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Tentang Hak Cipta 
 
1. Setiap orang yang dengan tanpa hak melakukan pelanggaran hak ekonomi sebagaimana 

dimaksud dalam Pasal 9 ayat (1) huruf i untuk penggunaan secara komersial dipidana dengan 
pidana penjara paling lama 1 (satu) tahun dan/atau pidana denda paling banyak Rp. 
100.000.000 (seratus juta rupiah). 

2. Setiap orang yang dengan tanpa hak dan/atau tanpa izin Pencipta atau pemegang Hak Cipta 
melakukan pelanggaran hak ekonomi Pencipta sebagaimana dimaksud dalam Pasal 9 ayat 
(1) huruf c, huruf d, huruf f, dan/atau huruf h untuk penggunaan secara komersial dipidana 
dengan pidana penjara paling lama 3 (tiga) tahun dan/atau pidana denda paling banyak Rp. 
500.000.000,00 (lima ratus juta rupiah). 

3. Setiap orang yang dengan tanpa hak dan/atau tanpa izin Pencipta atau pemegang Hak Cipta 
melakukan pelanggaran hak ekonomi Pencipta sebagaimana dimaksud dalam Pasal 9 ayat 
(1) huruf a, huruf b, huruf e, dan/atau huruf g untuk penggunaan secara komersial dipidana 
dengan pidana penjara paling lama 4 (empat) tahun dan/atau pidana denda paling banyak 
Rp. 1.000.000.000,00 (satu miliar rupiah). 

4. Setiap orang yang memenuhi unsur sebagaimana dimaksud pada ayat (3) yang dilakukan 
dalam bentuk pembajakan, dipidana penjara paling lama 10 (sepuluh) tahun dan/atau pidana 
denda paling banyak Rp. 4.000.000.000,00 (empat miliar rupiah).  
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Glosarium

Basis Groebner

Basis Groebner adalah sebuah konsep dalam algebra komutatif dan geo-
metri aljabar yang digunakan untuk menyelesaikan sistem persamaan poli-
nomial secara sistematis. Basis Groebner memungkinkan untuk menyeder-
hanakan perhitungan dalam masalah aljabar, seperti menyelesaikan sistem
persamaan atau melakukan pemrograman algebra secara simbolik. 120

Carbon Dating

Carbon dating, atau penanggalan karbon, adalah metode ilmiah untuk me-
nentukan umur benda-benda yang mengandung karbon, seperti fosil, artefak
kayu, atau tulang, dengan memanfaatkan isotop radioaktif karbon-14. viii,
41

End-Effector

End-Effector adalah komponen pada ujung manipulator robotik yang di-
rancang untuk berinteraksi dengan lingkungan. Fungsi dan bentuk end-
effector bergantung pada tugas yang harus dilakukan, seperti memegang,
memotong, mengelas, atau memindahkan objek. 109

Era Society 5.0

Era Society 5.0 adalah konsep yang diperkenalkan oleh pemerintah Jepang
sebagai visi masyarakat masa depan, di mana teknologi canggih seperti
kecerdasan buatan (AI), Internet of Things (IoT), big data, dan robotika
digunakan untuk menciptakan kehidupan yang lebih baik dan seimbang
bagi manusia. Society 5.0 sering disebut sebagai evolusi setelah era Society
4.0 (Masyarakat Informasi), dengan fokus pada penyelesaian masalah sosial
melalui inovasi teknologi. 104

Gerak Pendulum

Gerak pendulum adalah gerakan osilasi yang terjadi pada suatu benda (pen-
dulum) yang digantung pada sebuah titik tetap dan dapat berayun di bawah
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pengaruh gravitasi. ix, 97

Grup

Grup adalah himpunan tak kosong dikenai operasi biner yang memenuhi
empat aksioma, yaitu closure (tertutup), asosiatif, memiliki elemen identi-
tas, dan setiap elemennya memiliki invers. 106

Grup Lie

Grup Lie adalah struktur matematika yang merupakan gabungan antara
grup (struktur aljabar yang memiliki operasi dengan sifat tertutup, asosia-
tif, memiliki elemen identitas, dan elemen invers) dan manifold diferensial
(ruang yang secara lokal menyerupai ruang Euklidean). 106

Hukum Hooke

Hukum Hooke adalah hukum atau ketentuan mengenai gaya dalam bidang
ilmu fisika yang terjadi karena sifat elastisitas dari sebuah pegas. 75

