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บทคัดย่อ 
งานวจิัยนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อประเมนิประสิทธิภาพของอากาศยานไร้คนขับตน้ทุนต่่าส่าหรับการส่ารวจข้อมูล

อาคารและสิ่งปลูกสร้างเพื่อการประยุกต์ใช้งานขององค์กรปกครองส่วนท้องถิ่น การส่ารวจและท่าแผนท่ีจะอาศัย

อากาศยานไร้คนขับต้นทุนต่่าบินถ่ายภาพในพื้นท่ีศึกษาบริเวณหน้ามหาวิทยาลัยพะเยาท่ีมีสิ่งปลูกสร้างหนาแน่น  

โดยอากาศยานไร้คนขับต้นทุนต่่าท่ีใช้ส่ารวจในคร้ังนี้  คือ ดีเจไอ แฟนเทิม โฟร์ โปร วี สอง และมีการก่าหนด

พารามิเตอร์ส่าหรับการบินความสูงบินท่ี 90 เมตร ส่วนซ้อนและส่วนเกยกันของภาพถ่ายเท่ากับ 80 เปอร์เซ็นต์และ 

60 เปอร์เซ็นต์ตามล่าดับและความละเอียดจุดภาพ 2.45 เซนติเมตรต่อจุดภาพ จากนั้นจะน่าภาพถ่ายท่ีได้ไป

ประมวลผลเพื่อสร้างข้อมูลพอยท์คลาวด์ แบบจ่าลองระดับความสูงเชิงเลขภาพและดัดแก้ออร์โธ โดยการก่าหนด

พารามิเตอร์การจัดเรียงภาพถ่าย การสร้างจุดภาพ 3 มิต ิอยูท่ี่ ระดับสูง และระดับปานกลาง ตามล่าดับ หลังจากนั้น

จะท่าการสกัดข้อมูลอาคารสิ่งปลูกสร้างเพื่อวัดขนาดพื้นท่ีของอาคาร ในมาตราส่วนท่ีแตกต่างกัน ประกอบด้วย 1:100 

1:250 และ 1:500 ตามล่าดับ เมื่อได้ขอ้มูลอาคารและสิ่งปลูกสร้างแล้วจะท่าการประเมนิความถูกตอ้งเทียบกับข้อมูล

ขนาดอาคารและสิ่งปลูกสร้างที่ได้จากการรังวัดส่ารวจจรงิท่ีมีการด่าเนินงานเพื่อใชป้ระกอบการส่ารวจของระบบแผน

ท่ีภาษขีองเทศบาลต่าบลแมก่า ผลลัพธ์ท่ีได้พบวา่ ภาพดัดแก้ออร์โธท่ีได้จากการส่ารวจด้วยอากาศยานไร้คนขับตน้ทุน

ต่่าเมื่อต้องท่าการสกัดข้อมูลขนาดอาคารและสิ่งปลูกสร้าง แผนท่ีมาตราส่วนท่ีให้ค่าใกล้เคียงกับข้อมูลท่ีส่ารวจจาก

ภาคสนามมากท่ีสุด คือ 1:250 1:100 และ 1:500 ตามล่าดับ จากผลการศึกษาดังกล่าวแสดงให้เห็นว่าอากาศยานไร้

คนขับต้นทุนต่่าสามารถน่ามาใช้สนับสนุนการรังวัดส่ารวจข้อมูลอาคารและสิ่งปลูกสร้างวิธีการดั้งเดิมได้อย่างมี

ประสิทธิภาพ ชว่ยลดเวลาในการส่ารวจข้อมูลอาคารได้อยา่งมาก ทราบถึงการเปลี่ยนของอาคารและสิ่งปลูกสร้างได้

อย่างชัดเจนและสามารถรังวัดข้อมูลอาคารและสิ่งปลูกสร้างในพื้นท่ีท่ีไม่สามารถเข้าถึงได้ จากการส่ารวจจาก
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ภาคสนาม นอกจากนี้ยังสามารถน่าไปปรับใชใ้นงานท่ีเกี่ยวข้องได้เป็นอย่างด ีเชน่ การนับจ่านวนหรือการวัดขนาดของ

วัตถุในพื้นท่ีท่ีเข้าถึงได้ยาก เป็นต้น 

 

ค่าสา่คัญ:     อากาศยานไรค้นขับตน้ทุนต่่า, การรังวัดดว้ยภาพเชงิเลข, ภาพดัดแก้ออร์โธ, การสกัดข้อมูล,  

การประยุกตใ์ชง้านขององค์กรปกครองส่วนท้องถิ่น 

 

Abstract 
This research aims to evaluate the efficiency of low-cost unmanned aerial vehicles (UAVs) for surveying 

building and infrastructure data for the local government's organizational applications. The survey and mapping 

utilize low-cost UAVs for aerial photography in the densely built-up area around University of Phayao. The selected 

UAVs for this survey are DJI Phantom 4 Pro V2 and are set to fly at an altitude of 90 meters with 80% and 60% 

overlap for forward and side overlap, respectively. The image resolution is set at 2.45 centimeters per pixel. The 

acquired aerial images are then processed to generate point cloud data, orthophotos, and numerical elevation 

models. The image processing involves adjusting parameters for image alignment, creating 3D points at high and 

medium levels, and extracting building information to measure the area sizes at different scales, including 1:100, 

1:250, and 1:500. After obtaining building and infrastructure data, an accuracy assessment is conducted by 

comparing it with the field survey data collected for the local municipality's tax map system. The results show that 

the orthophotos generated from low-cost UAV surveys closely match the surveyed data in terms of building and 

infrastructure sizes. The most accurate scales are found to be 1:250, 1:100, and 1:500, respectively. This study 

concludes that low-cost UAVs can effectively support traditional survey methods for building and infrastructure 

data collection. 

 

Keywords:    Low-Cost Unmanned Aerial Vehicles, Digital Photogrammetry, Orthophoto, Data Extraction,  

Local Government Organization Application 

 

บทน่า 

องค์กรปกครองส่วนท้องถิ่นเป็นผู้น่าท่ีมีบทบาทส่าคัญในการบริหารจัดการและให้บริการในระดับท้องถิ่น โดยมี

พื้นท่ีความรับผิดชอบท่ีหลากหลาย ตั้งแต่การบริหารจัดการทรัพยากรธรรมชาติ การพัฒนาทางเศรษฐกิจ การบริหาร

การเงิน การศึกษา สุขภาพและมีส่วนร่วมในการสร้างสรรค์ทุนทรัพย์และวัฒนธรรมท้องถิ่น การจัดเก็บภาษีขององค์กร

ปกครองส่วนท้องถิ่นถือเป็นงานส่วนหนึ่งขององค์กรปกครองส่วนท้องถิ่นโดยการเก็บภาษีนั้นไม่เพียงเป็นแหล่งรายได้

ส่าหรับท้องถิ่นเท่านั้น แต่การจัดเก็บภาษีโดยเฉพาะภาษีอาคารและสิ่งปลูกสร้างเป็นกระบวนการท่ีมีความส่าคัญ 

ส่าหรับการรักษาและพัฒนาพื้นท่ีท้องถิ่น โดยองค์กรจะรับผิดชอบในการประเมินและเรียกเก็บภาษีท่ีเกี่ยวข้องกับอาคาร

และสิ่งปลูกสร้างที่ตั้งในพื้นท่ีนั้น ๆ ภาษีท่ีได้รับนี้ไม่เพียงเป็นแหล่งรายได้ส่าหรับองค์กร แต่ยังเป็นเครื่องมือส่าคัญท่ี

สนับสนุนการให้บริการสาธารณะและการพัฒนาท้องถิ่นให้มีการพัฒนาอย่างยั่งยืนและมีประสิทธิภาพ (ฝ่ายพัฒนารายได้ 

กองคลัง ส่านักงานเทศบาลต่าบลแมก่า อ่าเภอเมอืงพะเยา จังหวัดพะเยา, 2563) 
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  การจัดเก็บภาษีอาคารและสิ่งปลูกสร้างเป็นหน้าท่ีหลักท่ีส่าคัญต่อองค์กรปกครองส่วนท้องถิ่น โดยมี

พระราชบัญญัติภาษีท่ีดินและสิ่งปลูกสร้างได้บัญญัติไว้ว่า ให้องค์กรปกครองสวนท้องถิ่นด่าเนินการจัดเก็บภาษีและ

ทะเบียนทรัพยสิน จึงท่าให้ 7,255 ต่าบลในประเทศไทยต้องจัดเก็บภาษี โดยมอบหมายให้องค์กรปกครองส่วนท้องถิ่นเป็น

