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PRAKATA 

 

 
 

Dengan menyebut asma Allah Subhanahu wa Ta’ala yang Maha Pengasih 

dan Maha Penyayang. Segala puji syukur tercurahkan kepada Allah Subhanahu wa 

Ta’ala sumber inspirasi kehidupan yang telah melimpahkan rahmat dan karunia-

Nya kepada penulis, sehingga penulis dapat menyusun disertasi ini. Shalawat dan 

salam semoga senantiasa tercurah kepada junjungan kita Nabi Muhammad 

Sholallahu ‘alaihi wassalam, rasul pemimpin dan pembawa petunjuk yang telah 

membimbing manusia keluar dari kegelapan menuju cahaya iman yang terang 

benderang. 

Disertasi dengan judul  “Konstruksi Filter  Kalman pada Model Tereduksi 

dengan Metode Linear Matrix Inequality” ini  dipilih karena ketertarikan penulis 

pada topik-topik dalam teori sistem yang berkaitan dengan matriks, dalam hal ini 

adalah tentang algoritma estimasi filter Kalman dan metode reduksi menggunakan 

metode ketaksamaan matriks linear (Linear Matrix Inequality). Sejauh penulis 

ketahui penelitian topik algoritma estimasi filter Kalman berkembang dengan pesat, 

demikian juga dengan penelitian topik Linear Matrix Inequality,  namun penelitian 

yang berkaitan dengan kolaborasi algoritma filter Kalman dengan metode reduksi 

menggunakan metode Linear Matrix Inequality masih belum terlalu banyak. Oleh 

karena perkembangan dan modifikasi algoritma estimasi filter Kalman cukup 

banyak, begitu pula perkembangan metode reduksi, serta aplikasi Linear Matrix 

Inequality, maka penulis berharap penelitian tentang kolaborasi algoritma filter 

Kalman dengan metode reduksi menggunakan metode Linear Matrix Inequality  

dapat terus dikembangkan bahkan setelah disertasi ini selesai. 

Besar harapan penulis agar disertasi ini menjadi titik awal  penulis dalam 

pengembangan modifikasi algoritma estimasi filter Kalman, yakni dengan 

melakukan kolaborasi algoritma estimasi filter Kalman dengan metode reduksi 

menggunakan metode Linear Matrix Inequality, serta memberi kemanfaatan untuk 

pengembangan teori estimasi pada umumnya. Untuk itu penulis sangat 

mengharapkan saran dan masukan demi peningkatan kualitas tulisan ini. 
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