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ABSTRAK 

Tujuan kajian ini dijalankan adalah bagi menghasilkan sebuah pesawat tanpa pemandu 

(UA V) mudah alih. Peranti kawalan jauh yang digunakan bagi tujuan penerbangan di udara yang 

tidak mempunyai pemandu di dalamnya dinamakan sebagai pesawat tanpa pemandu (UA V). 

Pesawat tanpa pemandu ini mempunyai pelbagai rupa dan bentuk termasuklah model H, model Y, 

model X8 dan lain-lain. Model X mudah alih adalah model yang akan dibincangkan di dalam 

kertas ini. UA V model X mempunyai empat rotor sebagai sifatnya dan mempunyai empat motor 

dimana setiap satunya berada pada tangan. Rotor-rotor ini terletak 90 darjah dari satu sama lain. 

Quadcopter (UA V yang mempunyai empat rotor) kebiasaannya menggunakan dua pasang kipas 

yang sama dimana sepasang kipas arah putaran lawanjam serta sepasang kipas arah putaran jam. 

Pergerakan UA V ini dikira sebaik menerirna arahan dari pengawal dan bertindak seiring 

dengannya. Kiraan ini dilakukan didalam program itu sendiri, dirnana nilai untuk diubah boleh 

diubah secara manual bagi memenuhi citarasa pengguna. Rekabentuk UAV ini dihasilkan dengan 

merujuk rekabentuk-rekabentuk terdahulu yang telah dihasilkan oleh pencipta-pencipta lain atau 

syarikat-syarikat lain dengan tujuan mencapai tujuan mudah alih. 
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ABSTRACT 

The objective of this research is to design and fabricate an Unmanned Aerial Vehicle 

(Portable Version). A device which is used or intended for flight in the air that has no on-board 

pilot is called Unmanned Aerial Vehicles (UA Vs). UAVs include many devices such asH model 

based, Y model based, X8 model based etc. An X based model (portable version) is proposed in 

this paper. An X model based UA V inhibits a four rotors characteristic and has four motors in 

which each one is designated on each arm. The rotors are in 90 degrees apart from each other, 

where the front is in between the two front motors. Quadcopters generally use two pairs of identical 

fixed pitched propellers in which two clockwise (CW) and two counterclockwise (CCW). The 

movement or heading of the UAV is calculated upon receiving command from its controllers and 

reacts accordingly. The calculation is performed within the coding, where the value for tuning can 

be adjusted manually to suit one ' s preference. The design of the UA V is made with reference to 

previously made designs from other inventors or companies with the need to achieve portability. 
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