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KATA PENGANTAR 

Puji syukur penyusun panjatkan kepada Allah SWT, yang telah memberikan rahmat serta

karunianya kepada penulis hingga mampu menyelesaikan laporan tugas akhit sebagau salah satu

syarat memperoleh gelar Sarjana Teknik pada Program Studi Elektro Fakultas Teknologi Industri

Universitas Islam Indonesia.

Sholawat serta salam selalu diberikan kepada Nabi besar kita Muhammad SAW yang telah

membimbing umat dari zaman kegelapan menuju zaman yang sesuai dengan ketentuan Allah

SWT. Serta selama pelaksanaan tugas akhir, penyusun ingin berterima kasih kepada:

1. Orang tua tercinta Ibu Winarsih, Alm. Rodi Hartono serta Saudari Desita Rosalinda yang

selalu mendo’akan dan membantu segala sesuatunya.

2. Bapak RM. Sisdarmanto Adinandra, Ph.D. selaku Dosen Pembimbing tugas akhir yang

telah mendampingi dan memberikan bantuan pikiran dan materi.

3. Dan Jurusan Teknik Elektro Universitas Islam Indonesia, yang telah memfasilitasi dan

mediasi proses pembuatan tugas akhir 

Saya menyadari sepenuhnya bahwa dalam mengerakan tugas akhir ini banyak kekeliruan

dan kekurangan, untuk itu sata mohon maaf sebesar-besarnya semoga hasil dari tugas akhir ini

dapat bermanfaat bagi semua pihak yang membutuhkan di masa yang akan datang, Amin.

Hormat saya,

Yogyakarta, 22 Juli 2019

(Muhammad Zharfan Wiranata)

14524109

4



ARTI LAMBANG DAN SINGKATAN

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

VL : Virtual Leader

qi : robot-i

qVL : virtual leader

Sq i : Hasil Transformasi formasi target dari robot-i terhadap virtual leader

x i : Posisi robot-i di sumbu X (m)

ẋ j : Kecepatan robot-i di sumbu X (m/s)

pxi : jarak robot-i terhadap virtual leader pada sumbu X (m)

y i :  posisi robot-i di sumbu Y (m)

ẏ j :  Kecepatan robot-i di sumbu Y (m/s)

pyi : jarak robot-i terhadap virtual leader pada sumbu Y (m)

θ j : Orientasi robot-i (rad)

θ̇ j :  Kecepatan angular heading robot-i (rad/s)

v̇ j : Kecepatan linear qi (m/s)

ω̇ j :Kecepatan angular qi (m/s)

n  : Jumlah agen yang digunakan

z i : Nilai variabel pada agen i  

aij : Nilai Weighted terhadap Agent dalam bentuk matriks, 

ex
i : Kesalahan posisi qi terhadap posisi target pada sumbu X (m)

e y
i : Kesalahan posisi qi terhadap posisi target pada sumbu Y (m)

eθ
i : Kesalahan orientasi qi terhadap posisi target (m)

e px
i : Kesalahan posisi qi terhadap formasi (m)
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e py
i : Kesalahan posisi qi terhadap formasi 
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