
80     l      The Journal of Spatial Innovation Development (JSID) Vol. 5 No.3 September-December 2024 

การใช้ภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนขับเพื่อจ าแนกพื้นที่แนวปะการงั 

บริเวณเกาะมนัใน จังหวัดระยอง 

พีรนันท์ มุสิกรัตน1์, อนุกูล บูรณประทีปรัตน์1* และ ประสาร อนิทเจรญิ1  

 

The application of unmanned aerial vehicle images for the classification of 

coral reef area at Man Nai Island, Rayong Province 

Peranun Musikarat1, Anukul Buranapratheprat1* and Prasarn Intacharoen1 
 

1 Department of Aquatic Science, Faculty of Science, Burapha University, Chonburi, 20131 
* Corresponding author: anukul@buu.ac.th 

Received: March 15, 2024;  Revised: May 28, 2024;  Accepted: June 4, 2024 

บทคัดย่อ 
งานวิจัยนี้เป็นการประยุกต์ใช้อากาศยานไร้คนขับเพื่อการจ าแนกพื้นท่ีแนวปะการังบริเวณเกาะมันใน จังหวัด

ระยอง ด้วยวิธีการจ าแนกแบบก ากับดูแล (Supervised classification)  เปรียบเทียบวิธีการ Pixel-based classification 

3 โมเดล ได้แก่ Maximum likelihood (ML), Random trees (RT) และ Support Vector Machine (SVM) ท่ีระดับความสูง

ของการบิน 100 เมตร และ 200 เมตร ได้ผลลัพธ์ของการจ าแนกสิ่งปกคลุมพื้นท่ี แบ่งเป็น 3 ประเภท ได้แก่ ปะการัง 

หิน และทราย จากการประเมินความถูกตอ้งของการจ าแนกแนวปะการังท่ีระดับความสูง 100 เมตร พบวา่ SVM มคี่า

ความถูกต้องโดยรวมมากท่ีสุดเท่ากับ 72.73 % ค่าสัมประสิทธ์ิแคปปา (Kappa coefficient) เท่ากับ 0.748 รองลงมา

คือ ML มีค่าความถูกต้องโดยรวมเท่ากับ 70.91 % ค่าสัมประสิทธ์ิแคปปาเท่ากับ 0.719 และ RT มีค่าความถูกต้อง

โดยรวมน้อยท่ีสุดเท่ากับ 62.27 % ค่าสัมประสิทธ์ิแคปปาเท่ากับ 0.675 ตามล าดับ ส่วนผลการประเมนิความถูกต้อง

ของการจ าแนกแนวปะการังท่ีระดับความสูง 200 เมตร นั้น SVM ให้ค่าความถูกต้องโดยรวมมากท่ีสุดเท่ากับ  

67.27 % เช่นเดียวกับท่ีระดับความสูง 100 เมตร ค่าสัมประสิทธ์ิแคปปาเท่ากับ 0.689 รองลงมาคือ ML และ RT  

ท่ีมีค่าความถูกต้องโดยรวมเท่ากับ 65.45 % และ 63.3 % ค่าสัมประสิทธ์ิแคปปาเท่ากับ 0.651 และ 0.633 

ตามล าดับ ผลการศึกษาแสดงให้เห็นว่าระดับความสูงของโดรนส่งผลต่อความถูกต้องของผลการจ าแนกสิ่งปกคลุม

พื้นท่ีให้มีความแตกต่างกัน การบินในระดับต่ าท าให้ผลการจ าแนกพื้นท่ีมคีวามถูกตอ้งมากกวา่ และ SVM เป็นโมเดล

ของการวเิคราะห์การจ าแนกสิ่งปกคลุมพื้นท่ีท่ีให้ความถูกต้องสูงท่ีสุด  
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Abstract 
The application of unmanned aerial vehicles (UAVs) to study the classification of coral reef areas around 

Koh Man Nai in Rayong Province involved the use of Pixel-based classification. This method utilized three models: 

Maximum Likelihood (ML), Random Trees (RT), and Support Vector Machine (SVM) at 100-meters and 200-

meters flight altitudes, categorizing the reef into three types: coral, rocks, and sand. The assessment of coral reef 

classification accuracy at 100-meters flight altitude using SVM revealed the highest overall accuracy at 72.73%. 

The Kappa coefficient was 0.748. Comparatively, ML achieved an overall accuracy of 70.91% with a Kappa 

coefficient of 0.719, while RT showed the least accuracy at 62.27% with a Kappa coefficient of 0.675. Similarly, 

at 200-meters flight altitude, SVM demonstrated the highest overall accuracy of 67.27%, with a Kappa coefficient 

of 0.689. ML and RT achieved lower overall accuracies at 65.45% (Kappa coefficient: 0.651) and 63.3% (Kappa 

coefficient: 0.633), respectively. The results show that the drone's altitude affects the accuracy of land cover 

classification. Flying at lower altitudes leads to more accurate land cover classification results.  SVM stands out as 

the model that provides the highest accuracy in classification analysis. 
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บทน า 
ระบบนิเวศปะการังคือบริเวณท่ีมีปะการัง สัตว์น้ าและพืชต่างๆอาศัยอยู่ร่วมกัน เป็นรูปแบบความสัมพันธ์

แบบห่วงโซ่อาหารท่ีมีความซับซ้อน มีความส าคัญต่อสิ่งมีชีวิตในท้องทะเล และเป็นต้นก าเนิดแหล่งอาหารท่ีส าคัญ

ของมนุษย ์เพราะมีความสมบูรณ์และมีความหลากหลายทางชวีภาพสูง (ส านักอนุรักษท์รัพยากรทางทะเลและชายฝั่ง, 

2556) ปัจจุบันจ านวนแนวปะการังท่ัวโลกนั้น มีเหลือเพียงร้อยละ 0.2 ของพื้นท่ีทะเลท้ังหมด นักวิทยาศาสตร์ได้

