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ABSTRAK 

PENCARIAN RUTE TERBAIK PADA AUTONOMOUS ELECTRIC 

VEHICLE BERBASIS GPS MENGGUNAKAN ALGORITMA A-

STAR. 

(M. Naufal Ghiffari Iskandar, 03041381823072, 2022, 70 Halaman) 

 

 Pencarian rute merupakan hal yang sangat penting pada 

autonomous vehicle. Hal tersebut bertujuan agar kendaaraan dapat 

menentukan arah tujuan ketika berkendara. Pencarian rute dapat 

menggunakan berbagai macam algoritma, namun algoritma pada penelitian-

penelitian sebelumnya  membutuhkan waktu komputasi yang lebih lama. 

Sehingga, pada penelitian ini digunakan algoritma A* untuk membuat 

pemetaan untuk mencari rute terbaik dan jalur tercepat pada autonomous 

electric vehicle. Algoritma A* merupakan algoritma pencarian rute 

terpendek yang 

 menggunakan fungsi heuristic agar mendapat hasil yang optimal, 

dimana algoritma ini paling efektif untuk menemukan rute terpendek pada 

jalanan yang statis. Dari hasil penelitian yang dilakukan pada dua rute di 

kampus Palembang dan Indralaya, algoritma A* dapat digunakan untuk 

menentukan pemetaan dengan rute terbaik dengan menggunakan input dari 

posisi latitude dan longitude yang diberikan oleh global positioning system 

(GPS). Rute terpendek yang ditempuh dari hasil penelitian untuk kampus 

palembang adalah rute ABCFG dan rute terpendek pada kampus inderalaya 

adalah ABCDGHI. Perbandingan jarak pada google map dengan 

pengukuran jarak yang didapat dari algoritma A* menunjukkan error yang 

kecil 5,9meter pada kampus Indralaya. Hasil ini menunjukkan bahwa 

algoritma A* dapat digunakan untuk pemetaan pada autonomous vehicle 

sehingga kendaraan dapat menentukan rute terbaik. 

   

Kata Kunci: Autonomous Electric Vehicle, GPS, A-STAR, Pencarian
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ABSTRACT 

SEARCH FOR THE BEST ROUTE ON A GPS-BASED 

AUTONOMOUS ELECTRIC VEHICLE USING THE A-STAR 

ALGORITHM. 

(M. Naufal Ghiffari Iskandar, 03041381823072, 2022, 70 Pages) 

 

 

Route search is very important for autonomous vehicles. Because 

the vehicle can determine the direction of the destination when driving. 

Route search can use various algorithms, but the algorithm in previous 

studies requires a longer computational time. Thus, in this study, the A* 

algorithm was used to create a mapping to find the best route and the fastest 

path on an autonomous electric vehicle. The A* algorithm is a shortest route 

search algorithm that uses a heuristic function to get optimal results, where 

this algorithm is the most effective for finding the shortest route on a static 

road. From the results of research conducted on two routes at the Palembang 

and Indralaya campuses, the A* algorithm can be used to determine the 

mapping with the best route using input from the latitude and longitude 

positions provided by the global positioning system (GPS). The shortest 

route taken from the research results for the Palembang campus is the 

ABCFG route and the shortest route on the Indralaya campus is ABCDGHI. 

A comparison of the actual distance with the distance measurement obtained 

from the A* algorithm shows a small error  5.9  meters on the Indralaya 

campus. These results indicate that the A* algorithm can be used for 

mapping autonomous vehicles so that vehicles can determine the best route. 

 

Keywords : Autonomous Electric Vehicle, GPS, A--STAR, Searching
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BAB I  

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Autonomous vehicle merupakan mobil yang dapat berkendara sendiri, 

atau mobil tanpa awak[1]. Kendaraan ini memberikan keuntungan, yaitu 

keamanan karena manusia pada umumnya sering mengambil resiko dengan 

berkendaraan berkecepatan tinggi, meskipun demikian autonomous cars 

harus tetap mengikuti peraturan batas kecepatan bagi kendaraan[1]. 

Keuntungan lain dari autonomous vehicle adalah dapat menentukan rutenya 

sendiri sehingga pengguna tidak perlu memikirkan rute yang akan dituju[1]. 

Penentuan rute merupakan kebutuhan yang sangat penting ketika seseorang 

berkendara [2]. Penentuan rute terbaik juga sangat penting bagi autonomous 

electric vehicle yang mengandalkan baterai sebagai sumber energi[3]. Rute 

optimal dapat membantu penggunaan baterai.  