Hukum Torricelli

Hukum Torricelli adalah prinsip fisika yang menjelaskan kecepatan aliran
fluida (seperti air) melalui sebuah lubang pada wadah yang berada di bawah
pengaruh gravitasi. Hukum ini dikembangkan oleh Evangelista Torricelli,
seorang ilmuwan Italia pada abad ke-17, yang terkenal juga atas penemu-
annya dalam barometer. ix, 43

Masalah Optimasi

Masalah optimasi adalah cabang ilmu yang fokus pada menemukan solu-
si terbaik (optimum) untuk suatu masalah yang melibatkan pilihan dari
sekumpulan solusi yang memungkinkan. Optimasi sangat penting dalam
berbagai bidang, seperti matematika, ilmu komputer, teknik, ekonomi, dan
ilmu manajemen. 55

Persamaan Navier-Stokes

Persamaan Navier-Stokes adalah seperangkat persamaan diferensial parsial
yang menggambarkan perilaku fluida, seperti cairan dan gas, dalam gerak-
an. Persamaan ini merupakan dasar dalam mekanika fluida dan digunakan
untuk memodelkan berbagai fenomena fisika, seperti aliran udara di seki-
tar pesawat terbang, pergerakan air di laut, dan aliran darah dalam tubuh
manusia. 15
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Ruang Hausdorff

Ruang Hausdorff adalah salah satu konsep penting dalam topologi, yang
sering digunakan untuk memahami dan membangun struktur matematika
dalam berbagai bidang, termasuk analisis, geometri, dan teori himpunan.
107

Simultaneous Localization and Mapping (SLAM)

Simultaneous Localization and Mapping (SLAM) adalah pendekatan di bi-
dang robotika dan computer vision yang memungkinkan robot atau agen
untuk membangun peta lingkungan sekaligus menentukan posisinya di da-
lam peta tersebut. SLAM digunakan dalam berbagai aplikasi, termasuk
robot otonom, kendaraan tanpa awak, drone, dan augmented reality (AR).
109

Stereographic Projection

Stereographic Projection adalah metode dalam matematika dan geometri
untuk memetakan permukaan sebuah bola ke sebuah bidang. Teknik ini se-
ring digunakan dalam kartografi, kompleks analisis, dan geometri diferensial
karena sifatnya yang menjaga sudut (konform). 108

Titik Singular

Titik singular dalam konteks matematika memiliki definisi yang berbeda
tergantung pada bidangnya, seperti dalam kalkulus, geometri diferensial,
atau aljabar. Secara umum, titik singular adalah titik di mana suatu sifat
matematis tertentu gagal memenuhi syarat normal. 58

Titik Stasioner

Titik stasioner adalah titik pada suatu fungsi di mana turunan pertama
fungsi tersebut sama dengan nol. 58

Titik-Titik Kritis

Titik-titik kritis dalam masalah optimasi adalah titik-titik di mana fungsi
objektif memiliki sifat khusus yang memungkinkan solusi optimum berada
di sana. Dalam konteks optimasi, titik-titik kritis adalah titik-titik di mana
turunan fungsi (gradien) bernilai nol atau tidak terdefinisi. 58

Varietas Aljabar Affine

Varietas Aljabar Affine adalah salah satu konsep fundamental dalam geome-
tri aljabar yang menggambarkan himpunan solusi suatu sistem persamaan
polinomial dalam ruang affine. 118
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Buku Pemodelan Matematika ini menawarkan panduan 
lengkap tentang konsep, proses, dan aplikasi pemodelan 
matematika untuk mahasiswa dan peneliti. Ditulis oleh Dr. 
Burhanudin Arif Nurnugroho, M.Sc; Uswatun Khasanah, 
M.Sc; Dr. Puguh Wahyu Prasetyo, M.Sc; Dr. Muhammad 
Ardiyansyah buku ini mencakup topik seperti persamaan 
diferensial, optimasi, getaran mekanis, kinematika robot, 
pertumbuhan populasi, hingga penyebaran penyakit.  

Setiap bab dilengkapi dengan teori, contoh kasus, dan 
latihan soal untuk mendukung pemahaman. Buku ini 
menjadi referensi penting dalam matematika terapan, 
menghubungkan teori dengan praktik nyata untuk 
menyelesaikan berbagai permasalahan. 
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