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DAFTAR LAMBANG DAN SINGKATAN

R :himpunan semua bilangan riil

k : waktu diskrit

xk : nilai state waktu k

uk : nilai input waktu k

∆uk : selisih nilai input waktu k

uk+1|k : prediksi nilai input waktu k + 1 saat waktu k

x ∈ A : x anggota A

A ⊆ X : A himpunan bagian (subset) atau sama dengan X

A ∼ B : pontrygin difference dari himpunan A dan B

� : akhir suatu bukti

: akhir suatu contoh
n∑
i=1

ai : penjumlahan a1 + a2 + · · ·+ an
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