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:ل قعال تعاللل

 في اامصبعح مصبعح فيهع كمشكعة نوره مثل والارض ااسمعوات نور الله {

 شر ية لا زيتونة مبعركة شجرة من يو د دري كوكب كعنهع اازجعجة زجعجة
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 }  عليم شل بكل والله النعس الامثعا الله ويضرب يشعء من انوره

 ددلاللهلااتعيملل
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ABSTRACT 

 The main basis of  the research that to give a craft the ability 

to take off from the ground and landing safety with RC controlling  

using  radio waves ( Tx & Rx ). And using a programmed chip (KK 

flight control board ) and learning how to use it and adjust it to do 

the required needs, That should be conducted by gathering the 

required data & calculations of the both states . And adding a 

wireless camera for broadcasting video. 
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 المستخلص

 انغشض الاساسي يٍ ْزا انًششٔع ْي اعطاء يشكبت انقذسة عهى انطيشاٌ    

ٔانٓبٕط باياٌ، ٔيتى رنهك عٍ طشيق استخذاو  اجٓضة انتحكى عٍ انبعذ انًتًثهت في جٓاص 

 .الاسسال ٔالاستقبال عٍ طشيق يٕجاث انشاديٕ

ٔيتى انتحكى في ْزِ انًشكبت عٍ طشيق يتحكى خاص بانتحهيق  يبشيج يسبقا يتى    

لأداء ، ضبط يتغيشاتّ عهى حسب ٔصٌٔ ٔشكم انًشكبت  نهتحكى في استقشاسيت طيشآَا 

يع اضافت كاييشا نهبث انحي لاداء ٔظيفت انتصٕيش كٓذف يٍ ، انًٓاو انًطهٕبّ يُٓا 

 .  اْذاف انًششٔع 
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