ผู้ด่าเนินการ ดังนั้น ภาษีอาคารและสิ่งปลูกสร้างจึงเป็นส่วนงานหนึ่งในภาระหน้าท่ีท่ีส่าคัญท่ีต้องด่าเนินการ จึงท่าให้มี

การส่ารวจอาคารและสิ่งปลูกสร้างทุกปี เพื่อการจัดท่าแผนท่ีภาษี (พระราชบัญญัตภิาษีท่ีดนิและสิ่งปลูกสร้าง, 2562) 

 อากาศยานไร้คนขับ (Unmanned Aerial Vehicles - UAV) หรือ ยูเอวี เป็นเทคโนโลยีการส่ารวจและการจัดการ

ข้อมูล ท่ีสามารถน่าไปใช้ในด้านการพาณิชย์และอุตสาหกรรม เป็นทางเลือกท่ีมีประสิทธิภาพและมีความยืดหยุ่นสูง และ

ถูกออกแบบมาเพื่อใหท่้างานในสภาพแวดล้อมท่ีหลากหลายและท่างานได้อย่างคล่องตัว ท่าให้มีการน่ามาประยุกตใ์ช้งาน

อยา่งแพร่หลาย ในหลายหนว่ยงาน (ส่านักงานคณะกรรมการป้องกันและปราบปรามยาเสพตดิ, 2560) 

 ดังนั้น การน่าอากาศยานไร้คนขับต้นทุนต่่าเข้ามาช่วยส่ารวจอาคารสิ่งปลูกสร้าง ส่าหรับการศึกษาคร้ังนี้ เป็น

แนวคิดท่ีค่านงึถึงการน่าเทคโนโลยท่ีีสามารถเข้าถึงได้มาชว่ยในการเพิ่มประสิทธิภาพการท่างาน โดยองค์กรปกครองส่วน

ท้องถิ่นสามารถจัดซื้อจัดหาได้และประมวลผลข้อมูลได้เอง ไม่จ่าเป็นต้องมีความรู้เฉพาะทางมากนัก นอกจากนี้ยังช่วย

แก้ไขปัญหาและก้าวข้ามข้อจ่ากัดของการปฏิบัติงานในรูปแบบเดิมเพื่อ ให้สามารถท่างานได้อย่างรวดเร็วและ 

มปีระสิทธิภาพมากขึน้  

 

วัตถุประสงค์ 
1.  เพื่อประเมินประสิทธิภาพของอากาศยานไร้คนขับต้นทุนต่่าส่าหรับการส่ารวจข้อมูลอาคารและสิ่งปลูก

สร้างเพื่อการประยุกตใ์ชง้านขององค์กรปกครองส่วนท้องถิ่น 

 

แนวคดิ ทฤษฎีและงานวิจัยที เกี ยวข้อง 

อากาศยานไร้คนขับต้นทุนต ่า 

อากาศยานไร้คนขับ คือ อากาศยานท่ีไม่มีนักบินประจ่าการอยู่บนเคร่ืองหรือตัวอากาศยาน แต่นักบิน

สามารถบังคับควบคุมได้จากระยะไกล (Remote control) อากาศยานไร้คนขับมหีลากหลายประเภทและมเีอกลักษณ์ท่ี

แตกต่างกันออกไปตามลักษณะการใช้งาน ปกติแล้ว อากาศยานไร้คนขับต้นทุนต่่าจะมีข้อจ่ากัดในหลายประการ เช่น  

ความสามารถในการบินท่ีระยะกระจัดได้ไม่เกิน 5 กิโลเมตร มแีบตเตอร่ีท่ีใชบิ้นไมเ่กิน 20 นาท ีมเีซนเซอร์ท่ีส่าคัญท่ีใช้

ในการบินส่ารวจเพือ่ท่าแผนท่ี ภาพถ่ายท่ีได้จากการบินถ่ายด้วยอากาศยานไร้คนขับจ่าเป็นต้องน่าไปประมวลผลเพื่อ

ใชใ้นกิจกรรมอื่น ๆ ท่ีเกี่ยวข้อง ความคุ้มคา่ต่อการน่ามาใช้งาน รวมถึงราคาเหมาะสมท่ีองค์กรหรือหน่วยงานสามารถ

จัดซือ้จัดหาได้เอง (ส่านักงานคณะกรรมการป้องกันและปราบปรามยาเสพติด, 2560) 

ขั้นตอนการส่ารวจและประมวลผลภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนขับ 

การส่ารวจด้วยภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนขับ เป็นกระบวนการท่ีมีประสิทธิภาพและเป็นการน่าเทคโนโลยี

อากาศยานไร้คนขับผนวกรวมกับการส่ารวจและท่าแผนท่ี ภาพถ่ายท่ีได้จาก อากาศยานไร้คนขับ สามารถน่าเข้า

กระบวนการการประมวลผลข้อมูลแล้ว ผลลัพธ์ท่ีได้สามารถน่าไปใช้ประโยชน์ได้หลากหลายงานประยุกต์ เช่น ข้อมุ

ลจุดภาพสามมติ ิหรือพอยท์คลาวด์ (Point cloud) ข้อมูลแบบจ่าลองความสูงเชิงเลข (Digital Elevation Model – DEM) 

และภาพดัดแก้ออร์โธหรือออร์โธโฟโต้ (Orthophoto)  ขั้นตอนการส่ารวจด้วยภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนขับ

ประกอบไปด้วย 4 ขั้นตอนหลัก ประกอบด้วย 1) การวางแผนโครงการ 2) การวางแผนการบิน 3) การสร้างจุดควบคุม

ภาคพื้นดิน และ 4) การประมวลผลภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนขับ (คณะอนุกรรมการมาตรฐานการส่ารวจด้วย
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อากาศยานไร้คนเพื่องานวิศวกรรม, และคณะ 2565) การวางแผนบนิจ่าเป็นต้องมกีารก่าหนดพารามิเตอร์การบินของ

อากาศยานไร้คนขับท่ีเหมาะสมกับงานประยุกต์ สภาพพื้นท่ีและความถูกต้องทางต่าแหน่งท่ีต้องการ เพื่อให้ได้

ภาพถ่ายท่ีมีคุณสมบัตติามข้อก่าหนดท่ีออกแบบไว้ การประมวลผลภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนขับ เป็นกระบวนการ

ทางวิทยาศาสตร์และวิศวกรรม ท่ีมีความซับซ้อนหลายขัน้ตอน โดยปกแล้ว ขั้นตอนแรกจะเร่ิมจากการสร้างจุดยึดโยง

ของภาพถ่ายแบบอัตโนมัต ิ(การสร้างจุดผูกติดโดยอัตโนมัติ) ขั้นตอนนี้เป็นการตรวจหาต่าแหน่งจุดภาพเพื่อใชเ้ป็นจุด

ยึดโยง (Tie point) โดยใช้เทคนิควิธีการท่ีชื่อว่า ซิฟท์ (Scale-Invariant Feature Transform - SIFT) หรือ เอสไอเอฟที 

เพื่อท่าการตรวจจับต่าแหน่งของวัตถุบนภาพท่ีมลีักษณะเด่น มองเห็นได้ชัดเจน โดยอาศัยการเปรียบเทียบกันระหวาง

ภาพถ่ายไว้ในการจับคู่จุดภาพ (Matching) เหล่านั้น ท่าให้สามารถจับคู่ลักษณะของวัตถุชิ้นเดียวกันได้อย่างถูกต้อง

แม่นย่า จากการบันทึกท่ีมีขนาดและมุมของการถ่ายภาพท่ีแตกต่างกัน หลังจากนั้นจะเข้าสู่กระบวนการประมวลผล 

เอสเอฟเอ็ม (Structure From Motion - SFM) หรือ สตรักเชอร์ ฟรอม โมเชิน ท่ีเป็นเทคนิควิธีการสร้างแบบจ่าลอง 3 

มติ ิ(จากข้อมูลภาพถ่าย 2 มติิ) โดยจะประมวลผลเพื่อค่านวณหาค่าการจัดภาพภายนอก (Exterior Orientation - EO) 

และ การจัดภาพภายใน (Interior Orientation - IO) ท่ีเรียกว่า การปรับแก้บล็อกล่าแสง (Bundle Block Adjustment) ใน

การหาค่าพารามิเตอร์ของตัวไม่ทราบค่า (Unknown) ส่าหรับค่าการจัดภาพภายนอก และการจัดภาพภายใน 

กระบวนการปรับแก้แบบบล็อกล่าแสงนี้ จะอาศัยหลักการของของสภาวะร่วมเส้น (Collinearity) ในการอธิบาย

ความสัมพันธ์ระหว่างจุดภาพบนภาพถ่าย จุดควบคุมและต่าแหน่งของกล้องขณะบันทึกภาพ ร่วมกับการค่านวณ

