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ABSTRAK 

Dalam beberapa tahun terakhir, kemajuan teknologi robotika telah membuka 

peluang untuk pengembangkan sistem navigasi otonom dalam berbagai 

aplikasi industri dan layanan. Penelitian ini berfokus pada simulasi dan analisis 

algoritma path planning A* pada Mecanum wheel Mobile robot, yang 

memungkinkan pergerakan omnidirectional dalam lingkungan dinamis dan 

kompleks. Metode yang digunakan meliputi implementasi algoritma A* 

berbasis peta grid dengan penerapan dua fungsi heuristik, yaitu Manhattan 

distance dan Euclidean distance, untuk mengevaluasi biaya pergerakan dan 

menentukan jalur optimal. Simulasi dilakukan menggunakan perangkat lunak 

CoppeliaSim dengan integrasi melalui remote API yang dioperasikan oleh 

Python, sehingga memungkinkan pengujian terhadap sistem navigasi serta 

sistem obstacle avoidance dengan memanfaatkan sensor-sensor pada KUKA 

youBot. Hasil penelitian menunjukkan bahwa kedua pendekatan heuristik 

memberikan perbedaan signifikan dalam hal total jarak tempuh dan waktu 

tempuh robot. Uji coba yang dilakukan dalam berbagai kondisi (dengan dan 

tanpa rintangan) menampilkan bahwa pemilihan fungsi heuristik serta 

penyesuaian parameter seperti nilai threshold dan obstacle avoidance 

berpengaruh besar terhadap kinerja navigasi robot. Kesimpulan penelitian 

menyatakan bahwa algoritma A* merupakan metode yang efektif untuk 

perencanaan jalur pada Mecanum wheel Mobile robot. Pemilihan heuristik 

yang tepat dan pengaturan parameter simulasi yang optimal sangat penting 

untuk meningkatkan efisiensi dan kemampuan sistem navigasi otonom dalam 

lingkungan yang dinamis. 

Kata kunci: Algoritma A*, Path planning, Mecanum wheel, Simulasi, Python, 

CoppeliaSim, Heuristik Manhattan, Heuristik Euclidean. 

  



 

 

viii 
Simulasi Dan Analisis Algoritma..., Raphael M.P, Universitas Multimedia Nusantara 

ABSTRACT (English) 

In recent years, advances in robotics technology have opened up opportunities 

to develop otonomous navigation systems in various industrial and service 

applications. This research focuses on simulation and algorithm analysis path 

planning A* on the Mecanum wheel Mobile robot, which allows 

omnidirectional movement in dynamic and complex environments. The method 

used includes algorithm implementation A* peta-based grid with the 

implementation of two functions heuristic, that is Manhattan distance And 

Euclidean distance, to evaluate movement costs and determine optimal paths. 

Simulations are carried out using the software CoppeliaSim with integration 

via remote API operated by Python, thus allowing testing of navigation systems 

as well as systems obstacle avoidance by utilizing the sensors on KUKA 

youBot. The research results show that the two heuristic approaches provide 

significant differences in terms of total distance traveled and robot travel time. 

Tests carried out in various conditions (with and without obstacles) show that 

the selection of heuristic functions and adjustment of parameters such as the 

obstacle avoidance threshold value have a big influence on the robot's 

navigation performance. The research conclusion states that the algorithm A* 

is an effective method for path planning on the Mecanum wheel Mobile robot. 

Election heuristic Precise and optimal settings of simulation parameters are 

essential to improve the efficiency and capability of otonomous navigation 

systems in dynamic environments. 

Keywords: Algorithm A*, Path planning, Mecanum wheel, Simulation, Python, 

CoppeliaSim, Manhattan Heuristic, Euclidean Heuristic. 
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