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ARTI LAMBANG DAN SINGKATAN

: merupakan identitas agen, i =1, 2, ... n

: Virtual Leader
: robot-1

2 virtual leader

: Hasil Transformasi formasi target dari robot-i terhadap virtual leader
: Posisi rebot-i di sumbtX (m)
: Kecepatan#obot-i di sumbu X (m/s)

: jarak robef-i terhadap virtual leaderipada sumbu X (my)

. : posisl rgbot-i di sumbu Y (m)

: Kecepatan robot-i [di sumbu Y (m/s)
: jarak robot-i terhadap virtual leaderpada sumbu Y (1)
: Orientasi 7obot-i (rad)
: Kecepatawangular heading robot-i (rad/s)
: Kecepatan linear ¢g; (m/s)
:Kecepatan angular ¢; (m/s)

: Jumlah agen yang digunakan

: Nilai variabel pada-agen 7

: Nilai Weighted terhadap Agent dalam bentuk matriks,

: Kesalahan posisi ¢, terhadap posisi target pada sumbu X (m)
: Kesalahan posisi g; terhadap posisi target pada sumbu Y (m)
: Kesalahan orientasi ¢; terhadap posisi target (m)

: Kesalahan posisi ¢; terhadap formasi (m)



ei,y : Kesalahan posisi ¢; terhadap formasi




