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KATA PENGANTAR

Puji syukur kehadirat Allah SWT atas rahmat dan
karunia-Nya sehingga bahan ajar ini dapat disusun untuk
memberikan panduan pembelajaran yang komprehensif
mengenai teknologi Unmanned Aerial Vehicle (UAV).
Bahan ajar ini dirancang untuk memenuhi kebutuhan
pembelajaran dua jenis UAV, yaitu pesawat terbang dan
drone, dengan cakupan materi yang relevan dan aplikatif
dalam dunia penerbangan tanpa awak.

Bahan ajar ini diharapkan dapat menjadi acuan
pembelajaran yang bermanfaat bagi para pelajar, praktisi,
dan siapa saja yang tertarik mempelajari teknologi UAV.
Dengan memahami materi ini, diharapkan pembaca dapat
mengembangkan  kemampuan dalam  mendesain,
mengoperasikan, dan mengoptimalkan UAV untuk
berbagai kebutuhan dan aplikasi.

Semoga bahan ajar ini dapat memberikan
kontribusi  positif =~ dalam  pengembangan  ilmu
pengetahuan dan teknologi, khususnya dalam bidang
UAV. Kritik dan saran yang membangun sangat kami
harapkan untuk penyempurnaan bahan ajar ini di masa
mendatang

Surabaya, 20 Januari 2025
Penulis
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menepati delapan besar Nasional KRTI 2023 sebagai Ketua
divisi Racing Plane (RP), dan mendapatkan Juara 3
Nasional KRTT tahun 2024 pada divisi Long Endurance Low
Altitude (LELA) di Yogyakarta.
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