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: bahan yang terbuat dari plastik

: komponen yang berisi aplikasi dan memiliki tanggung

jawab untuk melakukan interaksi dengan user

: kumpulan filc atau tabel yang saling berhubungan yang

disimpan dalam media penyimpanan elektronis

: ujung lengan

: sistem jabat tangan
: pemasukan data

: mesin cerdas

: alat pengontrol

: tombol

: biaya rendah

: pengulangan

: komponen primer-sekunder
1 bedah mikro

: perangkat tengah

: robot berjalan

: lengan robot

: komputer vang menjadi pusat seluruh kegiatan untuk

menangani permintaan dari client

s alal

: orang yang menggunakan sistem
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