




การเขียนโปรแกรมควบคมุโดรนอัตโนมติั
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Autonomous Flight
Programming



Workflow Overview
LESSON 03  •  Autonomous F l ight  Programming

Basic Control

ดาวน์โหลดและติดตั้ง
โปรแกรมสำหรับควบคุม

Hula Drone และฝึกการ
ควบคุมโดรนขั�นพื�นฐาน

STEP 1

Block Code

การใช้งาน BlockCode
เพื่อการควบคุมหรือสั่ง
การโดรนเป็นชุดคําสั�ง

STEP 2

Mission
Block Code

การโดยใช้ Block Code 
ในการทำภารกิจ ลาดตะเวน

STEP 3

Conclusion

สรุปกิจกรรมและการต่อยอด
ในการใช้เทคโนโลยี

โดรนและ Block Code

STEP 4



BASIC CONTROL  
FOR EVERYONE
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Installation  APP

IOS & Android

Download APP
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CONNECT HULA

HULA - รหัสHULA - รหัส
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Fly Up/Down

JOY STICK02
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สลับโหมดถ่ายภาพ
/บันทึกวิดีโอ

จอยสติกสําหรับบังคับ
ทิศทางของโดรน

ฟังชั�นขั�นสูง

อัลบั�มรูป

บินขึ�นหรือลงจอด

แทบสำหรับควมคุมกล้อง

สถานะแบตเตอรี่
สถานะของเครื่อง

SPEED ความเร็ว
HEIGHT ความสูง

CONTROL OVERVIEW03

จอยสติกสําหรับบังคับ
ทิศทางของโดรน

กดถ่าย
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TAKEOFF HULA

 STEP 1  STEP 2 

04
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LANDING HULA05

LESSON 03  •  Autonomous F l ight  Programming



FLIGHT MODE06
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CAMERA MODE07

LESSON 03  •  Autonomous F l ight  Programming



LET’S FLYLET’S FLY
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1. 2. 3.

4. 5. 6.



CAMPAIGN OPEN FB
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 BLOCK CODE 
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FLIGHT ORDERFLIGHT ORDERFLIGHT ORDER
Flight : หมวดควบคุมการเคลื�อนที�ของโดรน
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สั่ง ใ ห้ โดรนบินขึ�นจากพื� น

สั่ ง ใ ห้ โดรนบินขึ�น  โดยเป�นการบินขึ�นแบบเฉพาะ สําห รับตอนที� โดรนติดตั�ง อุปกรณ์เส ริม

สั่ ง ใ ห้ โดรนลงจอดบนพื� น

สั่ ง ใ ห้ โดรนลงจอดแบบแม่นยํา

 สั่ ง ใ ห้ โดรนลอยตัวอ ยู่ นิ�งๆ

สั่ ง ใ ห้ โดรนบินไปในทิศทางที� กําหนด

 สั่ ง ใ ห้ โดรนหันหน้า/หมุนตัว

 สั่ ง ใ ห้ โดรนตี ลังกาไปทางด้านหน้า

 สั่ ง ใ ห้ โดรนบินเ ด้งขึ�นและลงสลับกัน

 สั่ ง ให้ โดรนบินวนเป็นวงกลม 

 สั่ ง ใ ห้ โดรนบินวนเป�นวงกลมตามเ ข็มนา�ิกา
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CONTROLCONTROLCONTROL
CONTROL : หมวดการทำซํ�าและเงื�อนไข

หน่วงเวลา/หยุดรอ เป�น เวลา 1  วินา ที

ทำ ซํ�า คํา สั�ง ที�อ ยู่ ด้ านใน จํานวน 10 รอบ

ทำ ซํ�า คํา สั�ง ด้ านในวนไปเ รื� อยๆ แบบไม่ สิ�น สุด

ถ้ า เ งื� อนไขเป�นจ ริง ใ ห้ ทํา คํา สั�ง ด้ านใน

ถ้ า เงื่ อนไขเป็นจริงทำคำสั่ งบล็อกบน แต่ถ้ า ไม่จริง  ให้ ไปทำคำสั่ ง
บล็อกล่าง (e lse)

