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Pendahuluan
Akan dirangkum dari penelitian

1 Formasi Segitiga
Robot ditandai dengan 1,2,3. Apabila robot 1 mengikuti robot 2 maka dinotasikan dengan [1] = 2. jarak
antara i dan [i] dinotasikan di.

Koordinat vector dari agent i dinotasikan dengan xi terhadap global koordinat yang fiks, dan yij adalah
posisi robot j terhadap sistem koordinat dari i yang telah tentukan. Apabila Ri dan τi adalah matriks
rotasi dan vector translasi maka yij = Rixj + τi, j ∈ {1, 2, 3}. Penelitian ini menggunakan kinematik yang
sedarhana

ẏii = ui i ∈ {1, 2, 3}
ẋi = R−1

i ui
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