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KATA PENGANTAR

Bismillachirrahmaanirrahiim
Alhamdulillah, segala puji syukur hanyalah milik A/fah subhanahu

wala’ala vang talah melimpaitkan rahmat dan karunia-Nya, sehingga setelah
melewati befbagéi tantahgan dan pérjuéngan yéng cukup -panjang, tugas akhir inil
dapat terselesaikan dengan baik.

Penyelesaian skripsi ini tak terlepas dari banyak pihak yang telah
memberikan dukungan serta bantuan yang berguna kepada-penulis, baik secara
moral maupun secara material. Karena jtu pada kesempatan ini, penulis
mengucapkan terima kasih yan g sebesar-besarnya kepada

1. Bapak Drs. Catur Edi Widodo, MT., selaku pembimbing utama dalam
skripsi ini yang selalu memberikan bimbingan dan masukan dalam
penyusunan skripsi ini,

2. Bapak Kusworo Adi 381, MT, selaku ‘pembimbing kedua dalam
penyusunan skripsi ini yang selalu memberikan bimbingan dan masukan
dalam penyusunan skripsi ini,

3. Ayahanda dan Ibunda tercinta dan seluruh keluarga ‘yang telah
memberikan dukungan baik moril maupun material dan perhatian selama
menempuh kuliah hingga selesai.

4. Teman ~ teman seperjuangan dalam kancah penelitian atau penyusunan

tugas akhir : Bp. Bambang Supriyo, Winarto, Dian Yulianingsih, Muh Ali
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Subhan, dan seluruh rekan — rekan angkatan '96 ( yang suka main ke
semarang ) serta seluruh mahasiswa dijurusan Fisika yang tidak dapat
penulis sebutkan satu persatu yang telah memberikan bantuan maupun
dorangan moril dalam penyusunan skripsi ini.
Semoga amal baik Bapak, Ibu, dan rekan - rekan mendapat balasan kebaikan
yang banyak disisi Allah, - amin
Pe_nulis menyadari sepenuhnya bahwa skripsi ini sangant sederhana dan
Jauh dari sempurna, unfuk itu dengan segala kerendahan hati penulis menerima
Saran maupun tanggapan guna penyempurnaan. Semdga skribsi ini berguna bagi

penulis maupun pihak yang memerlukan. Terima Kasih, |

Semarang, Agustus 2003

= SRAladas

Eko Untung Nugroho
- NIM. J2D 096 164
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