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ABSTRAK

Jazuli., Muhammad Saifuddin. “Penerapan Algoritma Path Planning pada Robot
Sepak Bola Beroda Politeknik Negeri Malang”. Pembimbing: (1) Arie Rachmad
Syulistyo, S.Kom., M.Kom., (2) Ir. Deddy Kusbianto P., M.MKom.

Skripsi, Program Studi Teknik Informatika, Jurusan Teknologi Informasi,
Politeknik Negeri Malang, 2021.

Berkembangnya teknologi robotik yang sangat cepat dan pesat mengakibatkan
peran robotik sangat berpengaruh dalam kehidupan manusia. Kontes Robot
Indonesia merupakan wadah penyaluran aspirasi serta kreatifitas mahasiswa dalam
bidang robotik yang diadakan setiap tahun di Indonesia. Salah satu kompetisi yang
diadakan yaitu kategori Kontes Robot Sepak Bola Indonesia Beroda yang memiliki
visi dan misi seperti permainan bola manusia pada umumnya. Permasalahan utama
yang sering terjadi pada kategori perlombaan ini antara lain yaitu seringnya terjadi
tabrakan antar robot, baik tabrakan dengan robot lawan atau dengan robot kawan
pada saat pertandingan berlangsung. Dalam upaya meminimalisir permasalah yang
sering terjadi, maka dibangun sistem perencanaan jalur terdekat pada robot sepak
bola beroda Politeknik Negeri Malang dengan menggunakan metode Improved A-
star Search (A*).

Dalam penelitian ini proses perencanaan jalur terdekat dilakukan menggunakan
metode A* pada tahapan awal atau pre-processing untuk menghasilkan
perencanaan rute yang akan dilewati robot sebelum rute dinormalisasi. Kemudian
proses perencanaan rute robot akan dinormalisasikan dengan menggunakan metode
Improved A* dengan kombinasi algoritma Digital Differential Analyzer (DDA)
pada tahapan akhir atau post-processing. Pengujian pada penelitian ini dilakukan
dengan cara menghitung akurasi keberhasilan perencanaan rute robot terhadap
tabrakan dan anotasi persepsi manusia terhadap perencanaan rute yang efisien dari
hasil algoritma Improved A*. Hasil dari akurasi keberhasilan perencanaan robot
terhadap tabrakan memiliki nilai sebesar 87.5% dengan nilai threshold tabrakan
0.810 pada percobaan simulasi robot secara langsung dengan sampel berjumlah 8,
sedangkan hasil akurasi terhadap simulasi robot secara virfual menghasilkan nilai
sebesar 100% dengan nilai threshold tabrakan 0.6375 dengan sampel berjumlah 5.
Pada pengujian anotasi persepsi manusia terhadap efisiensi perencanaan rute
menghasilkan akurasi nilai sebesar 100% pada percobaan simulasi secara langsung
maupun secara virtual dengan nilai threshold tabrakan 0.6375, sedangkan pada nilai
threshold tabrakan 0.810 akurasi yang dihasilkan bernilai 66.7%.

Kata Kunci: A-star Search, Improved A-star Search, Digital Differential Analyzer,
Perencanaan Jalur Robot, Kecerdasan Buatan.
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ABSTRACT

Jazuli, Muhammad Saifuddin. “Application of Path Planning Algorithm on
Wheeled Soccer Robot State Polytechnic of Malang”. Supervisors: (1) Arie
Rachmad Syulistyo, S.Kom., M.Kom., (2) Ir. Deddy Kusbianto P., M.MKom..

Thesis, Informatics Engineering Study Program, Information Technology
Department, State Polytechnic of Malang, 2021.

The advance and rapid development of robotic technology have resulted in robotics
roles that are very influential in human life. The Indonesian Robot Contest is a
forum for applying student ideas and creativity in the field of robotics which is held
annually in Indonesia. One of the competitions held is the Indonesian Wheeled
Soccer Robot Contest category which has a vision and mission like the human ball
game in general. The main problems that frequently occur in this competition
include frequent collisions between robots, either collisions with the opposite
robots or with peer robots during the match. As an effort to overcome the problems
to minimize the problems that often occur, the closest path planning system is built

on the Malang State Polytechnic wheeled soccer robot using the Improved A-star
Search (4*) method.

In this research, the closest path planning process is carried out using the A*
method in the early stages or pre-processing to produce a route plan that will be
passed by the robot before the route is normalized. Then the robot route planning
process will be normalized using the Improved A* method with a combination of
the Digital Differential Analyzer (DDA) algorithm at the final stage or post-
processing. Testing was carried out by calculating the accuracy of the success of
robotic route planning against collisions and annotating human perceptions of
efficient route planning from the results of the Improved A* algorithm. The results
of the accuracy of the success of planning robots against collisions have a value of
87.5% with a collision threshold value of 0.810 in a direct robot simulation
experiment with a sample of 8, while the results of the accuracy of a virtual robot
simulation yield a value of 100% with a collision threshold value of 0.6375 with a
sample of 0.6375. 5. In testing the annotation of human perception of the efficiency
of route planning, it produces an accuracy value of 100% in a simulation
experiment directly or virtually with a collision threshold value of 0.6375, and for
accuracy of a collision threshold value of 0.810 is 66.7%.

Key words: A-star Search, Improved A-star Search, Digital Differential Analyzer,
Robot Path Planning, Artificial Intelligence.
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