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ABSTRAK
OPTIMISASI PERENCANAAN RUTE PADA KENDARAAN LISTRIK OTONOM
MENGGUNAKAN ALGORITMA ANT COLONY OPTIMIZATION DI KAMPUS UNSRI
INDRALAYA
(Muhammad Dhafi Alfaridzi, 03041282025060, 2024, 69 Halaman + Lampiran)

Kendaraan otonom merupakan inovasi dari kendaraan yang mampu mengoperasikan dirinya
sendiri tanpa campur tangan manusia. Salah satu aspek terpenting dalam penelitian di bidang kendaraan
otonom adalah perencanaan rute. Penelitian ini bertujuan untuk membangun sistem perencanaan rute
terdekat dengan menggunkaan algoritma ant colony optimization. Penelitian ini dimulai dengan
mengumpulkan data koordinat melalui aplikasi google maps. Selanjutnya dilakukan perancangan rute
simulasi dan perhitungan jarak antar node dengan persamaan euclidean distance. Adapun hasil rata-rata
selisih dari perhitungan dengan persamaan euclidean distance yang dibandingkan dengan google maps
API adalah 0,97 meter sedangkan dengan aplikasi google maps adalah 1,60 meter. Pengujian algoritma
ACO yang diterapkan di grid base meliputi pengujian dengan iterasi yang berbeda dan dengan iterasi
yang sama. Dari pengujian dengan iterasi yang berbeda dapat diketahui bahwa pada iterasi rendah
algoritma ACO belum dapat menentukan rute yang optimal pada beberapa kasus rute tujuan. Sedangkan
pada pengujian dengan iterasi yang sama dapat diketahui bahwa hasil rata-rata selisih jarak dari algoritma
ACO untuk selurunh kemungkinan rute yang dapat dibentuk adalah 5,82 meter. Kesimpulan dari
penelitian ini adalah algoritma ACO dapat di implementasikan dan berfungsi dengan baik sebagai
penentu rute terdekat pada kendaraan listrik otonom.

Kata kunci : Ant Colony Optimization, Path Planning, grid-base, kendaraan otonom
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ABSTRACT
AUTONOMOUS ELECTRIC VEHICLE ROUTE PLANNING OPTIMIZATION USING ANT
COLONY OPTIMIZATION ALGORITHM AT UNSRI INDRALAYA CAMPUS
(Muhammad Dhafi Alfaridzi, 03041282025060, 2024, 69 Pages + Appendices)

Autonomous vehicles are an innovation of vehicles that are able to operate themselves without
human intervention. One of the most important aspects of research in the field of autonomous vehicles is
route planning. This research aims to build the closest route planning system using ant colony
optimization algorithm. This research begins by collecting coordinate data through the google maps
application. Next, the simulation route design is carried out and the distance between nodes is calculated
using the euclidean distance equation. The average difference from the calculation with the euclidean
distance equation compared to the google maps API is 0.97 meters while with the google maps
application is 1.60 meters. Testing the ACO algorithm applied in the grid base includes testing with
different iterations and with the same iteration. From testing with different iterations, it can be seen that at
low iterations the ACO algorithm has not been able to determine the optimal route in some cases of the
destination route. While in testing with the same iteration it can be seen that the average result of the
difference in distance from the ACO algorithm for all possible routes that can be formed is 5.82 meters.
The conclusion of this research is that the ACO algorithm can be implemented and works well as the
closest route determinant in autonomous electric vehicles.

Keywords: Ant Colony Optimization, Path Planning, grid-base, autonomous vehicle.
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BAB |

PENDAHULUAN
1.1 Latar Belakang

Kendaraan otonom merupakan sebuah inovasi dari kendaraan yang mampu
mengoperasikan dirinya sendiri tanpa campur tangan manusia. Agar dapat beroperasi sendiri,
kendaraan otonom ini harus mempelajari beberapa aspek, seperti mempelajari kondisi
lapangan, memprediksi objek-objek di sekitarnya, dan mampu menentukan jalur mana yang
akan diambil oleh kendaraan otonom ini. [1].

Dalam perkembangan kendaraan otonom, sudah banyak penelitian yang telah dilakukan.
Seperti yang telah dilakukan oleh Bonab, S et al [2] penelitian tersebut mengusulkan
perencanaan jalur untuk kendaraan otonom yang diberikan rute yang harus diikuti oleh
kendaraan tersebut. Penelitian ini menggunakan studi kasus lapangan di Sirkuit Suzuka sebagai
lingkungan uji coba untuk menguji metode perencanaan yang diusulkan. Hasil dari penelitian
ini membuktikan bahwa kendaraan otonom yang di uji coba mampu melakukan perjalanan di
Sirkuit Suzuka dan menghasilkan jalur optimal dalam waktu yang singkat. Dalam kendaraan
otonom, diperlukan navigasi untuk mendefinisikan bagaimana kendaraan otonom tersebut
dapat memahami, menemukan, dan merencanakan jalur dalam suatu lingkungan. Perencanaan
jalur adalah aspek penting dari navigasi kendaraan otonomus [3]. Penelitian yang dilakukan
oleh Erlangga, Dwiky et al [4] membahas tentang penggunaan navigasi untuk memungkinkan
mobile robot untuk melakukan perjalanan secara mandiri dari satu lokasi ke lokasi lainnya.
Adapun hasil yang didapatkan adalah mobile robot mampu melakukan perjalanan secara
mandiri dengan akurasi yang tinggi.