Penelitian-penelitian terdahulu telah dilakukan untuk menentukan 

algoritma dalam penentuan rute paling optimal, diantaranya adalah genetic 

algorithms[4],  Djikstra[5],  dan A*[2]. Algoritma genetika merupakan 

algoritma teknik optimasi pencarian berdasarkan genetika dan seleksi alam 

yang merupakan bagian dari komputasi pengoptimalan. Selain itu, 

algoritma genetika merupakan teknik pencarian heuristic adaptif 

menggunakan teknik seleksi, crossover, inheritance, dan mutasi yang 

meniru proses evolusi alami [4]. Pada penelitian [4], algoritma genetika 

digunakan untuk pencarian rute terpendek antara bengkel resmi sepeda 

motor di kota Medan berbasis android. Pada penelitian tersebut, algoritma 

genetika dibandingkan dengan algoritma A*. Hasil penelitian menunjukkan 

bahwa algoritma genetika mampu mencari rute terbaik. Meskipun 

demikian, waktu komputasi yang dibutuhkan lebih lama dibandingkan 

dengan A*. Hal ini menunjukkan bahwa algoritma genetika memiliki 

kemungkinan membutuhkan waktu yang lama dalam mengambil keputusan 

sehingga belum cukup optimal untuk digunakan pada autonomous electric 
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vehicle yang membutuhkan proses komputasi yang singkat dalam 

mengambil keputusan.  

Penelitian lain menggunakan algoritma Dijkstra dan A*(A-star) untuk  

pencarian rute terpendek.  Algoritma Dijkstra dan A* pada sistem informasi 

geografis (SIG) berbasis web untuk pemetaan parawisata kota Sawahlunto 

[5], dimana pada penelitian ini menunjukkan bahwa algoritma A* lebih 

cepat dalam waktu pencarian dibandingkan dengan algoritma Dijkstra. 

Algoritma djikstra sendiri merupakan salah satu algoritma klasik dan sering 

digunakan untuk menghitung jarak terpendek dari lokasi menuju destinasi 

yang ingin dituju. Algoritma ini digagas pertama kali oleh Edsger Wybe 

Dijkstra pada tahun 1959[6].  Metode pencarian rute yang lain adalah 

metode A*. Algoritma A* merupakan algoritma untuk mencari rute 

terpendek (shortest path) dengan memodifikasi fungsi heuristic agar 

didapatkan hasil yang optimal [7]. Algoritma ini merupakan algoritma yang 

paling efektif untuk menemukan jarak terpendek di jalanan yang statis[8]. 

Algoritma A* banyak di implementasikan pada penelitian yang bertujuan 

untuk pemetaan, seperti pencarian rute terpendek [5] dan sistem pencarian 

jalur tercepat[9]. 

Algoritma A* juga digunakan pada autonomous vehicle pada 

penelitian [8]. Pada penelitian tersebut, A* digunakan untuk menghindari 

rintangan sehingga dapat menentukan lokasi terbaik yang nantinya dapat 

menjadi penentu rute. 

Selain algoritma yang tepat, faktor lain yang harus diperhatikan dalam 

pencarian rute terbaik adalah menentukan posisi kendaraan ketika berada di 

jalan. Hal ini dapat dilakukan melalui sistem navigasi yang biasanya 

dilengkapi dengan Global Positioning System  (GPS) [3]. GPS adalah sistem 

navigasi yang menerima sinyal dari satelit [3][10], dengan setidaknya empat 

satelit sehingga posisi sekarang yang didefinisikan oleh latitude dan 

longitude dapat diperoleh dan diolah untuk mendapatkan posisi sekarang 

dengan tepat.  

Berdasarkan penelitian-penelitian di atas, penentuan rute terbaik dan 
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dan posisi kendaraan merupakan faktor penting pada autonomous electric 

vehicle. Namun, penelitian yang menggunakan algoritma pencarian rute 

terbaik masih terbatas dan tidak diimplementasikan pada automatic electric 

vehicle. Oleh karena itu, pada penelitian ini dikembangkan pencarian rute 

terbaik dengan menggunakan algoritma A* pada autonomous electric 

vehicle. Ada penelitian sebelumnya yang juga membahas mengenai 

autonomous vehicle dengan algoritma A* [8] tetapi tujuan utama pada 

penelitian tersebut lebih kepada melewati halangan yang dilalui kendaraan. 

