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ABSTRAK 

 

Prinsip Kerja Penerima pada  

Pesawat Tanpa Awak Tipe Sayap tetap 

 

 

Oleh : 

Salsabilah 

0614 3032 1169 

 

 Unmanned Aerial Vehicle (UAV) / Pesawat Tanpa Awak yang sangat 

sering digunakan didunia militer karena dapat berfungsi sebagai pengintai. 

Sekarang Unmanned Aerial Vehicle (UAV) / Pesawat Tanpa Awak telah diminati 

oleh banyak orang dengan perkembangannya yang kian pesat. Di Indonesia, setiap 

tahunnya ada Kontes Robot Terbang Indonesia sebagai wadah bagi pecinta UAV. 

 Penggunaan remote control dengan 4 channel sebagai komunikasi 

langsung ke UAV, sebagai penggerak propeller atau baling-baling pesawat 

digunakan Motor Brushed yang kecepatannya diatur langsung oleh Electric Speed 

Control. Pada bagian sayap pesawat serta ekor dipasang Motor Servo sebagai 

pengatur gerak atau arah terbang UAV. Setiap Motor Servo terhubung langsung 

ke setiap channel pada remote control. Pada UAV ini digunakan power baterai 

LiPo 5100 mAh. 

  Pembuatan Unmanned Aerial Vehicle (UAV) / Pesawat Tanpa Awak tipe 

Fixed Wing ini diharapkan dapat menjadi referensi bagi setiap pecinta Robot 

Terbang Indonesia dengan data yang lebih lengkap dan real. 

 

Kata Kunci: Pesawat Tanpa Awak, Fixed Wing, Motor Brushed, Remote Control. 
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ABSTRACT 

 

Working Principles of the Receiver on 

Unmanned Aircraft Type Fixed Wings 

 

 

By: 

Salsabilah 

0614 3032 1169 

 

 Unmanned Aerial Vehicle (UAV) / Unmanned Aircraft that is very often 

used in the military world because it can serve as a lookout. Now Unmanned 

Aerial Vehicle (UAV) / Unmanned Aircraft has been in demand by many people 

with its rapid development. In Indonesia, every year there is Indonesia Fly Robot 

Contest as a container for UAV lovers. 

 Use of remote control with 4 channel as direct communication to UAV, 

as propeller propeller or propeller plane used Motor Brushed which speed is 

arranged directly by Electric Speed Control. On the wing plane and tail installed 

Motor Servo as a regulator of motion or direction of flying UAV. Each Servo 

Motor is connected directly to each channel on the remote control. In this UAV 

used LiPo 5100 mAh battery power. 

 Making Unmanned Aerial Vehicle (UAV) / Unmanned Aircraft type 

Fixed Wing is expected to be a reference for every lover Robot Terbang Indonesia 

with data more complete and real. 

Keywords: Unmanned Planes, Fixed Wing, Brushed Motor, Remote Control. 
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