Dalam perencanaan jalur, tentu kendaraan otonom ini harus mampu mempertimbangkan
denah area jalan dan kendaraan lain yang ada pada jalur yang sama. Untuk mempertimbangkan
hal tersebut, diperlukan sebuah algoritma agar kendaraan otonom ini dapat mengambil
keputusan nya sendiri. Untuk saat Ini, sudah banyak algoritma yang telah di kembangkan untuk
mengatasi perencanaan jalur [5]. Adapun penelitian yang dilakukan oleh Sunardi, et al [6] yang
membahas tentang perbandingan algoritma Dijkstra dan algoritma ant colony optimization

(ACO) dalam penentuan jalur transportasi umum. Adapun hasil yang didapatkan adalah



algoritma Dijkstra memerlukan bobot antar titik untuk mempercepat proses komputasi,
sedangkan algoritma ant colony tidak memerlukan bobot dikarenakan jarak dihitung
berdasarkan jumlah semut ketika melakukan perjalanan. Penelitian lain dilakukan oleh Gupta,
arushi et al [7] yang membahas tentang perbandingan algoritma ant colony optimization (ACO)
dengan particle swarm optimization (PSO) dalam menentukan masalah optimasi jarak.
Adapun hasil yang didapatkan adalah algoritma ACO memiliki kinerja yang lebih bagus dalam
jumlah pengulangan dibandingkan dengan algoritma PSO. Penelitian serupa dilakukan oleh
Debora, et al [8]. Penelitian tersebut membahas tentang perbedaan algoritma ant colony
optimization (ACO), genetic algorithm (GA), particle swarm optimization (PSO), dan articial
bee colony (ABC). Hasil dari penelitian tersebut adalah algoritma ACO lebih unggul daripada
algoritma lainnya dalam segi waktu komputasi, penggunaan memori, dan jumlah pengulangan
yang menunjukkan hasil sebenarnya.

Algoritma Ant Colony Optimization (ACO) saat ini memang menjadi salah satu topik
algoritma yang sering dibahas. Mengingat bahwa perencanaan jalur pada robot otonom sedang
hangat di bidang robot [9]. Algoritma ini awalnya dirancang untuk memecahkan masalah
Travelling Salesman (TSP). Setelah itu, algoritma ACO mulai sering dikembangkan. [10].

Selain algoritma, faktor lain yang harus dipertimbangkan dalam perencanaan jalur adalah
menentukan posisi kendaraan ketika berada di jalanan. Hal ini dapat dilakukan dengan melalui
sistem navigasi yang biasanya dilengkapi dengan Global Positioning System (GPS). GPS ini
akan menghasilkan koordinat yang disebut latitude dan logtitude yang akan menentukan
posisis sekarang dengan tepat [11].

Berdasarkan penelitian-penelitian diatas, maka pada penelitian ini akan membahas
tentang Penggunaan algoritma ant colony optimization (ACO) untuk melakukan

perencanaan jalur pada kendaraan otonom dengan menggunakan sensor GPS.

1.2 Perumusan Masalah

Pencarian rute terdekat merupakan hal yang penting pada kendaraan otonom, Terutama
bagi mobil yang menggunakan bahan bakar. Oleh karena itu masalah utama dalam pencarian
rute adalah Bagaimana cara merancang sistem perencanaan jalur terdekat dengan
menggunakan algoritma ant colony optimization?

1.3 Tujuan Penelitian

Tujuan dari penelitian ini adalah terbangunnya sistem perencanaan jalur terdekat dengan
menggunakan algoritma ant colony optimization (ACO).
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1.4 Pembatasan Masalah

Beberapa Batasan masalah yang diperlukan pada penelitian ini adalah sebagai berikut:

=

Algoritma yang digunakan adalah algoritma Ant Colony Optimization.
2. Sensor yang digunakan adalah sensor GPS.

3. Peta simulasi akan dibuat dengan bantuan matplotlib.pyplot yang merupakan library
python dan bernama grid base.

4. Lokasi rute yang dibuat adalah kampus indralaya, Universitas Sriwijaya.

5. Hasil rute dari algoritma ACO akan ditampilkan pada peta simulasi.

1.5 Sistematika Penulisan

BAB | PENDAHULUAN

Dalam isi bab I ini akan membahas tentang latar belakang, perumusan masalah, tujuan
penelitian, pembatasan masalah, dan sistematika penulisan.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA

Dalam isi bab 11 ini akan banyak membahas tentang dasar-dasar teori dalam penelitian yang
akan dibahas.

BAB Il METODOLOGI

Dalam isi bab Il ini akan membahas tentang proses metode pengembangan yang akan
digunakan dan juga dalam pengembangan sistem yang akan diteliti.
BAB IV PEMBAHASAN

Dalam isi bab IV ini akan membahas proses pembahasan pada pokok penelitian ini dalam
penggunaan Algoritma ACO untuk penentuan jalur pada Universitas Sriwijaya kampus
indralaya.

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN

Dalam isi bab V ini akan membahas tentang beberapa kesimpulan yang bisa diambil dari.
Dan juga akan membahas saran dan masukan untuk mengembangkan penelitian ini

untuk kedepannya.
DAFTAR PUSTAKA

LAMPIRAN
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