti menghemat waktu yang diperlukan. Saat ini, pemilihan rute terbaik pada 

autonomous electric vehicle masih dilakukan secara simulasi sehingga hasil 

yang didapat belum merepresentasikan kondisi autonomous vehicle pada saat 

diimplementasikan real time. 

1.3 Tujuan Penelitian 

Dalam penelitian ini bertujuan untuk mengimplementasikan dan menguji 

performance algoritma A-Star secara real-time pada autonomous electirc car 

untuk menentukan rute terbaik. Dalam penelitian ini menggunakan Sensor GPS 

yang digunakan sebagai navigasi dan menentukan rute terbaik serta arah yang 

akan dilewati autonomous electric vehicle. 

1.4 Batasan Masalah 

Batasan masalah dari penelitian kali ini adalah : 

1. Algoritma yang digunakan adalah algoritma A-Star. 

2. Sensor GPS yang dipakai adalah GPS Ublox Neo M8N. 

3. Rute yang digunakan terletak pada Kawasan kampus Universitas 

Sriwijaya. 

4. Perhitungan jarak antar titik menggunakan encludian distance. 

5. Sensor GPS digunakan sebagai penentuan rute dan navigasi pada 

autonomous vehicle. 

6. Apabila pada saat melakukan rerouting terdapat obstacle yang 

membuat autonomous electric vehicle tidak dapat melewati jalan, 

maka akan dijalankan secara manual. 
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1.5 Keaslian Penelitian 

Terdapat beberapa penelitian sebelumnya dalam melakukan pengrutean 

terhadap suatu lokasi. Zhihai Liu, Hanbin Liu, Zhenguo Lu, dan Qingliang Zeng 

[9] penelitiannya tentang path finding dengan menggunakan algoritma A-Star, 

dengan algoritma A-Star ini digunakan untuk penavigasian dan penentuan rute 

tercepat serta digunakan untuk menghindari suatu rintangan yang berada 

didalam peta yang dibuat dengan menggunakan mobile robot [9]. 

Ruijun Yang [7] pada penelitiannya membahas tentang Path Planning 

dari Service Robot pada suatu restoran dengan menggunakan metode A-Star 

[7]. Dalam penelitiannya menggunakan peta yang terdiri dari 25 x 30 grid [7]. 

Dalam pengujiannya algoritma A-Star dapat dipakai dalam penentuan rute 

terbaik dalam mencapai lokasi yang ingin dituju dan dalam pengujiannya ini 

pada algoritma A-Star dapat menghindari rintangan yang diberikan pada peta 

tersebut [7].  

Ade Candra [5] pada peneltiannya membandingkan antara dua algoritma 

yaitu algoritma Dijkstra`s dan algoritma A-Star dalam pencarian rute tercepat 

[5]. Pada penelitian ini pengujiannya dilakukan dengan 24 SPBU yang terdapat 

pada kota Medan [5]. Hasil yang didapatkan dari perbandingan kedua metode 

tersebut diketahui bahwa algoritma A-Star dan Dijkstra`s sama sama dapat 

mencari rute terbaik dengan baik tetapi algoritma A-Star lebih unggul dalam 

segi waktu apabila dibandingkan dengan metode Dijkstra`s [5]. 
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