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PERNYATAAN

Dengan ini Saya menyatakan bahwa:
1. Skripsi ini tidak mengandung Karya yang diajukan untuk memperoleh gelar kesarjanaan di
suatu Perguruan Tinggi, dan sepanjang pengetahuan Saya juga tidak mengandung karya

atau pendapat yang pernah ditulis atau diterbitkan oleh orang lain, kecuali yang secara

tertulis diacu dalam naskah ini dan disebutkan dalam dafiar pustaka.
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Informasi dan materi Skripsi yang terkait hak milik, hak intelektual, dan paten merupakan
milik bersama antara tiga pihak vaitu penulis, dosen pembimbing, dan Universitas Islam
Indonesia. Dalam hal penggunaan informasi dan materi Skripsi terkait paten maka akan

diskusikan lebih lanjut untuk mendapatkan persetujuan dari ketiga pihak tersebut diatas.

Yogyakarta, 22 Juli 2019
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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 robot-i di sumbu X (m)
: Kecepatan robot-i di sumbu X (m/s)

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

. © posisi robot-i di sumbu Y (m)

: Kecepatan robot-i di sumbu Y (m/s)
: jarak robot-i terhadap virtual leader pada sumbu Y (m)
: Orientasi robot-i (rad)
: Kecepatan angular heading robot-i (rad/s)
: Kecepatan linear ¢; (m/s)
:Kecepatan angular ¢; (m/s)

: Jumlah agen yang digunakan

: Nilai variabel pada agen i

: 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)
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