ประมาณการณ์ว่า โลกได้สูญเสียแนวปะการังไปแล้วถึงร้อยละ 20 ในขณะท่ีก าลังถูกคุกคามจากกิจกรรมของมนุษย์

และจากการเปลี่ยนแปลงสภาพภูมิอากาศของโลก ถึงร้อยละ 58 (กรมทรัพยากรทางทะเลและชายฝั่ง, 2558) 

ผลกระทบท่ีเกิดขึ้น คือ สิ่งมีชีวิตในทะเลหลายชนิดขาดแหล่งท่ีอยู่อาศัย ส่งผลให้ผลผลิตสัตว์น้ าในทะเลลดลง ส่งผล

กระทบตอ่การด ารงชีวิตของมนุษยใ์นท่ีสุด (สสวท. กระทรวงศึกษาธกิาร, 2553) 

จังหวัดระยองเป็นจังหวัดหนึ่งท่ีมแีหล่งท่องเท่ียวท่ีมีชื่อเสียงท้ังทางบกและทางน้ า มีแหล่งอาหารทะเลท่ีอุดม

สมบูรณ์ เนื่องจากระยองเป็นจังหวัดท่ีมีอาณาเขตพืน้ท่ีติดกับทะเลและมีอาณาเขตครอบคลุมเกาะตา่งๆในทะเล ท่ีเป็น

พื้นท่ีปะการังท้ังหมด 628 ไร่ (กรมทรัพยากรทางทะเลและชายฝั่ง, 2556) สภาพปัจจุบันของปะการังในจังหวัดระยอง

พบว่าค่อนข้างเสื่อมโทรม โดยมีสาเหตุหลักๆ จากการเติบโตของอุตสาหกรรมท่ีมากจนเกินไป การท าประมงท่ีผิด

กฎหมาย อีกท้ังสาเหตุยังเกิดจากนักท่องเท่ียวท่ีมาด าน้ าดูปะการัง ร่วมกับอุณหภูมิท่ีเพิ่มสูงขึ้นจากปรากฎการณ์  

เอล นโีญ (Reef Resilience Network, 2021) และการเปลี่ยนแปลงสภาพภูมิอากาศ ส่งผลให้สถานภาพของปะการังเขา้

ขั้นวกิฤต และเกิดปรากฏการณป์ะการังฟอกขาว (ศูนยป์ฏบัิตกิารอุทยานแห่งชาติทางทะเลท่ี 1 จังหวัดชุมพร, 2560) 

เกาะมันในเป็นท่ีตั้งของศูนย์วิจัยทรัพยากรทางทะเลและชายฝั่งอ่าวไทยฝั่งตะวันออก โดยพระราชด าริของ

สมเด็จพระนางเจ้าสิริกิติ์พระบรมราชินีนาถ ทรงพระราชทานเกาะมันในท่ีเป็นทรัพย์สินส่วนพระองค์เพื่อใช้เป็นพื้นท่ี

ก่อต้ังโครงการอนุรักษ์พันธ์ุเต่าทะเลในบริเวณอา่วไทยโดยมีชื่อโครงการว่า “โครงการสมเด็จฯ อนุรักษพ์ันธ์ุเตา่ทะเล” 

มีหน้าท่ีตั้งแต่การเพาะฟักไข่เต่าทะเล การผสมพันธ์ุ การวางไข่ การอนุบาล การเลี้ยง ศึกษาพฤติกรรม ดูแลรักษา 
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และป้องกันโรคของเต่าทะเล อีกท้ังศูนย์วิจัยนี้ยังศึกษาค้นคว้าเกี่ยวกับปะการังชนิดต่าง  ๆ การแพร่กระจาย  

การเจรญิเตบิโตของแนวปะการัง การอนุรักษแ์ละฟื้นฟูปะการังอกีด้วย (สาลนิ ีขจรพสิิฐศักดิ์, 2559) 

อากาศยานไร้คนขับ หรือ โดรน (Drone) เป็นเคร่ืองบินท่ีสามารถบินเองได้ โดยควบคุมหรือสั่งการการบิน

ด้วยระบบอัตโนมัติและแบบกึ่งอัตโนมัติได้จากระยะไกล (วิภารัตน์ อัมพะวัน , 2561) ปัจจุบันเทคโนโลยีด้านอากาศ

ยานรุดหน้าไปอย่างรวดเร็ว ส่งผลให้อากาศยานไร้คนขับมีราคาท่ีไม่สูงจนเกินไปและมีประสิทธิภาพในการท างาน

ได้มากยิ่งขึ้น ส่งผลให้ข้อมูลภาพท่ีถูกบันทึกได้มีความคมชัดมากกว่าภาพจากดาวเทียม มีน้ าหนักเบา พกพา

เคลื่อนย้ายได้ง่าย สามารถก าหนดระดับความสูงในการบินได้หลายระดับ และเข้าถึงในพื้นท่ีท่ียากต่อการส ารวจ  

ซึ่งเหตุผลดังกล่าวท าให้การเลือกใช้อากาศยานไร้คนขับมีส่วนช่วยให้การส ารวจระยะไกลมีประสิทธิภาพ 

ประหยัดเวลา และลดจ านวนบุคลกรท่ีใช้ในการลงส ารวจ (Fahlstrom & Gleason, 2021) ด้วยคุณสมบัติและ

ประสิทธิภาพของโดรนท่ีสร้างขึน้เพื่อตอบสนองตอ่ความต้องการในการใชง้านท่ีมีความหลากหลายมากขึ้น ส่งผลให้ใน

ปัจจุบันโดรนเป็นท่ีนิยมในการน ามาใชส้ ารวจเพ่ือศกึษาทางดา้นสิ่งแวดลอ้มมากยิ่งขึ้น 

