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- Ruang Lingkup dan Kedalaman Pembahasan Paper ini bertujuan untuk menginvestigasi permasalahan kontrol tracking 
leader–follower pada non-holonomic mobile robots dengan menggunakan 
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menunjukkan robot follower mampu mengikuti robot leadernya pada 
lingkungan yang tidak diketahui. Secara umum, hasil penelitian ini sudah 
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