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ABSTRAK 

DWINANDA RIZKIANSYAH. Pengembangan Algoritma Path Planning Swarm 
Drone pada Lingkungan Indoor Farming. Dibimbing oleh MEDRIA KUSUMA 
DEWI HARDHIENATA dan KARLISA PRIANDANA. 

 Unmanned Aerial Vehicle (UAV) merupakan salah satu teknologi yang 
telah banyak dimanfaatkan dalam sistem indoor farming. Untuk mendukung 
navigasi di lingkungan yang kompleks, dibutuhkan algoritma perencanaan jalur 
yang efektif, efisien, serta mampu beradaptasi dengan dinamika lingkungan. 
Penelitian ini berfokus pada pengembangan dan perbandingan performa dua 
algoritma perencanaan jalur, yaitu D*Lite dan ADRRT*-Connect, dengan tujuan 
agar keduanya dapat diimplementasikan pada konsep swarm drone dalam ruang 
tiga dimensi (3D). Mengingat perbedaan karakteristik dasar keduanya, penelitian 
ini juga melakukan modifikasi sehingga algoritma hasil pengembangan diberi nama 
baru, yakni D-Path (pengembangan dari D*Lite) dan A-Path (pengembangan dari 
ADRRT*-Connect). Pengujian dilakukan untuk memvalidasi bahwa algoritma 
yang dimodifikasi tetap mempertahankan sifat dasar algoritma acuannya, sekaligus 
mengukur performanya berdasarkan tiga parameter utama, yaitu efisiensi waktu, 
optimalitas jalur, dan kemampuan menghindari rintangan. Hasil pengujian 
menunjukkan bahwa algoritma D-Path memiliki kinerja yang lebih unggul 
dibandingkan A-Path, dengan waktu komputasi rata-rata 90,55% lebih efisien dan 
jalur tempuh yang 31,19% lebih optimal. Meskipun demikian, keduanya sama-
sama berhasil menghindari seluruh rintangan yang ada di lingkungan simulasi. 
Temuan ini membuktikan bahwa baik D-Path maupun A-Path layak diterapkan 
pada sistem swarm drone di lingkungan indoor farming, namun D-Path 
memberikan performa yang lebih baik secara keseluruhan. 
 
Kata Kunci: ADRRT*-Connect, D*Lite, Perencanaan jalur, Pertanian dalam 

ruangan, Swarm Drone 
 

ABSTRACT 

Dwinanda Rizkiansyah. Development of Drone Swarm Path Planning Algorithm in 
Indoor Farming Environment. Supervised by MEDRIA KUSUMA DEWI 
HARDHIENATA and KARLISA PRIANDANA. 
 

Unmanned Aerial Vehicles (UAVs), have been widely utilized in indoor 
farming systems. To support navigation in complex environments, an effective, 
efficient, and adaptive path planning algorithm is required. This research focuses 
on the development and performance comparison of two path planning algorithms, 
namely D*Lite and ADRRT-Connect*, with the objective of enabling their 
implementation within the swarm drone concept in three-dimensional (3D) 
environments. Considering the fundamental differences in their characteristics, this 
study introduces modifications to both algorithms, resulting in newly developed 
variants referred to as D-Path (derived from DLite) and A-Path (derived from 
ADRRT-Connect). Experimental testing was conducted to validate that the 
modified algorithms preserve the essential properties of their original counterparts 



 

 

while also assessing their performance based on three key parameters: time 
efficiency, path optimality, and obstacle avoidance capability. The results 
demonstrate that the D-Path algorithm outperforms A-Path, achieving an average 
computational time improvement of 90.55% and producing paths that are 31.19% 
more optimal. Nevertheless, both algorithms successfully avoided all obstacles 
within the simulation environment. These findings indicate that while both D-Path 
and A-Path are suitable for application in swarm drone systems for indoor farming, 
D-Path provides superior overall performance.  
 
Keywords: ADRRT*-Connect, D*Lite, Indoor farming, Path planning, Swarm 
Drone 
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