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У тезах описано розробку додатку для імітації та розрахунку польоту дрону мовою 
програмування Object Pascal у середовищі візуального програмування Lazarus. Робочі 
області додатку розроблено за допомогою форм, реалізовано два режими керування 
польотом. За результатами виконання алгоритму польоту, до текстового файлу 
записуються координати відвіданих дроном позицій та будується графік переміщення 
БПЛА. 

 

Постановка проблеми. Сучасні програмовані безпілотні літальні апарати є досить 
вартісним обладнанням, яке неприпустимо втратити під час виконання завдання. Існує 
необхідність розробки та впровадження спеціального програмного забезпечення здатного 
розраховувати координати та керувати польотом дрону. 

Викладення суті розробки. Розробники дронів вказують максимальну висоту зльоту 
пристрою, максимальну швидкість та час можливої роботи батареї. Враховуючи отримані від 
розробників дані, нами було розроблено додаток для імітації та розрахунку польоту дрону 
мовою програмування Object Pascal у середовищі візуального програмування Lazarus. 

Робочі області додатку розроблено за допомогою форм. Екранна форма має властивості 
та ім’я, може реагувати на обирання подій із запропонованого списку. За необхідності можна 
відкрити додаткові форми, які будуть рівноправними та незалежними одна від одної. Для 
перегляду списку усіх форм проєкту потрібно скористатися інструментом «Показувати 
форми», який розташований на панелі інструментів [1, ст. 43].  

Головне вікно програмного продукту (Рис. 1) містить кнопки для виконання команд 
програми, поля для введення та виведення інформації, текстові написи, радіокнопки, 
спадний список та компонент для побудови графіків. 

 

 
 

Рис. 1 Головне вікно додатку 

 

При активації головного вікна додатку запускається на виконання процедура обробки 
події, котра очищає усі поля для виведення інформації від попередніх даних та заповнює 
спадний список даними, що задані у dat-файлі проєкту.  

Спадний список форми реалізовано за допомогою компонента ComboBox, котрий є 
комбінацією поля редагування (Edit)і списку (ListBox), дає можливість ввести дані шляхом 
набору на клавіатурі або вибору зі списку. Робота з ComboBox майже не відрізняється від 
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роботи зі списком ListBox. Відмінність полягає в тому, що використання компонента 
ComboBox оптимізує місце на формі програми для розміщення інших елементів та 
уможливлює накладання заборони на розкриття списку (за необхідності) завдяки властивості 
Style [2, ст.435]. 

У спадному списку містяться дані про безпілотний літальний апарат (БПЛА), з якими 
працює наш додаток. Для початку роботи з програмою необхідно вибрати зі списку дрон та 
імітацію алгоритму його польоту. При виборі літального апарату будуть заповнені відповідні 
поля головної форми з інформацією про висоту польоту, швидкість та час роботи батареї 
дрону.  

Очевидно, що технічний парк дронів постійно оновлюється, тому було розроблено 
окрему форму, за допомогою якої можна додавати дані про нові БПЛА до бази програми. 
Для цього необхідно заповнити відповідні поля форми та натиснути кнопку «Записати дані», 
в результаті чого інформація про дрон буде записана у текстовий файл і відображатиметься у 
спадному списку. 

Робота програми починається після натиснення кнопки «Почати політ» і може 
відбуватися двома способами. Перший – в режимі керування польотом, де оператор 
самостійно визначає координати наступної точки, до якої повинен дістатися дрон. У цьому 
випадку будуть активовані відповідні поля для введення координат наступної точки та 
кнопка для початку слідування «Продовжити політ». Другий – в режимі патрулювання , коли 
вибір випадкових координат наступної точки польоту БПЛА передбачено алгоритмом.  

За результатами виконання кожного з варіантів алгоритму польоту, до текстового файлу 
записуються координати відвіданих дроном позицій та будується графік переміщення БПЛА 
за допомогою компоненту TChart. Цей компонент є контейнером об'єктів Series типу 
TChartSeries – серій даних, що характеризуються різними стилями відображення. Кожен 
компонент може включати кілька серій. Якщо необхідно відобразити графік, то кожна серія 
буде відповідати одній кривій на цьому графіку. 

Як відзначають експерти, основним недоліком дронів є неможливість своєчасного 
реагування на статичні та динамічні перешкоди. Сучасні дрони оснащені системами 
запобігання зіткнень. В системі штучного зору використовуються датчики виявлення 
перешкод для сканування навколишнього середовища, в той час як програмні алгоритми і 
технологія SLAM переносять зображення до тривимірних карт, дозволяючи контролерам 
польоту виявляти об'єкт і уникати його. У розробленому нами додатку реалізовано алгоритм 
оминання  дроном перешкоди на заданій висоті та розрахунок достатності заряду батареї для 
проходження усієї траєкторії руху із врахуванням обминання перешкод. 

Висновки. В результаті проведених спостережень і розрахунків було розроблено та 
представлено додаток для реалізації руху квадрокоптера у площині із статичними 
перешкодами. У подальшому вбачаємо доцільним розробку програмного забезпечення, яке 
уможливить автоматизацію виконання усіх функцій БПЛА. 
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