งานด้านการส ารวจปะการังเป็นสิ่งท่ีจ าเป็นและมีความส าคัญต่อการสนับสนุนภารกิจด้านการฟื้นฟูแนว

ปะการังให้มีความอุดมสมบูรณ์ อย่างไรก็ดี เป็นงานท่ีใช้ท าได้ค่อนข้างยาก ใช้เวลานานและมีค่าใช้จ่ายท่ีสูง ดังนั้น

ผู้วิจัยเล็งเห็นว่าเทคนิคทางด้านภูมิสารสนเทศศาสตร์ (Geoinformatics) สามารถน ามาประยุกต์ใช้ในการสนับสนุน

ภารกิจการส ารวจแนวปะการังในเขตน้ าตื้นได้ โดยในปัจจุบันเทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขับเพื่อใช้ในการส ารวจ 

เชงิพื้นท่ีมีความก้าวหน้าไปมาก เหมาะกับการส ารวจพื้นท่ีท่ีไม่ใหญ่จนเกินไปและใชเ้วลาในการส ารวจไม่นาน ได้ขอ้มูล

ท่ีมีความละเอยีดสูงและไมพ่บปัญหาเมฆหมอกดังเชน่ขอ้มูลภาพถา่ยดาวเทียม  

 

วัตถุประสงค์ 
เพื่อประยุกต์ใช้เทคนิคการส ารวจระยะทางไกลโดยอากาศยานไร้คนขับ ในการจ าแนกแนวปะการังในพื้นท่ี

บริเวณเกาะมันใน จังหวัดระยอง ท่ีระดับความสูงแนวบินแตกต่างกัน ด้วยวิธีการจ าแนกแบบก ากับดูแล (Supervised 

classification) เปรียบเทียบวิธีการ Pixel-based classification 3 โมเดล เพื่อพัฒนาแนวทางส ารวจแนวปะการังใน

บริเวณเกาะมันในให้มีความถูกตอ้งซึ่งอาจน าไปประยุกตใ์ช้ในพืน้ท่ีอ่ืนได้ต่อไป 

 

วิธีการด าเนินการวิจัย 

อุปกรณ์ทีใ่ช้ในการศกึษา  

อากาศยานไร้คนขับรุ่น DJI PHANTOM 4 RTK (รูปท่ี 1) มีคุณสมบัติบันทึกข้อมูลในช่วงคลื่นท่ีสายตามองเห็น

ได้ แบ่งออกเป็น 5 ช่วงคลื่น คือ Blue (B): 450 nm ± 16 nm, Green (G): 560 nm ± 16 nm, Red (R): 650 nm ± 16 

nm, Red edge (RE): 730 nm ± 16 nm และ Near-infrared (NIR): 840 nm ± 26 nm มีความละเอียดกล้องถ่ายภาพ

สูงถึง 2.08 MP (Dajiang Innovation Technology, 2020)  

เคร่ืองมืออื่นๆ ได้แก่ เคร่ืองระบุพิกัดภูมิศาสตร์ (GPS) ยี่ห้อ Garmin รุ่น GPSMAP 79S เคร่ือง Ipad AIR 4.0 

ใช้ส าหรับเชื่อมต่อกับส่วนควบคุมเพื่อบังคับอากาศยานไร้คนขับ และใช้ในการวางแผนการบิน โปรแกรม Agisoft 

metashape professional version 2.1.0 ใช้ในการต่อภาพถ่ายและการปรับแก้เชิงรังสีด้วยวิธี Ghosting filter โปรแกรม 

ArcGIS เป็นซอฟแวร์คอมพิวเตอร์ใช้ส าหรับการจ าแนกข้อมูล และจัดท าแผนท่ีด้วยคอมพิวเตอร์  และแอปพลิเคชัน 

FAHFON-ฟา้ฝน ใชส้ าหรับตรวจสอบพยากรณ์อากาศล่วงหนา้ 7 วัน 
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พื้นที่ศกึษา 

พื้นท่ีศึกษาอยู่ในบริเวณแนวปะการังด้านทิศตะวันตกเฉียงเหนอืของเกาะมันใน จังหวัดระยอง ดังรูปท่ี 1 

 

 
 

รูปที ่1 พื้นท่ีศึกษาด้านทิศตะวันตกของเกาะมันใน แสดงต าแหนง่จุดควบคุมภาคพื้นดิน (กากบาทสีแดง)  

กรอบสี่เหลี่ยมสีแดงในภาพคอืพืน้ท่ีต้นแบบท่ีใชใ้นการศึกษาการจ าแนกพื้นท่ีปะการัง 

 

การบินถา่ยภาพด้วยอากาศยานไร้คนขับ 

การส ารวจข้อมูลภาคสนามโดยใช้อากาศยานไร้คนขับ ประกอบด้วยการวางแผนการจัดการเตรียมความ

พร้อมดา้นอุปกรณโ์ดรน และการวางแผนการบินในพืน้ท่ีศึกษา ในการศึกษาครัง้นี้ได้ก าหนดระยะการความสูงแนวบิน

ท่ี 100 เมตร และ 200 เมตร โดยมีเงื่อนไขว่าบริเวณดังกลา่วจ าเป็นต้องมสีัญญาณโทรศัพท์ท่ีมีความเสถียร และอยู่ใน

ช่วงเวลาท่ีน้ าลงต่ าสุด เมื่อด าเนินการสืบค้นข้อมูลแล้วพบว่าช่วงเวลาท่ีเหมาะสมต่อการออกส ารวจ คือ วันท่ี  

21 พฤษภาคม 2566 ชว่งเวลา 8:45 – 11:00 น. มรีะดับน้ าลงต่ าสุดท่ี 0.5-0.8 เมตร อา้งอิงจากข้อมูลระดับน้ าท านาย 

สูงสุด-ต่ าสุด ปี 2566 บริเวณ ปากน้ าระยอง ร่วมกับการติดตามสภาพภูมิอากาศเพื่อการบินโดรนส ารวจได้อย่าง

