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ABSTRAK 

 

 Simulasi robot merupakan penggunaan model matematis untuk mereplikasi perilaku, 

gerakan, atau fungsi robot dalam lingkungan virtual. Simulasi bertujuan untuk perencanaan 

pergerakan robot, menguji, memvalidasi algoritma kontrol dan tugas lainnya tanpa harus 

mengakses langsung ke fisik robot. Robot Operating System 2 (ROS 2) menyediakan 

simulator gazebo sebagai aplikasi pengembangan robot. Semua bagian model dan sensor 

yang terdapat pada robot diprogram dalam bentuk xacro dan di proses oleh Unified Robot 

Description Format (URDF). Kemudian seluruh link dan joint yang telah di program dapat 

ditampilkan gazebo dan RViz 2. Perencanaan pergerakan robot menggunakan algoritma A* 

yang terdapat pada program NAV2. NAV2 menjadi program pergerakan robot dalam 

menjalani misinya dan menghindari halangan. NAV2 dapat mengenali lingkungan robot 

dengan menggunakan hasil pemetaan Simultaneous Localization and Mapping (SLAM) 

toolbox yang terbentuk dari hasil pembacaan point clouds sensor lidar. Simulasi dilakukan 

menggunakan permukaan yang rata dan tidak rata. Simulasi robot rover menggunakan depth 

camera untuk mengambil gambar yang ada di depannya. Simulasi dilakukan untuk 

mendapatkan data pergerakan robot berdasarkan algoritma A*. 

 

Kata kunci: Simulasi Mobile Robot, ROS 2 , Gazebo, Algoritma A*, SLAM Toolbox 
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ABSTRACT 
 

 Robot simulation is the use of mathematical models to replicate the behavior, motion, or 

function of a robot in a virtual environment. Simulation aims for robot movement planning, 

testing, validating control algorithms and other tasks without having to access directly to the 

physical robot. Robot Operating System 2 (ROS 2) provides a gazebo simulator as a robot 

development application. All model parts and sensors contained in the robot are 

programmed in xacro form and processed by the Unified Robot Description Format (URDF). 

Then all links and joints that have been programmed can be displayed in gazebo and RViz 2. 

Robot movement planning uses the A* algorithm contained in the NAV2 program. NAV2 

becomes a robot movement program in carrying out its mission and avoiding obstacles. 

NAV2 can recognize the robot's environment by using the Simultaneous Localization and 

Mapping (SLAM) toolbox mapping results formed from reading the lidar sensor point clouds. 

Simulations were conducted using flat and uneven surfaces. The robot rover simulation uses 

a depth camera to take pictures in front of it. Simulations are carried out to obtain robot 

movement data based on the A* algorithm. 

 

Keywords: Mobile Robot Simulation, ROS 2, Gazebo, A* Algorithm, SLAM Toolbox 
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