ปรับแก้ด้วยวิธีการก่าลังสองน้อยสุด (Least Squared Adjustment) ผลลัพธ์ท่ีได้ของกระบวนการดังกล่าว คือ ข้อมูล

จุดภาพ 3 มติ ิ(พอยท์คลาวด)์ โดยจุดภาพ 3 มิตนิี้จะมคี่าพกิัดท้ังทางราบและทางดิ่งท่ีบ่งบอกถึงต่าแหนง่ทางราบและ

ค่าความสูงของวัตถุตา่ง ๆ  

ข้อมูลจุดภาพ 3 มิติ 

จุดภาพ 3 มิติ หรือ พอยท์คลาวด์ เป็นชุดข้อมูลเชิงต่าแหน่งท่ีในลักษณะของข้อมูลจุดแบบ 3 มิติ ท่ี

ประกอบด้วยค่าพกิัดตามแนวแกนเอ็กซ์ แกนวายและแกนแซด (X, Y, Z axis) ท่ีใช้เป็นตัวแทนต่าแหน่งของวัตถุต่าง ๆ 

จากการประมวลผลข้อมูลภาพ (แบบ 2 มิติ) จ่านวนมาก โดยแต่ละจุดภาพแบบสามมิตินั้นจะมีต่าแหน่งพิกัดท้ังทาง

ราบและทางดิ่ง อาจกล่าวได้ว่า ข้อมูลจุดภาพ 3 มิตินี้  ถูกสร้างขึ้นด้วยเทคนิควิธีการรังวัดด วยภาพถ่าย 

(Photogrammetry) จากการถ่ายภาพหลากหลายมุม หลากหลายต่าแหน่งของกล้องถ่ายภาพ โดยท่ัวไปแล้ว ภาพถ่าย

เหล่านี้จะถูกน่าเข้าสู่กระบวนการประมวลผลเพื่อสร้างจุดภาพ 3 มิติ เพื่อน่าไปใช้ในการสร้างแบบจ่าลองความสูง

เชงิเลข (DEM) และ ภาพดัดแก้ออร์โธได้ ตอ่ไป โดยแบบจ่าลองความสูงเชงิเลขและภาพดัดแก้ออร์โธ นัน้จะมคีวามถูก

ต้องแม่นย่าทางต่าแหน่งมากน้อยเพียงใดนั้นส่วนหนึ่งจะขึ้นอยู่กับความถูกต้องแม่นย่าของข้อมูลพอยท์คลาวด์เป็น

ส่าคัญ (คณะอนุกรรมการมาตรฐานการส่ารวจด้วยอากาศยานไร้คนเพื่องานวิศวกรรม, และคณะ 2565) 

แบบจ่าลองความสูงเชิงเลข 

แบบจ่าลองความสูงเชิงเลข ถูกสร้างขึ้นโดยการวัดค่าความสูงของพื้นท่ีต่าง ๆ โดยใช้เทคโนโลยีการส่ารวจ 

เชน่ ไลดาร์ หรือการใช้ขอ้มูลท่ีได้จากการถ่ายภาพทางอากาศท่ีได้จากอากาศยานไรค้นขับมาค่านวณและประมวลผล 

เพื่อเป็นใช้ตัวแทนความสูงต่่าของภูมิประเทศ แบบจ่าลองความสูงเชิงเลข มีความส่าคัญอย่างยิ่งต่อการผลิตภาพดัด

แก้ออร์โธ เนื่องจากภาพดัดแก้ออร์โธจ่าเป็นต้องใช้อาศัยค่าความสูงของวัตถุบนภาพในการค่านวณปรับแก้ทาง

เรขาคณิตภายใต้เงื่อนไขและความสัมพันธ์ตามสมการภาวะร่วมเส้น แบบจ่าลองความสูงเชิงเลขสามารถช่วยค่านวณ

ปรับแก้ค่าความคลาดเคลื่อนบนภาพถ่ายท่ีได้จากอากาศบายไร้คนขับท่ีได้รับผลกระทบจากความสูงต่่าของ 

ภูมิประเทศและสามารถใช้ในการผลิตภาพดัดแก้ออร์โธท่ีมคีวามถูกต้องของต่าแหน่งทางราบ รวมท้ังค่าความสูงของ

พื้นท่ีหรือพื้นผิวภูมิประเทศได้อย่างถูกต้องแม่นย่า เช่น ค่าความสูงของสิ่งปลูกสร้างและพุ่มไม้ ท่ีมักเรียกข้อมูล



 วารสารวิชาการเพื่อการพัฒนานวัตกรรมเชิงพื้นท่ี (JSID) ปีท่ี 5 ฉบับท่ี 2 พฤษภาคม – สิงหาคม 2567      l   27 
 

ลักษณะนี้ว่าแบบจ่าลองพื้นผิว ดิจิทัล เซอเฟซ โมเดล (Digital Surface Model - DSM) หรือ ดีเอสเอ็ม และ ค่าความสูง

ตามสภาพภูมิประเทศจริง ท่ีเรียกว่า ดิจิทัล เทอร์เรน โมเดล (Digital Terrain Model - DTM) หรือ ดีทีเอ็ม (ไพศาล 

สันติธรรมนนท์, 2564) 

ภาพดัดแก้ออร์โธ  

ภาพดัดแก้ออร์โธมักถูกน่ามาใช้ในงานท่ีต้องการข้อมูลทางภูมิศาสตร์ท่ีมีความถูกต้องแม่นย่าสูง เช่น  

การวางแผนการก่อสร้าง การจัดการทรัพยากรน้่าหรืองานด้านผังเมือง เป็นต้น เนื่องจากภาพดัดแก้ออร์โธนั้นเป็นข้อมูล

ภาพถ่ายท่ีถูกปรับแก้เพื่อให้มีความแม่นย่าทางภูมิศาสตร์ (ทางต่าแหน่ง) โดยท่าการดัดแก้มุมมองและข้อผิดพลาดท่ี

เกิดขึน้ในกระบวนการถ่ายภาพ มมีาตราส่วนเท่ากันตลอดท้ังภาพ ลดการบิดเบือนของวัตถุที่มคีวามสูงเมื่อเทียบดับความ

สูงสูงต่่าของภูมิประเทศหรือความบิดเบือนอันเนื่องจากระยะทางจากจุกศูนย์กลางของกล้องถ่ายภาพ ผลท่ีได้ คือ ภาพท่ี

มีลักษณะทางภูมิศาสตร์ท่ีถูกต้องแม่นย่าเชิงต่าแหน่งสูง อัตราส่วนของวัตถุบนภาพใกล้เคียงกับขนาดจริงบนพื้นโลก 

(คณะอนุกรรมการมาตรฐานการส่ารวจด้วยอากาศยานไร้คนเพื่องานวิศวกรรม, และคณะ 2565) 

 

วิธีการด่าเนินการวิจัย 
ขั้นตอนการด่าเนินงานวิจัยครั้งนี้แบ่งงานท่ีด่าเนินการออกเป็น 4 ส่วนประกอบด้วย 1) การวางแผนโครงการ  

2) การวางแผนการบิน 3) การประมวลผลภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนขับและ 4) การสกัดข้อมูลจากผลลัพธ์ท่ีได้ 

จากการประมวลผลภาพถ่าย รายละเอยีดของแตล่ะขั้นตอนสามารถสรุปและแสดงได้ดังรูปท่ี 1 ดังนี้ 

กระบวนการก่อนการประมวลผล 

เป็นขั้นตอนท่ีมีไว้เพื่อเตรียมข้อมูลเบื้องต้นให้เหมาะสมและพร้อมใช้งานส่าหรับการประมวลผลด้วย

คอมพิวเตอร์ หรือการวิเคราะห์ข้อมูลเชิงเลข โดยมีวัตถุประสงค์หลัก คือ การลดข้อบกพร่อง ความพลั้งเผลอ  

การปรับปรุงคุณภาพข้อมูลหรือการจัดการข้อมูลเพื่อให้ง่ายต่อการน่าไปใช้งานในกระบวนการการประมวลผลต่อไป 

กระบวนการนี้จะประกอบไปด้วย การวางแผนการบิน การก่าหนดพารามิเตอร์ท่ีเหมาะสมส่าหรับการบินถ่ายภาพและ 

การบินถ่ายภาพด้วยอากาศยานไร้คนขับ การวางแผนการบินหรือการเตรียมความพร้อมก่อนการน่าอากาศยานไร้คนขับ

ขึ้นบิน ได้แก่ การส่ารวจพื้นท่ีโครงการ การพิจารณา การประเมินและก่าหนดจุดขึ้นบินและลงจอดของอากาศยานไร้