ปลอดภัย ในการส ารวจภาคสนามได้ก าหนดจุดควบคุมภาคพืน้ดนิ (Ground control point: GCP) โดยใช ้Quadrat ขนาด 

1 x 1 เมตรวางกระจายท่ัวบริเวณศึกษาตามต าแหน่งในรูปท่ี 1 ท่ีระบคุ่าพกิัดด้วยเครื่อง GPS  

การประมวลผลข้อมูลภาพจากอากาศยานไรค้นขับ  

น าข้อมูลภาพถ่ายท่ีได้จากอากาศยานไร้คนขับ DJI Phantom 4 RTK ท่ีติดตั้งกล่องบันทึกภาพแบบ 

Multispectral โดยเรียงล าดับภาพตามช่วงคลื่น ได้แก่ Blue, Green, Red, Red Edge และ Near Infrared ตามล าดับ  

มาผ่านกระบวนการต่อภาพ (Mosaicking) โดยการเชื่อมพิกัดอ้างอิงบนโลกของภาพถ่ายทางอากาศหลายภาพเข้า

ด้วยกัน จะได้ผลลัพธ์ภาพถ่ายครอบคลุมพื้นท่ีศึกษาท่ีมีพิกัดระบุต าแหน่งของพื้นท่ีศึกษาและมีความถูกต้อง 

เชงิต าแหนง่จากจุดอา้งอิง GCP จากนั้นท าการปรับแก้ภาพเชงิรังสีด้วยวิธีการ Ghosting filter โดยการเลอืกข้อมูลภาพ

จุดตกต่ าสุด (Nadir image) มาใช้ในกระบวนการปรับแก้ภาพถ่าย เพื่อลดปัญหาการเกิดแสงสะท้อนจากพื้นผิวน้ า  

เมื่อน าภาพถ่ายมาต่อภาพกันแล้วกด็ าเนนิการปรับแก้ค่าความคลาดเคลื่อนเชงิเรขาคณิตตอ่จากนั้น  
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ท าการจ าแนกแนวปะการังเปรียบเทียบระดับความสูงแนวบินแตกต่างกันท่ีความสูง 100 เมตร และ 200 

เมตร ด้วยวิธีการจ าแนกแบบก ากับดูแล (Supervised classification)  เปรียบเทียบวิธีการ Pixel-based classification  

3 โมเดล ได้แก่ Maximum likelihood (ML), Random trees (RT) และ Support Vector Machine (SVM) ได้ผลลัพธ์ของ

การจ าแนกสิ่งปกคลุมพื้นท่ี แบ่งเป็น 3 ประเภท ได้แก่ ปะการัง หิน และทราย โดยวิธี Maximum Likelihood เป็น

วิธีการจ าแนกข้อมูลโดยมีหลักการท างานคือ คร้ังแรกจะต้องมีการค านวณเวกเตอร์เฉลี่ย ค่าแปรปรวน และ 

ค่าสหสัมพันธ์ของช่วงคลื่นท่ีน ามาใช้ในการจ าแนกประเภทของชั้นข้อมูลจากข้อมูลตัวอย่างโดยตั้งอยู่บนสมมติฐาน

ท่ีว่าแต่ละชั้นข้อมูลจะตอ้งมกีารกระจายตัวเป็นแบบปกติ (Normal distribution) วิธี Random Trees เป็นวิธีการจ าแนก

ข้อมูลโดยการสร้างแผนผังการตัดสินใจขึ้นมาจ านวนมากที่ใชส้ าหรับการท านาย โดยแตล่ะแผนผังการตัดสนิใจจะมคี า

ท านายของตนเอง จากนั้นจะน าผลการท านายแต่ละแผนผังมารวมกันเพื่อท าการท านายขั้นตอนสุดท้าย  และ 

วิธี Support Vector Machine เป็นวิธีการจ าแนกข้อมูลโดยการน าข้อมูลมาพล๊อตให้อยู่บนกราฟ จากนั้นโมเดลจะท า

การสร้างเส้นตรง (Hyperplane) ขึน้มาแบ่งกลุม่ของข้อมูลให้แยกขาดออกจากกัน (ESRI, 2023) 

การตรวจสอบความถูกต้อง 

การประเมินความถูกต้องของการจ าแนก โดยการเปรียบเทียบข้อมูลผลจากการจ าแนกภาพถ่ายกับข้อมูลในพื้นท่ี

ศึกษาจริงหรือข้อมูลภาคสนาม (รูปท่ี 6) โดยการสร้างตารางเมตริกซ์ของความผิดพลาด (Confusion matrix) ส าหรับใช้ใน 

การประเมินความถูกต้องของพื้นท่ีท่ีถูกจ าแนกในแต่ละประเภท และประเมินจากสัมประสิทธ์ิแคปปา ซึ่งเป็นค่าสถิติท่ีใช้ 

แสดงระดับความสอดคล้องกันระหว่างผลการประมวลผลภาพและข้อมูลการตรวจสอบความถูกต้อง ซึ่งค านวณได้จาก 

สมการท่ี 1 เพื่อตรวจสอบว่าผลการจ าแนกด้วยเมตริกซ์ความคลาดเคลื่อนเป็นตัวแทนท่ีมีนัยส าคัญหรือดีกว่าผลท่ีได้ 

จากการสุ่มมากนอ้ยเพยีงใดมคี่าท่ีต้ังแต ่0 ถึง 1 

 

𝑘 =
𝑁∑ 𝑋𝑖𝑖𝑟

𝑖=1 −∑ (∑𝐶𝑖 ∑𝑟𝑖)𝑟
𝑖=1

𝑁2−∑ (∑𝐶𝑖 ∑𝑟𝑖)𝑟
𝑖=1

                                                   (สมการที่ 1) 