หยุดรอจนกว่า เ งื� อนไขจะ เป�นจ ริง ถึงจะ ข้ ามไปทํา คํา สั�ง ถัดไป

ทำ ซํ�า ไปเ รื� อยๆ จนกว่า เ งื� อนไขจะ เป�นจ ริงถึงจะหยุดทํา ซํ�า
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EVENTEVENTEVENT
EVENT : เริ่มดําเนนิการตามเหตกุารณต่์างๆ

เริ่ ม ทํางานคํา สั�ง ด้านล่างเ มื�อกดปุ� ม  P lay ( เ ริ� ม โปรแกรม)

เริ่ มทำงานเมื่ อกดปุ่ มบนคีย์บอร์ดที่ กำหนดไว้  ( ในภาพคือปุ่ ม
Spacebar)

เริ่ ม ทํางานเ มื�อ ไ ด้ รับ ข้อความ (message) ที� ร ะ บุ

ส่งข้อความ (message) ออกไป เพื่ อสั่ ง ให้สคริปต์อื่ นที่ รอรับ
ข้อความนี�อ ยู่ เ ริ� ม ทํางานพร้อมกัน

ส่งข้อความออกไป และหยุดรอจนกว่ าสคริปต์ที่ รับข้อความจะทำงาน
จนเสร็จ  ถึงจะ ทํา คํา สั�งบล็อกถัดไป



เริ่ ม ทํางานคํา สั�ง ด้านล่างเ มื�อกดปุ� ม  P lay ( เ ริ� ม โปรแกรม)

เริ่ มทำงานเมื่ อกดปุ่ มบนคีย์บอร์ดที่ กำหนดไว้  ( ในภาพคือปุ่ ม
Spacebar)

เริ่ ม ทํางานเ มื�อ ไ ด้ รับ ข้อความ (message) ที� ร ะ บุ

ส่งข้อความ (message) ออกไป เพื่ อสั่ ง ให้สคริปต์อื่ นที่ รอรับ
ข้อความนี�อ ยู่ เ ริ� ม ทํางานพร้อมกัน

ส่งข้อความออกไป และหยุดรอจนกว่ าสคริปต์ที่ รับข้อความจะทำงาน
จนเสร็จ  ถึงจะ ทํา คํา สั�งบล็อกถัดไป
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EVENTEVENTEVENT
EVENT : เริ่มดําเนนิการตามเหตกุารณต่์างๆ

เปิดระบบรับสัญญาณ

เปิดระบบเ ซ็นเซอร์หลบหลีกสิ�ง กีดขวาง

เปิดใ ช้งานการระ บุ ตําแหน่งด้วยแผ่นพื� น ที� เป�น  QR Code

ส่งค่า เป�น ตัว เลข " 1 "  ถ้ าตรวจพบสิ�ง กีดขวางด้านหน้า

ส่งค่ า เป็น  "จริง"  (True) ถ้ าตรวจพบสิ่งกีดขวางด้ านหน้ า  ( ใช้ เป็น
เงื่ อนไข)

ตรวจสอบว่ า ตัว รับสัญญาณเลเซอร์ ถูกยิงโดนหรือไ ม่

อ่ านค่าองศาการหันซ้าย-ขวา (Yaw) ของตัว หุ่น/โดรน

อ่ านค่าความเ ร่งในแนวแกน X

อ่ านค่าความเ ร็ว ในการบินในแนวแกน X



เริ่ ม ทํางานคํา สั�ง ด้านล่างเ มื�อกดปุ� ม  P lay ( เ ริ� ม โปรแกรม)

เริ่ มทำงานเมื่ อกดปุ่ มบนคีย์บอร์ดที่ กำหนดไว้  ( ในภาพคือปุ่ ม
Spacebar)

เริ่ ม ทํางานเ มื�อ ไ ด้ รับ ข้อความ (message) ที� ร ะ บุ

ส่งข้อความ (message) ออกไป เพื่ อสั่ ง ให้สคริปต์อื่ นที่ รอรับ
ข้อความนี�อ ยู่ เ ริ� ม ทํางานพร้อมกัน

ส่งข้อความออกไป และหยุดรอจนกว่ าสคริปต์ที่ รับข้อความจะทำงาน
จนเสร็จ  ถึงจะ ทํา คํา สั�งบล็อกถัดไป

Turn on recept ion :  เปิดระบบรับสัญญาณ

Turn on obstacle avoidance:  เปิดระบบเซ็น เซอร์หลบหลีกสิ่ ง
กีดขวาง

Open QR code carpet posit ioning:  เปิด ใช้งานการระบุ
ตำแหน่งด้วยแผ่นพื� น ที� เป�น  QR Code