คนขับ การส่ารวจความสูงของวัตถุ อาคารและสิ่งปลูกสร้างในพื้นท่ีเพื่อหลีกเลี่ยงการบินชนวัตถุดังกล่าวระหว่างบิน 

การบินส่ารวจถ่ายภาพ การก่าหนดพารามเิตอร์ท่ีเหมาะสมส่าหรับการบินถ่ายภาพ โดยอากาศยานไร้คนขับต้นทุนต่่าที่ใช้

ในการบินถ่ายคร้ังนี้ คือ ดีเจไอ แฟน เทิม โฟร์ โปร วี สอง (DJI Phantom Pro V.2) เนื่องอากาศยานไร้คนขับดังกล่าวมี

คุณสมบัติท่ีครบถ้วนต่อการน่ามาส่ารวจและราคาไม่สูงมากนัก องค์กรปกครองส่วนท้องถิ่นสามารถจัดซื้อจัดหาได้   

โดยการบินถ่ายภาพจะก่าหนดค่าความสูงบินเท่ากับ 90 เมตร เหนอืพื้นดิน (Above Ground Level - AGL)  ระยะส่วนซ้อน

ของรูปภาพท่ีถ่ายกับภาพถัดไปในแนวบินเดียวกัน หรือ โอ เวอะ แลพ (Overlap) เท่ากับท่ี 80 เปอร์เซ็นต์ และส่วนท่ี

ซ้อนทับกันบริเวณด้านข้างหรือระหวา่งแนวบิน ท่ีมักเรียกวา่ ไซซ์ แลพ (Sidelap) เท่ากับ 60 เปอร์เซ็นต ์มุมมองของกล้อง

ถ่ายภาพก่าหนดให้เป็นมุมดิ่งตลอดการบินถ่ายภาพ -90 องศา (ตั้งฉากกับพื้นดิน) ความเร็วในการบินถ่ายภาพ อยู่ท่ี  

8.3 เมตรต่อวินาที มีการก่าหนด ความละเอียดจุดภาพ (Ground Sampling Distance - GSD) หรือ จีเอสดี ของภาพ อยู่ท่ี 

2.45 เซนติเมตรต่อจุดภาพ (พิกเซล) และมีเส้นทางการบินก่าหนดให้เป็นแนวขึ้น-ลง ตามทิศเหนือ-ใต้เพื่อหลีกเลี่ยง

ปัญหาเกี่ยวกับแสงท่ีมีผลจากการขึ้น-ลงของดวงอาทิตย์ เนื่องจากความเข้มของแสงท่ีสะท้อนวัตถุมายังกล้องท่าให้ 

วัตถุท่ีกล้องถ่ายได้มีความเข้มของแสงมากเกินไปท่าให้ภาพมีความคมชัดลดลงหรือมีการบิดเบือนของสีวัตถุจาก 
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ความเป็นจริงและท่าให้เงาของวัตถุท่ีมีความสูงทอดบดบังพื้นท่ีจ่านวนมากท่าให้เกิดความคลาดเคลื่อนในขั้นตอนการ

ประมวลผลของภาพถ่ายในพื้นท่ีท่ีมีเงาตกกระทบ 

 

 
รูปที  1 ขั้นตอนการด่าเนนิงาน 

 
การประมวลผลภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนขับ 

การประมวลผลภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนขับเป็นกระบวนการท่ีน่าเอาข้อมูลภาพถ่ายท่ีได้จากการบิน

ถ่ายภาพเข้าสู่ระบบคอมพิวเตอร์เพื่อท่าการปรับแก้ วิเคราะห์และประมวลผลภาพถ่าย การสร้างข้อมูลผลลัพธ์เพื่อน่าไป

ประยุกต์ใช้ในงานนั้น จะอาศัยผลิตภัณฑ์หลัก 3 ชนิด ประกอบไปด้วย ข้อมูลจุดภาพ 3 มิติ (พอยท์คลาวด์) ข้อมูล

แบบจ่าลองความสูง (DEM) และภาพดัดแก้ออร์โธ (Orthophoto) การประมวลผลภาพถ่ายในคร้ังนี้ใช้ซอฟตแ์วร์เอจิซอฟต์ 

เมทาเชพ โปร (Agisoft Metashape Pro) โดยในขั้นตอนการจัดเรียงต่าแหน่งของภาพถ่าย (Align photo) มกีารก่าหนดความ

ถูกตอ้งท่ี ระดับสูง (High) และเลอืกใชว้ธีิการเลอืกภาพประมวลผลท้ัง 2 แบบในการจัดเรียงต่าแหนง่ของภาพถ่าย ก่าหนด

ขีดจ่ากัดสูงสุด (Limit) ของ จุดส่าคัญ (Key points) และจุดยึดโยง (Tie points) ท่ี 40,000 และ 5,000 จุดตามล่าดับ  

มกีารเลอืกให้การจัดเรียงต่าแหน่งภาพถ่ายใชเ้ทคนคิการปรับแตง่โมเดลกล้อง เพื่อให้สอดคล้องกับข้อมูลภาพท่ีมีขณะท่า

การจับคู่ภาพ เมื่อท่าการจัดเรียงต่าแหนง่ของภาพถ่ายเสร็จสิ้นแล้ว จึงท่าการปรับปรุงต่าแหนง่ของกล้องด้วยการจัดเรียง
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ภาพเพื่อให้การจัดเรียงต่าแหน่งของภาพถ่ายได้ผลลัพธ์ท่ีมีความถูกต้องแม่นย่ามากยิ่งขึ้น จากนั้นจะเข้าสู่กระบวนการ

การสร้างข้อมูลจุดภาพ 3 มิติ (พอยท์คลาวด์) โดยใช้ค่าสั่ง สร้างพอยท์คลาวด์ชนิดหนาแนน โดยคุณภาพของพอยท์

คลาวด์ เลือกท่ีระดับ ปานกลาง (Medium) เนื่องจากฟีเจอร์หลักที่ปรากฏบนภาพถ่ายน้ันไม่ต้องการความละเอียดและ

รายละเอียดของฟีเจอร์มากจนเกินไป ตามลักษณะและคุณสมบัติของอาคารและสิ่งปลูกสร้างไปประยุกต์ใช้งาน 

นอกจากนี้คอมพวิเตอร์ท่ีใช้ประมวลผลมีก่าลังการประมวลผลจ่ากัด หากการปรับใชคุ้ณภาพในระดับสูงจ่าเป็นต้องอาศัย

คอมพิวเตอร์ท่ีมีสมรรถนะในการประมวลผลสูงมาก และต้องการระยะเวลาในการประมวลผลยาวนาน งานวิจัยคร้ังนี้จึง

เลือก ระดับปานกลาง (Medium) ท่ีพอเพียงต่อการน่าไปใช้งานและยังเป็นการลดระยะเวลาในการประมวลผลอีกด้วย  

โดยการถ่ายภาพท่ีความละเอียดจุดภาพสูงสุดของเซนเซอร์หรือกล้องบันทึกภาพซึ่งจะให้ภาพถ่ายขนาด 5472 x 3648 

จุดภาพหรือประมาณ 20 ล้านจุดภาพ แม้จะปรับระดับคุณภาพของพอยท์คลาวด์ท่ีต้องการให้อยู่ในระดับปานกลาง 

(คุณภาพลดลงเพียงกึ่งหนึ่งของแต่ละด้านของภาพถ่าย) ก็ยังถือว่าจ่านวนจุดท่ีได้มากเพียงพอต่อการน่าไปใช้สกัดข้อมูล

อาคารและสิ่งปลูกสร้าง เนื่องจากวัตถุท่ีปรากฏบนภาพมีขนาดใหญ่มากเมื่อเทียบกับขนาดความละเอียดจุดภาพของ

ภาพถ่าย (ประมาณ 3 เซนตเิมตร) หรือรายละเอียดของวัตถุ (อาคารและสิ่งปปลูกสร้าง) ท่ีสามารถจ่าแนกความแตกต่าง

ได้ ต่อมาในกระบวนการสร้างแบบจ่าลองพื้นผิว (DSM) ได้ท่าการสร้างแบบจ่าลองพื้นผิวเพื่อเติมเต็มข้อมูลความสูงใน

กรณีท่ีบางส่วนของพื้นท่ีขาดหายไปไมส่ามารถค่านวณพกิัดแบบ 3 มติไิด ้หลังจากนัน้จึงท่าการสร้างแบบจ่าลองความสูง

เชิงเลข โดยการก่าหนดค่าของระบบพิกัดข้อมูลท่ีต้องการให้อยู่ในระบบพิกัดกริด ยูทีเอ็ม ดับเบิลยูจีเอซ 1984 โซน 47 