โดย  𝑘 คือ ค่าสัมประสิทธ์ิแคปปา  𝑟 คือจ านวนแถวของเมทริกซ์ความคลาดเคลื่อน 𝑋𝑖𝑖 คือ ค่าในแถวท่ี i  

และคอลัมนท่ี์ I ∑𝑟𝑖 คือ ผลรวมของค่าในแตล่ะแถว ∑𝐶𝑖 คือ ผลรวมของค่าในแตล่ะคอลัมน์ 𝑁 คือ จ านวนจุดภาพท้ังหมดท่ีใช้

ในการจ าแนก สัมประสิทธ์ิแคปปาจะมีค่าอยู่ระหว่าง 0 ถึง 1 เมื่อ ค่า k มีค่าเข้าใกล้ 0 แสดงว่าการจ าแนกประเภทข้อมูล 

ภาพจากดาวเทียมไม่สอดคล้องกับข้อมูลจริงท่ีปรากฏบนพื้นผิวโลกและไม่มีความน่าเชื่อถือ เมื่อค่า k มีค่าเข้าใกล้ 1  

แสดงว่าการจ าแนกประเภทข้อมูลภาพจากดาวเทียมมีความน่าเชื่อถือสูงมาก โดยขั้นตอนการด าเนินงานท้ังหมดได้สรุปไว้ 

ในรูปท่ี 2 
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รูปที่ 2 ขั้นตอนการด าเนนิงาน 

 

ผลการศึกษา 

ผลการบนิถ่ายภาพจากอากาศยานไร้คนขับ  

น าข้อมูลภาพถ่ายท่ีได้จากอากาศยานไร้คนขับมาท าการต่อภาพ (รูปท่ี 3) จากนั้นน ามาท าการปรับแก้ความ

คลาดเคลื่อนเชิงเรขาคณิตมีค่าความคลาดเคลื่อนก าลังสอง (Root mean square error) เท่ากับ 0.22 เนื่องจากการใช้

โดรนบินถ่ายภาพวัตถุใต้น้ าท่ีระดับความสูงแตกต่างกัน แม้ในพื้นท่ีเดียวกันแต่ต่างช่วงเวลา ส่งผลให้ภาพท่ีได้มีความ

แตกตา่งกัน ได้แก่ ทศิทางของแสงเงา และระดับน้ าท่ีแตกต่างกัน จึงก าหนดพื้นท่ีศึกษาต้นแบบมขีนาด 50 x 50 เมตร 

(สี่เหลี่ยมสีแดงในรูปท่ี 2 และ รูปท่ี 3) และท าการปรับแก้เชงิรังสีด้วยวิธีการ Ghosting filter เพื่อลดปัญหาการเกิดแสง

สะท้อนจากพื้นผิวน้ า โดยสังเกตผลท่ีได้ก่อนและหลังการปรับแก้เชิงรังสีในรูปท่ี 4 โดยภาพถ่ายท่ีระดับความสูง 100 

เมตร มีค่าความละเอียดเชิงพื้นท่ีเท่ากับ 2.7 เซนติเมตรต่อพิกเซลล์ และภาพถ่ายท่ีระดับความสูง 200 เมตรมีค่า

ความละเอียดเชงิพื้นท่ีเท่ากับ 5.5 เซนติเมตรตอ่พกิเซลล ์ 

 

DJI Phantom 4 RTK (DJI GS Pro) 

ความสูงแนวบิน 100 เมตร ความสูงแนวบิน 200 เมตร 

การต่อภาพ (Agisoft metashape professional) 

การปรับแก้เชิงเรขาคณิต (ArcGIS) 

การจ าแนกข้อมูล (Supervised Classification) 3 วิธี ได้แก ่

1) Maximun likelihood, 2) Random Trees, 3) Support Vector Machine 

จ าแนกข้อมูล 3 ประเภท ไดแ้ก่ 1) ปะการัง, 2) หิน, 3) ทราย 

การประเมนิความถูกต้องการจ าแนก 

ผลการศึกษา และจัดท าแผนที่ 

ข้อมูลภาคสนาม 

 

ข้อมูลภาคสนาม 
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(A) ความสูง 100 เมตร                                          (B) ความสูง 200 เมตร 

รูปที่ 3 ภาพถ่ายทางอากาศท่ีผา่นกระบวนการตอ่ภาพท่ีระดับความสูง 100 เมตร (A) และ 200 เมตร (B)  

กรอบสี่เหลี่ยมสีแดงคือพื้นท่ีศึกษาต้นแบบการจ าแนกพืน้ท่ีแนวปะการัง   
      

 

         
(A) ก่อนการปรับแก้         (B) หลังการปรับแก้ 

รูปที่ 4  ภาพถ่ายพื้นท่ีศึกษาตน้แบบ (กรอบสี่เหลี่ยมสีแดงในรูปที่ 3) ก่อน (A) และหลงั (B) ผา่นกระบวนการปรับแก้

เชงิรังสีด้วยวิธีการ Ghosting  

 

ผลการจ าแนกแนวปะการัง  

ผลการเปรียบเทียบการจ าแนกแนวปะการังด้วยวิธีการ Pixel-based classification โดยใช้ 3 โมเดล ได้แก่ 

Maximum Likelihood (ML), Random Trees (RT) และ Support Vector Machine (SVM) ได้ผลลัพธ์ของการจ าแนก

ประเภทของพืน้ท่ีออกเป็น 3 ประเภท ได้แก่ ปะการัง หิน และทราย ดังรูปท่ี 5 และตารางที่ 1 

 

 

 

 

พื้นที่ศกึษา พื้นที่ศกึษา 
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100 เมตร                 200 เมตร 

   
(A) Maximum likelihood 

 

   
(B) Random trees 

 

   
(C) Support Vector Machine 

 

รูปที่ 5 ผลการจ าแนกแนวปะการังด้วยวิธีการจ าแนกท่ีแตกต่างกันท่ีระดับความสูง 100 เมตร และ 200 เมตร 

ในพืน้ท่ีศึกษาต้นแบบ 
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ตารางที่ 1 ขนาดพื้นท่ีแต่ละประเภทจากโมเดลการจ าแนกพื้นท่ีท่ีแตกต่างกันท่ีระดับความสูงของการบินท่ี 100 เมตร 

และ 200 เมตร  

ประเภท 
ระดับความสูง 100 เมตร ระดับความสูง 200 เมตร 

ML (ตร.ม.) RT (ตร.ม.) SVM (ตร.ม.) ML (ตร.ม.) RT (ตร.ม.) SVM (ตร.ม.) 