Return value 1  i f  there is  an obstacle [Front] :  ส่งค่ า เป็น
ตัว เลข " 1 "  ถ้ าตรวจพบสิ�ง กีดขวางด้านหน้า

Return " true"  i f  there is  an obstacle [Front] :  ส่งค่ า เป็น
"จริง"  (True) ถ้ าตรวจพบสิ�ง กีดขวางด้านหน้า  ( ใ ช้ เป�น เ งื� อนไข)

Laser receiver h i t :  ตรวจสอบว่ าตัวรับสัญญาณเลเซอร์ถูกยิง
โดนหรือไ ม่

Get [Yaw] angle :  อ่ านค่ าองศาการหันซ้ าย-ขวา (Yaw) ของตัว
หุ่ น/โดรน

Get accelerated speed [X] :  อ่ านค่าความเ ร่งในแนวแกน X

Get fly speed [X] axle :  อ่ านค่าความเ ร็ว ในการบินในแนวแกน X

LESSON 03 •  Autonomous F l ight  Programming

EVENTEVENTEVENT
EVENT : เริ่มดําเนนิการตามเหตกุารณต่์างๆ

ยิงเลเซอร์อย่ างต่อ เนื่ อง ตามความถี่ ที่ กำหนด ( ในภาพคือ 1  ครั้ งต่อ
วินา ที )

ยิง เลเซอร์ออกไป 1  นัด ( ยิงแบบครั�ง เ ดียว)

 กำหนดให้ยิง เลเซอร์ตามจำนวนครั้ งและความถี่ ที่ ต้องการอย่ าง
ชัดเจน ( ในภาพคือ ยิง 1  ค รั�ง  ด้วยความถี�  1  ค รั�ง ต่อ วินา ที )

สั่ งหยุดการยิงเลเซอร์ ทั�งหมด



Block คําสั�ง ความหมาย หมายเหตุ
When > clicked เมื�อกด > โค้ดจะรันตามคําสั�ง ใช่สําหรับเริ�มต้นคําสั�ง

Take off ให้โดรนบินขึ�นอัตโนมัติ เริ�มต้นทุกภารกิจ

Landing ให้โดรนลงจอดอัตโนมัติ ต้องใส่ไว้ตอนจบ

Fly to Front with x cm speed x % ให้โดรนบินตรงไปข้างหน้าระยะ x เซนติเมตร ด้วยความเร็ว x เปอร์เซ็น ใส่ค่าระยะทางตามที�ต้องการ

Fly to Back with x cm speed x % ให้โดรนบินตรงไปข้างหลังระยะ x เซนติเมตร ด้วยความเร็ว x เปอร์เซ็น -

Fly to Left with x cm speed x % ให้โดรนบินตรงไปข้างซ้ายระยะ x เซนติเมตร ด้วยความเร็ว x เปอร์เซ็น -

Fly to Right with x cm speed x % ให้โดรนบินตรงไปข้างขวาระยะ x เซนติเมตร ด้วยความเร็ว x เปอร์เซ็น -

Fly to Top with x cm speed x % ให้โดรนบินขึ�นข้างบนระยะ x เซนติเมตร ด้วยความเร็ว x เปอร์เซ็น -

Fly to Bottem with x cm speed x % ให้โดรนบินลงข้างล่างระยะ x เซนติเมตร ด้วยความเร็ว x เปอร์เซ็น -

Turn to Clockwise x degree ให้โดรนหมุนขวาตามเข็มนาฬกา x องศา ใช้ปรับทิศทางก่อนบินต่อ

Turn to AntiClockwise x degree ให้โดรนหมุนซ้ายทวนเข็มนาฬกา x องศา -

Hovering ให้โดรนหยุดนิ�งอยู่กับที� ตามเวลาที�กําหนด (วินาที)

Repeat x ทําซํ�าชุดคําสั�งภายใน ตามจํานวนครั�งที�กําหนด ลดความซับซ้อนของโค้ด

BASIC BLOCKCODEBASIC BLOCKCODEBASIC BLOCKCODE
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MISSION
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ตางระดบ

จุด Landing

จุดที่  Staff  
จะ เอาสิ่ ง

กีดขวางมาบัง

ใช้เซนเซอรบ์นิเพื�อหลบสิ�งกีดขวางเเละยงิเป�าหมายเพื�อผา่นด่าน
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Staff