เอ็น (UTM WGS84 Zone 47N หรือ EPSG:32647) โดยเลือกข้อมูลท่ีน่ามาสร้างแบบจ่าลองความสูงเชิงเลข คือ ข้อมูล

พอยท์คลาวด์ชนิดหนาแนน เมื่อได้แบบจ่าลองความสูงเชิงเลขแล้วจึงท่าการสร้างภาพดัดแก้ออร์โธ โดยการสร้างส่วน 

ของพื้นผิว เลือกใช้เป็น แบบจ่าลองความสูง ใช้ในการดัดแก้ภาพเพื่อผลิตภาพออร์โธโฟโต้และท่าการต่อภาพให้เป็น 

ผืนเดียวกัน (โมเสก) ก่อนการน่าไปใชง้าน 

การสกัดข้อมูลจากภาพดัดแก้ออร์โธ 

การสกัดข้อมูลจากภาพดัดแก้ออร์โธในงานวิจัยคร้ังนี้  เป็นการสร้างชั้นข้อมูลอาคารและสิ่งปลูกสร้าง  

โดยการวาดภาพหรือดิจิไทซ์อาคารและสิ่งปลูกสร้างที่ปรากฏบนภาพดัดแก้ออธ์โธ โดยข้อมูลท่ีได้จะเป็นข้อมูลรูปร่าง

แบบ 2 มติ ิท่ีมีการก่าหนดการแสดงผลบนหนา้จอในมาตราส่วนท่ีแตกตา่งกัน ประกอบด้วยมาตราส่วน 1:100 1:250 และ 

1:500 โดยท่าการดิจิไทซ์ (สกัดข้อมูลขนาดอาคารจากภาพดัดแก้ออร์โธเพื่อท่าการวัดขนาด) อาคารและสิ่งปลูกสร้าง 

รวมท้ังหมด 200 อาคาร ตามสัดส่วนของจ่านวนอาคาร (Stratified random sampling) แตล่ะประเภท ประกอบด้วย อาคาร

ท่ีใช้ประโยชน์เพื่อเป็นท่ีอยู่อาศัยจ่านวน 50 ตัวอย่าง ร้านค้า 50 ตัวอย่าง หอพัก 80 ตัวอย่าง และ โรงจอดรถ 20 

ตัวอยา่ง ตัวแทนอาคารส่าหรับเปรียบเทียบความถูกต้องในการศกึษาคร้ังนี้ เป็นข้อมูลจริงท่ีมกีารส่ารวจจากการลงพื้นท่ี

รังวัดส่ารวจจริง มีการน่าไปใช้งานจริงของระบบแผนท่ีภาษีของเทศบาลต่าบลแม่กา โดยการดิจิไทซ์จะใช้บุคคลใน 

การดิจิไทซ์เพียงคนเดียวและดิจิไทซ์ในหน้าจอแสดงผลเดิมเพื่อลดความผิดพลาดของความคลาดเคลื่อนจากบุคคลและ

ความคลาดเคลื่อนจากขนาดหนา้จอท่ีแตกตา่งกัน 

 

ผลการศึกษา 
จากการประมวลผลภาพถ่ายทางอากาศจากอากาศยานไร้คนขับต้นทุนต่่า  จะได้ข้อมูล 3 ประเภทหลัก

ประกอบด้วย ข้อมูลจุดภาพสามมิติ (Point cloud) ข้อมูลแบบจ่าลองความสูง (DEM) และ ภาพดัดแก้ออร์โธ (Orthophoto) 

ดังตัวอยา่งในรูปท่ี 2 ดังนี้ 
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รูปที  2 ข้อมูลจุดภาพสามมติ ิ(Point cloud) ข้อมูลแบบจ่าลองความสูง (DEM)  

และ ภาพดัดแก้ออร์โธ (Orthophoto) จากการประมวลผล 

 

ผลการค่านวณปรับแก้ความคลาดเคลื่อนเชิงเรขาคณิต มีค่าความคลาดเคลื่อนการแปลงภาพเฉลี่ยรากท่ีสอง 

(RMSE) เท่ากับ 0.137971 หรือประมาณ 0.664 จุดภาพ ค่าสัมประสิทธ์ิการสอบเทียบและเมทริกซ์สหสัมพันธ์ (Calibration 

coefficients and correction matrix) แสดงไดด้ังรูปท่ี 3 ดังนี้ 

 

 

รูปที  3 แสดงผลลัพธ์คา่สัมประสิทธ์ิการสอบเทียบและเมทริกซ์สหสัมพันธ์ท่ีได้จากการประมวลผลภาพถ่าย 
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ข้อมูลภาพดัดแก้ออร์โธท่ีได้มีความละเอยีดจุดภาพเท่ากับ 2.46 เซนตเิมตร ขนาดภาพเท่ากับ 19,455 x 25,853 

จุดภาพ จากการสกัดข้อมูลอาคารและสิ่งปลูกสร้างแบบ 2 มิต ิ เพื่อหาขนาดของอาคารมกีารก่าหนดสีของอาคารแยก 

ตามมาตรส่วน โดยสีแดง สีเหลือง และ สีน่้าเงิน แทนมาตราส่วน 1:100, 1:250 และ 1:500 ตามล่าดับ ตัวอยา่งผล 

การจ่าแนกและวัดขนาดอาคารแสดงดังรูปท่ี 4 ดังนี้  

 
รูปที  4 ตัวอยา่งผลการจ่าแนกและวัดขนาดอาคาร 
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ผลการสกัดข้อมูลอาคารและสิ่งปลูกสร้างเม่ือเทียบกับข้อมูลจากการรังวัดส่ารวจจากภาคสนาม (หน่วยเป็น

ตารางเมตร) แสดงในตารางท่ี 1 ดังนี้ 

 

ตารางที  1 ผลการวัดขนาดอาคารและสิ่งปลูกสร้างเมื่อเทียบกับข้อมูลจากการรังวัดส่ารวจจากภาคสนาม 

ล่าดับที  1:100 1:250 1:500 ข้อมูลจากการรังวัดสา่รวจภาคสนาม 

1 201.260 169.402 224.409 178.402 

2 97.106 102.808 108.847 106.075 

3 112.100 112.902 113.673 89.434 

4 77.483 83.335 93.482 77.616 

5 138.475 149.675 149.886 139.419 

6 110.179 100.192 122.870 94.495 

7 229.419 218.309 250.897 219.051 

8 99.643 79.484 128.458 77.943 

9 74.930 70.866 80.242 73.208 

10 79.832 77.123 90.883 78.481 

11 78.543 79.007 89.151 80.508 

12 73.295 74.223 74.998 75.198 

13 81.169 82.472 75.284 83.429 

14 64.341 64.978 79.731 65.720 

15 176.404 179.573 208.440 182.902 

16 145.879 174.995 148.402 178.579 

17 151.087 148.909 152.714 138.387 

18 141.550 133.757 159.191 138.571 

19 125.860 132.586 166.437 134.147 

20 52.495 47.834 51.583 45.617 

21 104.574 92.191 102.349 60.236 

22 83.810 85.042 79.867 74.530 

23 111.639 118.924 116.467 100.880 

24 39.106 43.047 41.162 40.359 

25 139.237 151.660 141.698 139.236 

26 167.313 167.443 173.219 155.470 

27 51.372 49.375 53.604 42.222 

28 70.972 74.910 84.649 88.427 

29 65.127 62.871 67.444 63.779 

30 86.772 89.833 95.351 82.609 

31 149.964 151.275 154.433 156.896 
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ล่าดับที  1:100 1:250 1:500 ข้อมูลจากการรังวัดสา่รวจภาคสนาม 

32 178.591 176.672 180.598 183.847 

33 87.372 89.510 97.498 93.986 

34 239.744 243.918 249.231 219.605 

35 164.740 175.295 176.842 198.479 

36 170.858 176.041 186.586 177.492 

37 210.860 223.748 244.504 231.947 

38 70.180 73.612 78.235 58.423 

39 86.860 99.696 104.779 75.882 

40 39.924 43.709 45.685 37.777 

41 94.735 98.508 104.362 89.838 

42 116.981 122.651 128.371 100.651 

43 97.956 103.279 101.060 90.957 

44 56.223 61.955 58.802 50.133 

45 111.015 120.174 116.917 96.750 

46 119.501 124.270 119.501 107.870 

47 89.172 93.810 89.172 82.687 

48 135.283 137.334 139.832 123.812 

49 99.857 108.579 114.520 93.166 

50 35.850 39.933 37.838 35.850 

51 43.497 46.121 44.246 47.815 

52 50.595 53.594 53.972 54.690 

53 37.438 39.659 40.435 40.350 

54 51.188 54.406 61.809 54.773 

55 71.326 63.709 60.955 64.922 

56 50.730 47.762 61.064 43.910 

57 46.546 44.071 56.839 43.723 

58 41.891 59.478 42.679 59.766 

59 176.080 170.321 199.502 166.532 

60 131.124 147.017 155.363 156.069 

61 34.094 36.056 36.735 36.430 

62 120.653 120.076 145.262 117.522 

63 163.428 158.179 180.401 166.676 

64 201.590 227.111 243.115 232.834 

65 580.656 569.683 701.430 591.662 

66 315.447 315.447 383.447 319.925 
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ล่าดับที  1:100 1:250 1:500 ข้อมูลจากการรังวัดสา่รวจภาคสนาม 