ปะการัง 319.50 301.95 300.50 474.00 328.17 245.68 

หิน 1846.13 1974.70 1939.79 1930.40 2077.07 2143.57 

ทราย 337.15 226.13 262.49 94.36 93.52 109.51 

ผลรวม 2502.78 2502.78 2502.78 2498.76 2498.76 2498.76 

หมายเหตุ : ML คือ Maximum Likelihood, RT คือ Random Trees และ SVM คือ Support Vector Machine 

 

ผลการตรวจสอบความถูกต้องของการจ าแนกพื้นทีแ่นวปะการัง 

การตรวจสอบความถูกต้องของการจ าแนก (Classification accuracy assessment) โดยการสร้างตาราง

เมตริกซ์ของความผิดพลาด (Confusion matrix) ส าหรับใชใ้นการประเมินความถูกต้องของผลการจ าแนกโดยใชโ้มเดล

แต่ละวิธี รวมถึงความถูกต้องของผลการจ าแนกแนวปะการังโดยรวม (Overall accuracy) โดยการก าหนดจุดเพื่อใชใ้น

การตรวจสอบความถูกต้องของขอ้มูลจ านวน 50 จุด กระจายท่ัวท้ังภาพ ดังรูปท่ี 6 ได้ผลลัพธ์ดังตารางท่ี 2 ตามล าดับ 

 

 
 

รูปที่ 6 จุดที่ใชใ้นการตรวจสอบความถูกต้องของผลการจ าแนกประเภทของพืน้ท่ี 
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ตารางที่ 2 ผลการตรวจสอบความถูกต้องของการจ าแนกพื้นท่ีแนวปะการังด้วยโมเดลการจ าแนกชนดิตา่งๆ ในพืน้ท่ี

ศกึษาท่ีระดับความสูง 100 เมตรและ 200 เมตร 

ประเภท 
ระดับความสูง 100 เมตร ระดับความสูง 200 เมตร 

ML RT SVM ML RT SVM 

Overall Accuracy 70.91 % 67.27 % 72.73 % 65.45 % 65.45 % 67.27 % 

Error 29.09 % 32.73 % 27.27 % 34.55 % 34.55 % 32.73 % 

Kappa Coefficient 0.719 0.675 0.748 0.633 0.651 0.689 

หมายเหตุ : ML คือ Maximum Likelihood, RT คือ Random Trees และ SVM คือ Support Vector Machine 

 

จากตารางท่ี 2 พบว่า ผลการประเมินความถูกต้องของการจ าแนกพื้นท่ีแนวปะการังท่ีระดับความสูง  

100 เมตร ด้วยวิธีการ Pixel-based classification โดยใช้วธีิ Support Vector Machine (SVM) มคี่าความถูกตอ้งโดยรวม

มากท่ีสุดเท่ากับ 72.73 % รองลงมาคือ Maximum likelihood (ML) มีค่าความถูกต้องโดยรวมเท่ากับ 70.91 % และ 

Random trees (RT) มคี่าความถูกตอ้งโดยรวมน้อยท่ีสุดเท่ากับ 62.27 % ตามล าดับ ส่วนผลการประเมินความถูกต้อง

ของการจ าแนกแนวปะการังท่ีระดับความสูง 200 เมตร โดยใช้วิธี Support Vector Machine (SVM) มีค่าความถูกต้อง

โดยรวมมากที่สุดเท่ากับ 67.27 % รองลงมาคือ Maximum likelihood (ML) และ Random trees (RT) มคี่าความถูกตอ้ง

โดยรวมเท่ากับ 65.45 %  

 

สรุปและอภิปรายผล 
การใช้ภาพถ่ายจากโดรนในการจ าแนกแนวปะการังท่ีระดับความสูงแตกต่างกันส่งผลต่อค่าความถูกต้องของ

ข้อมูลแตกต่างกัน โดยท่ีระดับความสูงแนวบิน 100 เมตรมีค่าความถูกต้องโดยรวมสูงกว่าระดับความสูงแนวบิน 200 

เมตร เนื่องจากความสูงของการบินถ่ายภาพยิ่งมีระยะใกล้วัตถุมาก ยิ่งส่งผลต่อความถูกต้องของการจ าแนกมีค่า

สูงขึ้นเนื่องจากมีความละเอียดของภาพและความแม่นย าสูงขึ้น แต่ได้ภาพถ่ายครอบคลุมพื้นท่ีน้อยต้องใช้เวลาใน  

การบินนานขึ้น มคี่าใชจ้่ายเพิ่มขึ้น และมีความเสี่ยงสูงขึ้น การเลอืกความสูงการบินถ่ายภาพควรค านึงถึงวัตถุประสงค์

การน าข้อมลูไปใช้ หากต้องการท าแผนท่ีมีความละเอียดภาพเชงิพื้นท่ีสูง วัตถุท่ีต้องการจ าแนกมีขนาดเล็ก จ าเป็นต้อง

บินถ่ายภาพระดับต่ า แต่ในกรณีต้องการส ารวจพื้นท่ีกว้าง วัตถุท่ีต้องการจ าแนกมีขนาดใหญ่ สามารถบินถ่ายภาพ

