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DAFTAR ISTILAH

: Suatu alat yang didesain untuk memancarkan dan

menerima sinyal radio (gelombang elektromagnetik).

: Pantulan kembali gelombang atau sinyal dari arah tempat

datangnya.

: Kecepatan dara data digital yang dikirim pada transmisi

data serial.

: Suatu kode yang dimasukan pada suatu blok data tertentu

yang bisa dicek sebelum dan sesudah data ditrasmisikan.

: Gelombang elektromagnetik yang digunakan oleh sistem

komunikasi untuk mengirim informasi melalui udara dari

satu objek ke objek yang lainnya.

: Suatu microchip yang ditempel antenna atau ditanam pada

suatu objek tertentu.

: Perbandingan antara pulsa ON dan OFF

: Umpan balik

: Masukan

: Tata letak komponen

: Utama

: Memori untuk menyimpan program pada mikrokontroler
: Keluaran

: Gambaran skema/denah rangkaian listrik

: Pembantu

: Perangkat penerima

: Perangkat pemancar
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PWM
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: Analog to Digital Converter

: Direct Current

. Integrated Circuit

- Input/Output

: Printed Circuit Board

: Pulse Width Modulation

: Rotation Per Minute

: Universal Synchronous and Asynchronous Receiver Transmitter

: Radio Frequency Identification
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