Sedangkan penelitian  [11] bukan diimplementasikan pada autonomous 

electric vehicle melainkan pada automated guided vehicle. Penelitian 

tersebut menunjukkan bahwa A* dapat menampilkan rute terpendek. 

Sehingga, pada penelitian ini dilakukan pengembangan lebih lanjut berupa 

penggunaan GPS pada algoritma A*   dan implementasinya pada autonomus 

vehicles. 

1.2 Perumusan Masalah 

Pencarian rute terbaik merupakan hal yang penting pada autonomous 

vehicle, terutama bagi mobil yang menggunakan baterai. Namun, metode 

yang ada saat ini belum diimpementasikan pada autonomous vehicle. Oleh 

karena itu, penelitian ini akan mengembangkan penggunaan sensor GPS 

pada autonomus electric vehicles dengan mengimplementasikan algoritma 

A* untuk mencari rute terbaik dan akan dipakai sebagai inputan untuk 

navigasi pada  mobil otomatis. 

 

1.3 Tujuan Penulisan 

 Tujuan dari penelitian ini adalah untuk mengembangkan sistem 

pencarian rute terbaik menggunakan algoritma A* berbasis sensor GPS. 

Selain itu, penelitian ini bertujuan untuk mendapatkan rute tercepat dengan 

menggunakan algoritma A* dan output tersebut dapat menjadi penentu   

navigasi bagi autonomous electric vehicle.  
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1.4 Pembatasan masalah 

Batasan masalah dari penelitian kali ini adalah :  

1. Algoritma yang digunakan adalah algoritma A*. 

2. Sensor GPS yang dipakai adalah GPS Ublox Neo M8N 

3. Lokasi rute yang dibuat adalah kampus Indralaya, Universitas 

Sriwijaya.  

4. Autonomous vehicle direpresentasikan dalam bentuk prototipe 

1.5 Keaslian Penelitian  

Penelitian yang membahas tentang pathfinding atau pencarian rute telah 

dilakukan oleh peneliti-peneliti sebelumnya. Raja Syahnan Harahap [4] pada 

penelitiannya membahas perbandingan algoritma genetika dan A* dalam 

pencarian rute terpendek antara bengkel resmi sepeda motor di kota Medan 

berbasis android. Pada penelitian ini, A* yang digunakan untuk pencarian rute 

memiliki waktu komputasi yang lebih cepat dibandingkan dengan algoritma 

genetika. 

 Eric Sean Kesuma [9] pada penelitiannya membahas tentang sistem 

pencarian jalur tercepat menggunakan algoritma A*. Algoritma ini digunakan 

untuk menentukan jalur tercepat pada robot dalam mencari titik api pada 

suatu ruang labirin. Implementasi algoritma A* untuk menentukan dan 

membandingkan jarak dari titik awal menuju titik tujuan telah berhasil 

dilakukan pada penelitian tersebut, dimana robot mendapatkan rute terbaik 

dari titik awal menuju titik tujuan[9]. 

Kemudian, penelitian selanjutnya membahas tentang pencarian rute 

terpendek menggunakan algoritma Dijkstra dan A* pada SIG berbasis web 

untuk pemetaan parawisata kota Sawahlunto [5]. Penelitian ini membuktikan 

bahwa implementasi dari penggunaan algoritma A* memiliki kelebihan 

dibandingkan dengan algoritma Dijstra, dimana algoritma A* lebih unggul 

dalam waktu yang diperlukan untuk mencari rute terpendek[5]. 

Selanjutnya, penelitian yang membahas implementasi dari algoritma 

A* adalah pencarian rute terpendek untuk workshop sepeda motor 
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menggunakan GPS yang dilakukan oleh  Hery Sunandar [12]. Penelitian 

tersebut berhasil mendapatkan rute yang akan digunakan untuk menuju 

workshop sepeda motor[12]. 

Kemudian, penelitian lain yang dilakukan oleh D. Rachmalati, dan L 

Gustin menganalisis algoritma Djikstra dan A* pada permasalahan rute 

terpendek. Hasil penelitian menunjukkan bahwa algoritma A* lebih unggul 

dalam segi waktu dibandingkan dengan algoritma Djikstra [13]. Selanjutnya, 

algoritma A* juga diimplementasikan autonomous vehicles [8]. Hasil 

penelitian menunjukkan bahwa algoritma A* yang telah diimprovisasi dapat 

digunakan sebagai mendeteksi rintangan atau obstacle. 
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