ระดับสูงได้ ส่วนระดับความสูงเท่าไหร่ท่ีเหมาะสมจ าเป็นอยา่งยิ่งตอ้งมีการบินทดสอบที่ระดับความสูงท่ีแตกตา่งกันใน

ต าแหน่งเดียวกันท่ีสามารถมองเห็นวัตถุท่ีต้องการจ าแนก น ามาวิเคราะห์ร่วมกับข้อจ ากัดในการถ่ายภาพอื่น  ๆ เช่น 

ระยะเวลาท่ีจ ากัด จ านวนแบตเตอร่ี สภาพภูมิอากาศ เป็นต้น เพื่อให้ได้ระดับความสูงแนวบินท่ีมีความเหมาะสมกับ

วัตถุประสงค์การท าแผนท่ีน้ัน ๆ 

วิธีการจ าแนกแนวปะการังท่ีแตกต่างกันส่งผลต่อความถูกต้องของข้อมูลโดยการจ าแนกข้อมูลด้วยวิธีการ 

Pixel-based classification โดยใช้โมเดล SVM มีค่าความถูกต้องโดยรวม และค่าสัมประสิทธ์ิแคปปาสูงกว่าท้ัง 2 วิธี

อย่างชัดเจน ท้ัง 2 ระดับความสูงแนวบิน ซึ่งสอดคล้องกับ Medina & Atehortúa (2019) ท่ีได้ศึกษาเปรียบเทียบวธีิ ML, 

RT และ SVM ในการจ าแนกภาพถ่ายดาวเทียม RapidEye โดยศึกษาข้อมูลความแตกต่างระยะการเตบิโตของไร่ฝ้ายใน

ประเทศโคลอมเบีย พบว่า การจ าแนกข้อมูลด้วยวิธี SVM ให้ค่าความถูกต้องสูงท่ีสุด SVM เหมาะส าหรับข้อมูล

ภาพถ่ายหลายช่วงคลื่นท่ีมีความละเอียดเชิงพื้นท่ีสูงและมีปัญหาคลื่นรบกวนน้อย ส่งผลให้การจ าแนกข้อมูลมี 

ความถูกต้องแม่นย าสูง แต่ใช้เวลาในการประมวลผลค่อนข้างนาน ส่วน ML ใช้หาคลาสท่ีมีความน่าจะเป็นสูงสุด 

เหมาะส าหรับข้อมูลตัวอย่างท่ีมคีวามแตกต่างกันชัดเจน ไม่เหมาะกับการจ าแนกข้อมูลภาพถ่ายท่ีมีความละเอียดเชงิ
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พื้นท่ีสูง และ RT ประกอบไปด้วยการท า Decision trees หลายๆ ต้น แต่ละต้นจะสร้างจาก Subset ของข้อมูล เหมาะ

กับข้อมูลท่ีมีปัญหาคลื่นรบกวนในภาพถ่ายสูง ไม่เหมาะกับการจ าแนกข้อมูลภาพถ่ายท่ีมีความละเอียดเชิงพื้นท่ีสูง

เช่นกัน อีกท้ังข้อดีของวิธีการจ าแนกข้อมูลด้วยวิธี SVM คือ การใช้จ านวนจุดภาพน้อยแต่ให้ค่าความถูกต้องโดยรวม

ในระดับสูง สอดคล้องกับ ทรัน วัน นินห์ และชาติชาย ไวยสุระสิงห์ (2560) และอานนท์ เบียงแล และสวรินทร์ ฤกษ์

อยู่สุข (2563) ได้กล่าวถึง วิธีการ SVM ว่ามีประสิทธิภาพสูงกว่าวิธีการ ML อย่างชัดเจนท้ังในด้านความถูกต้องการ

จ าแนกข้อมูลและความต้องการจุดตัวอย่างท่ีน้อยกว่า  นอกจากนี้ยังพบว่ามีการท่ีใช้ SVM ในการจ าแนกหญ้าทะเล

บริเวณน้ าตื้นโดยใชภ้าพถ่ายจากดาวเทียม Landsat 8 ร่วมกับพื้นท่ีตัวอยา่งจากงานภาคสนาม และท าการซ้อนทับกับ

เส้นทางเดินเรือ เพื่อก าหนดระยะเขตพื้นท่ีคุ้มครองแหล่งหญ้าทะเล บริเวณเกาะท่าไร่ จังหวัดนครศรีธรรมราช มีค่า

ความถูกต้องโดยรวมสูงถงึ 70.45% และมีคา่ Kappa เท่ากับ 0.62 (ปราณี นวลละออง และหทัยกาญจน์ วริิยะสมบัต,ิ 

2552) ดังนั้นสรุปได้ว่าวิธีการจ าแนกข้อมูลโดยใช้โมเดล SVM เป็นวิธีการท่ีมีความเหมาะสมมากกว่า RT และ ML  

ในการจ าแนกแนวปะการังจากการศกึษาในครัง้นี้ 

การปรับแก้เชิงรังสีด้วยวิธีการ Ghosting filter เป็นฟิลเตอร์ประเภทหนึ่งท่ีช่วยให้ภาพถ่ายมีคุณภาพดีขึ้น 

โดยเฉพาะภาพถ่ายท่ีมีแสงสะท้อน โดยฟิลเตอร์จะช่วยลดแสงสะท้อนท่ีไม่ต้องการ ช่วยให้ภาพถ่ายมีความคมชัดขึ้น  

มีหลักการท างานโดยการวิเคราะห์ภาพถ่ายชุดเดียวกันเพื่อหาจุดท่ีเหมือนกันระหว่างภาพ วิเคราะห์ความคลาด

เคลื่อนของพิกัด (Pixel shift) เพื่อจ าแนกส่วนท่ีเป็นคลื่นออกจากส่วนอื่นๆ ของภาพ จากนั้นท าการลบส่วนท่ีเป็นคลื่น