67 398.657 372.636 442.223 394.891 

68 64.263 62.751 70.006 65.782 

69 110.040 106.194 124.128 100.817 

70 85.480 89.151 96.137 78.937 

71 22.016 33.469 44.137 30.789 

72 97.751 43.748 67.020 42.816 

73 86.207 65.200 59.202 63.414 

74 76.714 62.137 66.472 60.402 

75 70.951 62.390 62.671 60.851 

76 214.205 218.697 252.187 208.698 

77 230.726 274.444 259.216 246.742 

78 180.544 194.779 205.327 182.855 

79 431.304 418.470 428.036 403.842 

80 69.771 54.850 68.475 47.671 

81 76.567 62.844 62.153 55.991 

82 66.241 68.319 83.335 44.003 

83 48.350 49.374 76.555 50.419 

84 59.640 60.481 63.139 62.101 

85 57.761 58.144 74.494 60.011 

86 37.752 40.816 64.218 36.108 

87 59.541 60.018 58.892 52.769 

88 58.819 61.640 72.669 54.034 

89 81.575 84.644 105.439 77.071 

90 41.649 42.592 60.193 44.008 

91 191.648 216.486 223.372 184.641 

92 90.921 91.458 101.886 85.424 

93 53.105 56.912 68.492 59.004 

94 47.321 48.052 51.409 50.480 

95 46.268 48.152 50.928 50.730 

96 35.724 37.234 29.317 39.798 

97 49.967 48.956 69.703 44.994 

98 79.246 63.723 74.678 58.990 

99 83.086 78.002 88.122 67.375 

100 461.287 479.503 534.944 468.536 

101 353.956 329.617 384.544 275.644 



 วารสารวิชาการเพื่อการพัฒนานวัตกรรมเชิงพื้นท่ี (JSID) ปีท่ี 5 ฉบับท่ี 2 พฤษภาคม – สิงหาคม 2567      l   35 
 

ล่าดับที  1:100 1:250 1:500 ข้อมูลจากการรังวัดสา่รวจภาคสนาม 

102 283.398 265.677 294.838 197.045 

103 285.531 273.323 334.558 299.258 

104 611.775 611.775 675.431 728.976 

105 259.551 166.447 265.419 135.379 

106 119.873 84.871 93.745 88.624 

107 46.913 57.820 86.867 50.156 

108 374.719 368.311 405.056 404.982 

109 165.936 169.172 168.642 155.867 

110 220.706 220.704 290.293 262.689 

111 465.130 468.805 522.514 464.675 

112 402.024 401.527 433.103 398.081 

113 470.864 462.739 478.880 466.360 

114 116.493 120.119 147.397 120.120 

115 134.100 125.303 169.514 130.885 

116 375.669 353.589 426.713 346.895 

117 412.205 401.337 427.890 411.674 

118 57.767 57.493 64.424 60.472 

119 67.446 59.903 66.827 45.326 

120 494.769 532.705 575.200 532.703 

121 626.738 596.508 634.368 633.450 

122 342.548 237.855 310.455 202.856 

123 382.068 383.625 373.118 368.681 

124 89.170 93.782 101.664 80.860 

125 265.117 335.326 337.190 309.167 

126 800.645 816.895 857.042 839.471 

127 731.465 864.553 814.303 836.111 

128 527.388 585.930 558.631 562.904 

129 569.530 594.562 593.958 595.989 

130 689.069 658.745 650.992 669.614 

131 775.816 658.464 708.537 725.414 

132 95.004 116.781 128.494 95.004 

133 632.738 686.415 785.178 729.487 

134 162.985 150.152 165.946 184.349 

135 232.318 239.268 205.811 334.834 

136 125.415 130.920 133.471 107.420 
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ล่าดับที  1:100 1:250 1:500 ข้อมูลจากการรังวัดสา่รวจภาคสนาม 

137 237.835 218.488 234.369 197.865 

138 377.110 309.522 372.565 270.134 

139 372.809 364.727 371.567 339.988 

140 137.314 159.745 148.955 137.315 

141 173.116 219.875 235.077 173.116 

142 599.282 587.881 620.091 603.292 

143 327.243 333.091 267.578 388.493 

144 615.870 592.439 575.145 635.505 

145 321.409 324.904 379.086 307.285 

146 128.725 133.077 133.840 131.613 

147 400.444 404.667 442.068 415.738 

148 938.269 931.478 977.156 980.537 

149 468.763 461.763 504.378 461.761 

150 497.170 469.907 448.939 504.068 

151 467.394 440.592 474.190 473.281 

152 431.566 472.420 455.059 472.418 

153 417.782 433.857 436.724 433.855 

154 436.096 419.038 439.780 427.006 

155 832.129 824.590 844.800 815.541 

156 762.315 772.730 789.584 783.553 

157 1356.118 1360.011 1360.985 1371.872 

158 838.111 844.097 914.413 796.119 

159 822.566 822.566 902.260 842.585 

160 576.085 546.929 597.562 541.452 

 161 812.431 819.948 820.402 805.102 

162 655.481 660.539 661.867 660.537 

163 807.256 816.205 791.793 816.200 

164 545.090 555.379 551.161 534.037 

165 428.172 428.172 434.438 450.927 

166 432.241 441.475 441.226 433.316 

167 702.793 707.477 713.271 714.644 

168 406.537 413.788 406.537 418.172 

169 324.353 324.353 330.687 336.700 

170 752.275 755.113 758.865 775.261 

171 509.657 509.657 512.427 440.826 
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ล่าดับที  1:100 1:250 1:500 ข้อมูลจากการรังวัดสา่รวจภาคสนาม 

172 685.187 685.187 688.323 695.044 

173 589.181 594.950 593.329 566.904 

174 534.465 536.589 549.045 539.785 

175 76.970 79.373 87.060 81.890 

176 283.972 285.022 285.827 286.046 

177 119.315 124.970 121.268 164.787 

178 335.006 325.623 351.626 317.107 

179 450.471 438.624 454.324 442.867 

180 205.986 214.190 230.831 215.799 

181 32.700 31.673 33.262 32.700 

182 48.082 46.757 54.110 48.083 

183 64.229 59.080 57.604 64.977 

184 76.455 71.786 80.119 68.342 

185 117.362 134.774 144.902 141.945 

186 88.398 91.319 93.247 97.447 

187 106.186 103.011 108.168 98.057 

188 67.059 75.422 68.331 71.278 

189 58.011 61.860 67.565 58.011 

190 48.980 66.602 57.067 62.228 

191 99.321 98.580 101.343 103.780 

192 100.081 112.064 112.682 119.596 

193 68.998 68.998 76.763 68.997 

194 30.070 30.070 35.661 30.070 

195 78.465 75.693 81.250 78.464 

196 55.818 55.955 53.323 56.841 

197 191.458 185.710 189.799 190.871 

198 54.689 65.526 57.623 68.305 

199 149.280 131.880 139.876 131.879 

200 87.386 102.318 102.223 89.302 

 

การประเมินศักยภาพของการส่ารวจด้วยอากาศยานไร้คนขับส่าหรับการวดัขนาดพื้นที ข้อมูลอาคาร

และสิ งปลูกสรา้ง 

การประเมนิศักยภาพในคร้ังนี้จะอาศัยการค่านวณค่าความแตกต่าง (Difference) ระหวา่งค่าท่ีได้จากการส่ารวจ

รังวัดภาคสนามท่ีมีการใชง้านจริงในการจัดเก็บภาษีของเทศบาลต่าบลแมก่า เปรียบเทียบกับค่าท่ีวัดได้บนภาพดัดแก้ออร์

โธ ที่ได้จากการส่ารวจด้วยอากาศยานไร้คนขับต้นทุนต่่า โดยอาศัยค่าทางสถิติประกอบด้วย ค่าเฉลี่ยของความต่าง 
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(Mean) และค่าส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐาน (Standard Deviation - SD) และค่าเฉลี่ยความแตกต่างตามประเภทของอาคาร 

ดังสรุปในตารางท่ี 2 และ 3 ดังนี้ 

 