สิ่ ง กีดขวาง 1 สิ่ ง กีดขวาง 2

สิ่ ง กีดขวาง 3

จุดเ ริ�ม



จงเติม Block ในชอ่ง จากตัวเลือก

บินเพื�อหลบสิ�งกีดขวาง

Code Set A
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(ฺB)

(A)

(ฺC)

1

2

3

4

5

หมายเหตุ สามารถวัดสนาม เปลี�ยนทิศทางการบนิเเละเติมระยะทางที�ถกูต้องได้

มี ทั้งหมด 9 จุดนอกหนือจาก ให้เติมตามโจทย์



Take off: สั่งให้โดรนบินขึ้นสู่อากาศ 

Hovering 1: สั่งให้โดรนลอยตัวนิ่งๆ รักษา
ระดับอยู่กับที่เป็นเวลา 1 หน่วย (วินาที) 

Fly to Bottom: บินลดระดับลงด้านล่าง
เป็นระยะทาง ..... เซนติเมตร ด้วยความเร็ว
50% 

Fly to Front: บินพุ่ งตรงไปด้านหน้าเป็น
ระยะทาง ..... เซนติเมตร ด้วยความเร็ว
50% 

Fly to Top: บินเพิ่มระดับขึ้นด้านบนเป็น
ระยะทาง ..... เซนติเมตร ด้วยความเรว็
50%

(ฺB)

(A)

(ฺC)

1

2

บินเพื�อหลบสิ�งกีดขวาง

Simulation Code Set A
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จงเติม Block ในชอ่ง จากตัวเลือก

(A)

(ฺB)

(C)

2

3

4

1

5

ใช้เซนเซอรเ์พื�อหลบสิ�งกีดขวาง

Code Set B
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หมายเหตุ สามารถวัดสนาม เปลี�ยนทิศทางการบนิเเละเติมระยะทางที�ถกูต้องได้

มี ทั้งหมด 9 จุดนอกหนือจาก ให้เติมตามโจทย์



Repeat: โปรแกรมจะทำงานวนซ้ำตามขั้น
ตอนด้านในทั้งหมด ..... รอบ 

ในแต่ละรอบ ระบบจะใช้เซนเซอร์ตรวจสอบ
ว่ามีสิ่งกีดขวางอยู่ด้านหน้าหรือไม่ 

หากพบสิ่งกีดขวาง (if): โดรนจะลอยตัวนิ่ง
รักษาระดับเป็นเวลา 1 หน่วย จากนั้นบินขึ้น
ด้านบน ..... เซนติเมตร (ความเร็ว 50%)
และพุ่ งไปด้านหน้า ..... เซนติเมตร
(ความเร็ว 50%) เพื่อข้ามผ่านสิ่งกีดขวาง 

หากไม่พบสิ่งกีดขวาง (else): โดรนจะบิน
ขยับไปด้านหน้าทีละ 10 เซนติเมตร ด้วย
ความเร็ว 25% 

(A)

(ฺB)

(C)

1

2

3

ใช้เซนเซอรเ์พื�อหลบสิ�งกีดขวาง

Simulation Code Set  B

LESSON 03  •  Autonomous F l ight  Programming



Simulation การบินใน โจทยที์� 1

เริ่มต้นการบิน: โดรนบินขึ้น ลอยตัว และเคลื่อนที่เพื่อ
ปรับระดับการบิน (บินลง, เดินหน้า ..... ซม., บินขึ้น) 

เริ่มการตรวจสอบวนซ้ำ: โดรนจะทำการตรวจสอบสิ่ง
กีดขวางด้านหน้าและเคลื่อนที่ วนซ้ำทั้งหมด ..... รอบ 

กรณีพบสิ่งกีดขวาง: โดรนจะหยุดลอยตัว 1 วินาที
ทำการบินหลบ (ลง ..... ซม. แล้วขึ้น ..... ซม.) และ
ขยับไปด้านหน้า ..... ซม. 

กรณีไม่พบสิ่งกีดขวาง: โดรนจะบินค่อย ๆ ขยับไปด้าน
หน้าทีละ 10 ซม. 

Code Set A + B 

(A)

(ฺB)

(C)

(A)

(B)

(C)

1

2

1

2

3
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