ออกจากภาพโดยใชเ้ทคนิคการเตมิเต็มพืน้ท่ีท่ีลบออกด้วยข้อมูลจากภาพถ่ายอื่นๆ ในต าแหนง่ ให้ผลลัพท์เป็นภาพถ่าย

ดาว เ ทียม ท่ีมี คุณภาพดี ขึ้ น  (Saczuk, 2018) คลื่ น ท่ี ผิ วน้ า จึ ง ถู กลบออก ไป  ถึ ง แม้ ก า ร ใ ช้  Ghosting filter  

จะสามารถลดการสะท้อนของผิวน้ าไปได้เป็นอย่างมาก แต่ยังประสบปัญหาบางพื้นท่ียังไม่สามารถลบให้หายไปได้

อย่างสิ้นเชงิ ดังนัน้การแก้ปัญหาเร่ืองการสะท้อนผิวน้ าควรมุง่เนน้เร่ืองช่วงเวลาท่ีใชใ้นการบันทึกภาพท่ีประสบปัญหา

แสงสะท้อนผิวน้ าน้อยลง หรือในอนาคตอาจมีอุปกรณ์หรือเคร่ืองมือท่ีใช้ในการตัดค่าแสงสะท้อนผิวน้ าได้จะช่วยให้

การบินส ารวจท าได้อย่างสะดวกมเีวลาท างานมากยิ่งขึ้น 

  

ข้อเสนอแนะ 
ในการศึกษาคร้ังนี้เป็นผลเบื้องต้น และอยู่ภายใต้ข้อจ ากัดทางเงื่อนเวลาและ  งบประมาณ ผู้วิจัยจึงขอเสนอ

แนวทางในการด าเนินการตอ่ยอดงานวจิัย ดังนี ้ 

การบินถ่ายภาพแนวปะการังด้วยอากาศยานไร้คนขับ ควรเก็บขอ้มูลในชว่งท่ีมรีะดับน้ าลงต่ าสุด ซึ่งข้อมูลระดับ

น้ าท านาย สูงสุด-ต่ าสุด บริเวณ ปากน้ าระยอง (ระยอง) มคีวามคลาดเคลื่อนจากความเป็นจริงท าให้การบินถ่ายภาพ

ด้วยอากาศยานไร้คนขับในอนาคตจ าเป็นอย่างยิ่งท่ีผู้วิจัยต้องวางแผนการเดินทางเผื่อมาเฝ้าสังเกตการณ์

ปรากฏการณน์้ าลงต่ าสุดอยา่งใกล้ชิด 

การทดลองเพื่อหาระดับความสูงแนวบินถ่ายภาพแนวปะการังด้วยอากาศยานไร้คนขับท่ีมีความเหมาะสม 

เพื่อใชใ้นการจ าแนกแนวปะการังชนดิตา่ง ๆ จะมปีระโยชนอ์ย่างย่ิงต่อการบินถ่ายภาพส ารวจทรัพยากรธรรมชาติทาง

ทะเลในอนาคตได้อย่างมปีระสิทธิภาพ เนื่องจากข้อจ ากัดด้านช่วงเวลาในการส ารวจที่จ ากัด เชน่ สภาพภูมอิากาศ ลม

มรสุม ชว่งเวลาแสงตกกระทบวัตถุ ระดับน้ าลงต่ าสุด เป็นต้น 

การบินถ่ายภาพแนวปะการังด้วยอากาศยานไร้คนขับควรค านึงถึงกรณีแสงตกกระทบผิวน้ า (Sunglint) ให้มาก 

เนื่องจากการปรับแก้โดยใช้วธีิการ Ghosting filter ยังไม่สามารถแก้ปัญหานีไ้ด้อยา่งสมบูรณ์ หากต าแหน่งของจุดภาพ

ท่ีมีปัญหาแสงตกกระทบผิวน้ ามีพื้นท่ีขนาดใหญ่ การใช้วิธีการ Ghosting filter อาจช่วยลดทอนปัญหาได้บางส่วน

เท่านัน้ 
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ในอนาคตหากมีการติดตั้งกล้อง Multispectral บนอากาศยานไร้คนขับประเภทปีกตรึง (Fixed wing) จะช่วยให้

การบินถ่ายภาพแนวปะการังมีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น ภาพถ่ายท่ีได้สามารถครอบคลุมพื้นท่ีมากกว่าการใช้อากาศ

ยานประเภท Multirotor และชว่ยประหยัดเวลาในการส ารวจอยา่งมาก 

กรณขีองการตดิตามการเปลี่ยนแปลง (Multitemporal) ของแนวปะการัง การก าหนดจุดพกิัด GCP ท่ีถาวรจะมี

ส่วนช่วยท าให้ข้อมูลภาพถ่ายท่ีได้มคีวามถูกต้องและแมน่ย าสูง หากน าข้อมูลดังกล่าวไปใช้กับชั้นข้อมูลอื่นท่ีตา่งเวลา

จะสามารถท าให้เปรียบเทียบข้อมูลได้ดีย่ิงขึ้น 

ข้อจ ากัดหนึ่งของการบินถ่ายภาพแนวปะการังด้วยอากาศยานไร้คนขับ พบว่าบางพื้นท่ีเป็นจุดอับสัญญาณท า

ให้มีปัญหาเร่ืองการเชื่อมต่อสัญญาณระหว่างส่วนควบคุมกับตัวอากาศยานไร้คนขับผ่านเครือข่าย ซึ่งบางพื้นท่ี

เครอืขา่ยสัญญาณโทรศัพท์ท่ีใช้ส่งข้อมูลอาจมไีม่เพียงพอ จึงควรหลกีเล่ียงการน าเคร่ืองอากาศยานไร้คนขับขึน้บินใน

บริเวณนัน้ ๆ 
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