ตารางที  2 ค่าความแตกต่างระหว่างค่าท่ีได้จากการส่ารวจรังวัดภาคสนามและค่าท่ีรังวัดบนภาพดัดแก้ออร์โธจาก

อากาศยานตน้ทุนต่่า 

ค่าทางสถิต ิ
มาตราส่วน 

1:100 1:250 1:250 

ค่าความแตกตา่งเฉลี่ย (Mean) (ตารางเมตร) 28.91 21.29 34.32 

ส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐาน (SD) 50.65 36.81 53.29 

 

ตารางที  3 ค่าเฉลี่ยความแตกตา่งของขนาดพืน้ท่ีท่ีวัดได้แยกตามประเภทของอาคาร 

ประเภทอาคาร มาตราส่วน 

ท่ีอยูอ่าศัย 10.07 9.36 15.65 

ร้านคา้ 9.88 6.58 19.51 

โรงจอดรถ 6.33 3.98 6.12 

หอพัก  28.19 21.93 33.11 

 

จากผลการค่านวณค่าเฉลี่ยความแตกตา่ง (Mean difference) พบวา่ ภาพดัดแก้ออร์โธท่ีมาตราส่วนการแสดงผล

ท่ี 1:250 ให้ค่าขนาดของอาคารและสิ่งปลูกสร้างใกล้เคียงกับข้อมูลท่ีได้จากการรังวัดส่ารวจจากภาคสนามมากท่ีสุด 

รองลงมา คือ มาตราส่วน 1:100 และท่ีมาตราส่วน 1:500 ในขณะท่ีค่าส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐาน (S.D.) นั้นก็มีลักษณะท่ี

คล้ายคลึงกัน คือ ท่ีมาตราส่วนการแสดงผล 1:250 มีค่าส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐานน้อยท่ีสุด ในขณะท่ีมาตราส่วน 1:100 

และ 1:500 จะมีส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐานมากขึ้นตามล่าดับ  จากค่าทางสถิติดังกล่าว อาจสรุปได้ว่า มาตราส่วนของ 

ภาพดัดแก้ออร์โธท่ีเหมาะสมตอ่การสกัดข้อมูลขนาดอาคารและสิ่งปลูกสร้าง คือ 1:250, 1:100 และ 1:500 ตามล่าดับ  

การส่ารวจและท่าแผนท่ีด้วยอากาศยานไร้คนขับยังให้ข้อมูลแบบจ่าลองระดับสูงเชิงเลข (DEM) ท่ีใหค้่าความสูง

ของอาคารและสิ่งปลูกสร้างรวมถึงความสูงของวัตถุและพื้นผิวภูมิประเทศต่าง ๆ ท่ีได้มีการบินถ่ายภาพ ในรูปของข้อมูล 

3 มิติ ท่ีประกอบด้วยค่าพิกัดทางราบและค่าพิกัดทางดิ่งของอาคารและสิ่งปลูกสร้างต่าง ๆ  (ท้ังระบบความสูงเหนือ

ระดับน้่าทะเลและค่าความสูงเหนือรูปทรงรี) ซึ่งสามารถน่าไปประยุกต์ใช้ในการส่ารวจความสูงของอาคารและสิ่งปลูก

สร้างได้เป็นอยา่งดี แตเ่นื่องจากข้อมูลท่ีจัดเก็บในระบบแผนท่ีภาษีปัจจุบัน ไมไ่ด้จัดเก็บค่าความสูงของอาคารและสิ่งปลูก

สร้างในระบบค่าพิกัด 3 มิติ ท่ีสามารถรังวัดค่าความสูงได้ในระบบเมตริก (ท่ีบอกค่าความสูงเป็นเซนติเมตรหรือเมตร)  

แต่จัดเก็บข้อมูลในระบบ 2 มิติและข้อมูลจ่านวนชั้นของอาคาร ในรูปแบบข้อมูลอรรถาธิบาย (Attribute data) อย่างไรก็ดี

ในอนาคตสามารถน่าข้อมูลแบบจ่าลองระดับสูงเชิงเลข (DEM) ดังกล่าวไปประยุกต์ใช้งานเพื่อช่วยลดระยะเวลาใน 

การส่ารวจข้อมูลความสูงอาคารได้อีกทางหนึ่ง 

เมื่อท่าการแยกค่าความแตกต่าง (Difference) ของขนาดพื้นท่ีอาคารและสิ่งปลูกสร้างระหว่างค่าท่ีรังวัดได้ 

บนภาพดัดแก้ออร์โธและค่าที่ได้จากการส่ารวจจากภาคสนาม โดยแบ่งตามประเภทอาคาร พบว่า โรงจอดรถ มีความ

แตกต่างน้อยท่ีสุด รองลงมา คือ ร้านค้า ท่ีอยู่อาศัยและหอพัก ตามล่าดับ ความแตกต่างของขนาดพื้นท่ีมีสาเหตุหลักมา
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จากวิธีการรังวัดในภาคสนามนั้นจะอาศัยการค่านวณตามขนาดพื้นท่ีโครงสร้างของสิ่งปลูกสร้าง กล่าวคือ การวัดขนาด

ของระบบจัดเก็บภาษีจะอาศัยวิธีการวัดขนาดพื้นท่ีของสิ่งปลูกสร้าง ตามคู่มือปฏิบัติงาน ตามพระราชบัญญัติภาษีท่ีดิน

และสิ่งปลูกสร้าง พ.ศ. 2562 ของกรมส่งเสริมการปกครองท้องถิ่น ท่ีให้วัดเฉพาะตัวอาคาร (ไม่รวมดาดฟ้าหรือหลังคา) 

ในประเภทอาคารบ้านอยู่อาศัย หรือใช้หลักการวัดพื้นท่ีสิ่งปลูกสร้างของกรมธนารักษ์ (ถ้ามี) ท่าให้อาคารประเภทต่าง ๆ  

ท่ีมีความหลากหลายท้ังในด้านขนาดพื้นท่ีอาคารสิ่งปลูกสร้าง ค่านยิามและการจ่าแนกประเภทโรงเรือนหรือสิ่งปลูกสร้าง 

รายละเอียดของส่วนประกอบอาคารและสิ่งปลูกสร้างรูปแบบใดท่ีจะต้องท่าการรังวัดและส่ารวจจากภาคสนาม  

ความซับซ้อนของเงื่อนไขดังกล่าวจ่าเป็นต้องได้รับการตคีวามจากเจ้าหนา้ท่ีท่ีมีความช่านาญและมปีระสบการณ์ แตกตา่ง

ไปจากการแปลตีความด้วยสายตาจากมุมมองด้านบน (Top view) ท่ีสามารถส่ารวจและรังวัดได้จากภาพดัดแก้ออร์โธ 

หรือค่าระดับความสูงของอาคารและสิ่งปลูกสร้างท่ีได้จากการส่ารวจรังวัดด้วยอากาศยานไร้คนขับ   

 อย่างไรก็ดี ในกรณีของสิ่งปลูกสร้างประเภท สถานีบริการน้่ามัน อู่ซ่อมรถหรือตลาด ข้อมูลภาพดัดแก้ออร์โธ

จากอากาศยานไร้คนขับจะช่วยให้การส่ารวจรังวัดขนาดอาคารสะดวกและรวดเร็วมากยิ่งขึ้น เนื่องจากสิ่งปลูกสร้าง

ดังกล่าวต้องท่าการวัดตามแนวหลังคาของสิ่งปลูกสร้าง (สามารถมองเห็นและวัดขนาดพื้นท่ีได้อย่างชัดเจนจากภาพดัด

แก้ออร์โธ) ตามแนวทางท่ีระบุไวใ้นคู่มอืปฏบัิตงิานฯ ของกรมส่งเสริมการปกครองท้องถิ่น 

อย่างไรก็ดี หากอาคารและสิ่งปลูกสร้างมีความสลับซับซ้อน เช่น บ้านอยู่อาศัยท่ีมีบันไดนอกบ้านและชานบ้าน 

การค่านวณภาษีจะอนุญาตให้ค่านวณเฉพาะพื้นท่ีตัวอาคารเท่านัน้ ไม่นับรวมขนาดพื้นท่ีของบันไดนอกบ้านและชานบ้าน 

ซึ่งข้อมูลจากอากาศยานไร้คนขับจะช่วยให้การส่ารวจรังวัดขนาดอาคารมีความสะดวกรวดเร็วและแม่นย่ามากยิ่งขึ้น  

ช่วยลดข้อขัดแย้งระหว่างเจ้าหน้าท่ีและเจ้าของบ้าน เนื่องจากข้อมูลภาพท่ีได้นั้นเป็นหลักฐานเชิงประจักษ์ท่ีแสดง

รายละเอยีดตา่ง ๆ ของตัวอาคารอยา่งชัดเจน 

อย่างไรก็ดี ในการส่ารวจอาคารสิ่งสิ่งปลูกสร้างด้วยอากาศยานไร้คนขับต้นทุนต่่ายังคงคุ้มค่าแก่การน่ามาใช้

งานในงานขององค์กรปกครองส่วนท้องถิ่นถึงแม้การส่ารวจอาคารสิ่งปลูกสร้างเพื่อจัดท่าข้อมูลแผนท่ีภาษีด้วยอากาศ

ยานไร้คนขับจะไม่สามารถส่ารวจทดแทนได้ท้ังหมดแตย่ังถือว่ามีประโยชน์เหมาะแก่การน่ามาประยุกตใ์ช้ เชน่ การส่ารวจ

อาคารสิ่งปลูกสร้างในพื้นท่ีท่ีผู้ส่ารวจไม่สามารถเข้าถึงได้หรือไม่ได้รับอนุญาตให้เข้าพื้นท่ี ช่วยลดความขัดแย้งระหว่าง

ผู้ส่ารวจและเจ้าของอาคารสิ่งปลูกสร้างเนื่องจากความเห็นตา่ง ชว่ยลดจ่านวนบุคคลในการส่ารวจจากเดิมท่ีต้องใช้บุคคล

ส่ารวจ 2 ถึง 3 คนขึ้นไปในแต่ละกลุ่มการส่ารวจเนื่องจากตอ้งช่วยกันจับอุปกรณ์รังวัดอาคาร เช่น การใช้สายวัด การดึง

ตลับเมตร และการสอบถามข้อมูลของผู้ถือครอง เป็นไปได้ว่า หากใช้อากาศยานไร้คนขับต้นทุนต่่าส่ารวจจะช่วยลดใน

ส่วนของขั้นตอนการรังวัดด้วยบุคคล และชว่ยลดระยะเวลาในการส่ารวจเนื่องจากอากาศยานไร้คนขับสามารถส่ารวจได้ท่ี

ทีละหลายๆอาคารในพื้นท่ี นอกจากงานรังวัดอาคารสิ่งปลูกสร้างข้อมูลท่ีได้จากการบินถ่ายภาพจากการส่ารวจบิน

ถ่ายภาพด้วยอากาศยานไร้คนขับยังสามารถน่าไปประยุกต์ใช้งานในส่วนงานอื่นๆขององค์กรปกครองส่วนท้องถิ่นได้ เช่น 

การวางแผนบริหารจัดการและการสนับสนุนข้อมูลเชิงพื้นท่ีเพื่องานสิ่งแวดล้อม งานบริหารจัดการสาธารณูปโภค  

การจัดการแหล่งน้่าและการบรรเทาสาธารณภัย หรืองานเชิงพื้นท่ีอื่น ๆ ท่ีอยู่ในความรับผิดชอบขององค์กรปกครอง 

ส่วนท้องถิ่น 

 ท้ังนี้ในส่วนของการเปรียบเทียบต้นทุนการสกัดข้อมูลอาคารสิ่งปลูกสร้างจากอากาศยานไร้คนขับกับการลง

พื้นท่ีส่ารวจด้วยวิธีดั่งเดิมแสดงให้เห็นว่าการส่ารวจด้วยอากาศยานไร้คนขับประหยัดค่าใช้จ่ายได้มากกว่า เนื่องจาก 

การส่ารวจข้อมูลอาคารสิ่งปลูกสร้างเพื่อจัดท่าแผนท่ีภาษีต้องมีการจัดท่าทุกปีต้องใช้เจ้าหน้าที่ลงพื้นท่ีส่ารวจทุกปี 

ดังนั้นการเลือกใช้อากาศยานไร้คนขับในการส่ารวจจึงมีความคุ้มค้าในระยะยาว และในส่วนการประมวลผลข้อมูลภาพ

ถ่ายก็สามารถใช้คอมพิวเตอร์ส่านักงานประมวลผลได้โดยไม่เสียค่าใช้จ่าย ในส่วนของการสกัดข้อมูลอาคารสามารถใช้

บุคลากรในองค์กรได้เช่นกันเนื่องจากวิธีการไม่มีความซับซ้อนมากนักผู้ท่ีสนใจสามรถเรียนรู้และลงมือท่าได้ด้วยตนเอง 
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ท้ังนี้ผู้วิจัยเห็นว่าการลงทุนอากาศยานไร้คนขับส่าหรับองค์กรปกครองส่วนท้องถิ่นจึงมีความคุ้มค่าและเหมาะสมในการ

น่ามาประยุกตใ์ชง้าน 

 

สรุปและอภิปรายผล 
 การศึกษาคร้ังนี้เป็นการประยุกต์เทคโนโลยีการส่ารวจด้วยอากาศยานไร้คนขับต้นทุนต่่าเพื่อช่วยสนับสนุน 

การท่างานขององค์กรปกครองส่วนท้องถิ่นสามารถสรุปได้ว่า ในการรังวัดและส่ารวจข้อมูลอาคารและสิ่งปลูกสร้าง 

ซึ่งเป็นภารกิจที่หน่วยงานต้องจัดท่าทุกปี การส่ารวจดังกล่าวต้องอาศัยบุคลากร ระยะเวลาและค่าใช้จ่ายจ่านวนมาก 

แม้ว่าผลผลิตท่ีได้จากอากาศยานไร้คนขับดังกล่าวอาจไม่ช่วยลดระยะเวลาในการส่ารวจข้อมูลได้อย่างชัดเจนเนื่องจาก

ระเบียบและแนวทางปฏิบัติในการจัดเก็บภาษีอาคารและสิ่งปลูกสร้างนั้นมีความสลับซับซ้อน มีรายละเอียดปลีกย่อย

มากมาย การใช้งานข้อมูลภาพดัดแก้ออรโธท่ีได้จากอากาศยานไร้คนขับเพียงอย่างเดียวไม่อาจทดแทนการปฏิบัติงานใน

รูปแบบเดิมได้ท้ังหมด แต่ก็ยังสามารถช่วยให้การท่างานสะดวกและรวดเร็วมากยิ่งขึ้นโดยเฉพาะการส่ารวจพื้นท่ีอาคาร 

สิ่งปลูกสร้างท่ีผู้ส่ารวจไม่สามารถเข้าถึงพื้นท่ีได้และยังช่วยลดความขัดแย้งระหว่างผู้ส่ารวจและเจ้าของอาคารสิ่งปลูก

สร้าง อย่างไรก็ดีประโยชน์ของการน่าอากาศยานมาใช้ในงานขององค์กรปกครองส่วนท้องถิ่นก็ยังถือว่ามีความคุ้มค่า

เนื่องจากการส่ารวจอาคารสิ่งปลูกสร้างในการจัดท่าแผนท่ีภาษีนัน้ต้องมีการส่ารวจทุกปีและข้อมูลท่ีได้จากการส่ารวจยัง

สามารถน่าไปประยุกต์ใช้ในงานด้านอื่น ๆ เช่น การวางแผนบริหารจัดการและการสนับสนุนข้อมูลเชิงพื้นท่ีเพื่องาน

สิ่งแวดล้อม งานบริหารจัดการสาธารณูปโภค การจัดการแหล่งน้่าและการบรรเทาสาธารณภัย หรืองานเชิงพื้นท่ีอื่น ๆ  

ท่ีอยูใ่นความรับผิดชอบขององค์กรปกครองส่วนท้องถิ่น 

 แม้ว่าในปัจจุบันเทคโนโลยีการส่ารวจด้วยระบบการท่าแผนท่ีแบบเคลื่อนท่ี (Mobile Mapping System - MMS) 

อาจตอบสนองการส่ารวจข้อมูลอาคารและสิ่งปลูกสร้างในมุมมองจากข้างถนน (Street view) ได้เป็นอย่างดี แต่ก็ยังท่า

การรังวัดได้เพียงข้อมูลด้านข้างของวัตถุตลอดแนวถนนหรือแนวท่ีอุปกรณ์เคลื่อนท่ีผ่าน (แต่ไม่สามารถวัดขนาดพื้นท่ี

หลังคาของอาคารและสิ่งปลูกสร้างได้) การส่ารวจพื้นท่ีท่ีเข้าถึงได้ยากแทบจะท่าไมไ่ด้เลย ดังนั้น หากมีการผนวกรวมท้ัง

สองเทคโนโลยี (อากาศยานไร้คนขับและระบบการท่าแผนท่ีแบบเคลื่อนท่ี) จะช่วยให้การส่ารวจและท่าแผนท่ีอาคาร 

สิ่งปลูกสร้างมคีวามสะดวก รวดเร็วและมปีระสิทธิภาพมากยิ่งขึน้ 
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