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บทคัดยอ

การใชขอมูลภาพแผนท่ีถายทางอากาศเพ่ือวางแผนพัฒนาพ้ืนท่ี การเรียนการสอนในสาขาวิชาการจัดการผังเมือง
และสาขาที่เกี่ยวของ โดยทั่วไปใชขอมูลภาพถายดาวเทียมจากสํานักงานพัฒนาเทคโนโลยีอวกาศและ
ภูมิสารสนเทศ (องคกรมหาชน) และขอมูลภาพถายทางอากาศโดยกรมแผนทีท่หาร ในขณะท่ีมีข้ันตอน
และคาใชจายในการขอขอมูล ในปจจุบันมีการพัฒนาทางเทคโนโลยีสารสนเทศอยางตอเน่ือง ทําใหสามารถ
เขาถึงขอมูลผานระบบอินเตอรเน็ตไดงาย โดยเฉพาะการใชขอมูลภาพถายดาวเทียมจากโปรแกรม Google 
Earth อยางไรก็ตาม พบวาขอมูลแผนที่ภาพภายทางอากาศยังไมเปนปจจุบันและครอบคลุมทุกพื้นที่ 
ขณะเดียวกันความกาวหนาทางเทคโนโลยีไดพัฒนาส่ิงประดิษฐเพ่ือการเก็บขอมูลภาพถายทางอากาศ เชน 
อากาศยานไรนักบินขนาดเล็ก หรือ sUAV (Small Unmanned Aerial Vehicles) ซ่ึงเปนเคร่ืองบินขนาดเล็ก
ติดกลองถายภาพท่ีสามารถบันทึกขอมูลพิกัดทางภูมิศาสตร (GPS) ลงในภาพถายดิจิตอล และควบคุมอุปกรณ
ไดจากระบบควบคุมระยะไกล คอมพิวเตอร หรือโปรแกรมประยกุตบนโทรศัพทมือถืออัจฉริยะ
 บทความน้ีไดเปรียบเทียบขอมูลท่ีไดจากการประมวลผลภาพถายทางอากาศจากการใชเทคนิค 
sUAV กับขอมูลแผนท่ีภาพถายดาวเทียมของ Google Earth และขอมูลสามมิติจากการใช 3D Laser 
Scanner พบวาเทคนิคการใช sUAV สงผลใหขอมูลแผนท่ีภาพถายทางอากาศท่ีไดเปนปจจุบัน มีความละเอียด
ของจุดภาพ และมีความยืดหยุนในการเก็บขอมูล
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Abstract

The aerial photographs for planning development used to Urban Planning department and 
related fi elds. Generally, this data was using the satellite imagery from the Geo-Informatics 
and Space Technology Development Agency (Public Organization) and the aerial 
photographs from the Royal Thai Survey Department. While the procedures and overhead 
costs to get information. In present, the information technology is continuing development. 
There is easy access to the Internet. Especially, the use of satellite imagery from the 
Google Earth program. However, the aerial imagery data not updating and covering 
all areas. At the same time, technological development has an invention for aerial 
photographs collection, such as small unmanned aerial vehicles (sUAV). This device 
installed with cameras and record geographic position coordinates (GPS) into digital 
aerial photos. That control system from the remote control, computer or application on the 
smartphone.
 This article compares the data obtained from aerial photographs processing from 
sUAV technology with satellite imagery by Google Earth and 3D data from 3D Laser 
Scanner. The result from using sUAV technique provide current aerial photographs, 
high-resolution and fl exible use of data collection.
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บทนํา

การสํารวจขอมูลเพ่ือการวางแผนพัฒนาตาง ๆ จะไมเปนเร่ืองยากอีกตอไป เม่ือปจจุบันมีอากาศยานไรคนขับ
ขนาดเล็กที่สามารถควบคุมไดจากระยะไกลหรือที่คนทั่วไปเรียกวา “โดรน” สามารถบินขึ้นสูอากาศ
เพ่ือถายรูปภาพจากบนทองฟาได ชวยใหเราสามารถมองเห็นภาพรวมท้ังหมดของพ้ืนท่ีท่ีตองการเก็บขอมูล
ไดอยางงาย และสามารถนํามาประกอบการวิเคราะหขอมูลเพ่ิมเติมจากการสํารวจภาคพ้ืนดิน ในการเก็บขอมูล
สภาพปจจุบัน (Existing Data) ของพื้นที่เพื่อนํามาวิเคราะหพื้นที่ (Site Analysis) สําหรับการวางแผน
พัฒนาในดานตาง ๆ ท่ีมีขนาดครอบคลุมพ้ืนท่ีกวางมาก ๆ วิธีการท่ีสะดวกรวดเร็วท่ีสุดในการสํารวจข้ันตนคือ 
การใชขอมูลภาพถายทางอากาศของพื้นที่นั้น ๆ  
 ในยุคแรกของภาพถายทางอากาศไดมาจากการถายภาพบนเคร่ืองบิน จัดทําโดยกรมแผนท่ีทหาร 
ตอมาไดมีการใชภาพถายจากดาวเทียมโดยสํานักงานพัฒนาเทคโนโลยีอวกาศและภูมิสารสนเทศ 
(องคกรมหาชน) (GISTDA) ในสวนของการใชงานจะแตกตางกันไปตามแตวิธีการหรือระดับความตองการ
ของขอมูลบางครั้งอาจใชเพียงภาพถายทางอากาศเพื่อตรวจสอบสภาพปจจุบันของพื้นที่ บางครั้งจําเปน
ตองใชภาพถายออรโธสีความละเอียดสูง ที่มีการปรับพิกัดที่ถูกตองเพื่อใชงานในระบบภูมิศาสตร
สารสนเทศ (GIS)
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 ปจจุบันเทคโนโลยีอากาศยานไรคนขับขนาดเล็กไดถูกพัฒนาขึ้นและสามารถติดต้ังอุปกรณ
ในการเก็บขอมูลเฉพาะทางข้ึนไปกับอากาศยานเพ่ือการใชงานในรูปแบบตาง ๆ เชน การขาว - ส่ือสารมวลชน 
การสํารวจพื้นที่ทางโบราณคดี การสํารวจพื้นที่การเกษตร โดยเฉพาะในดานการวางแผนพัฒนาเมือง 
ซึ่งมีรปูแบบชุมชนแตกตางไปจากในอดีต ทั้งในดานกายภาพ เศรษฐกิจและสังคม ปญหาที่เกิดขึ้นกับเมือง
มีความซับซอนในหลากหลายมิติ ดังน้ันการวางแผนเพ่ือการพัฒนาจึงมีความจําเปนตองใชขอมูลเพ่ิมมากข้ึน 
มีความหลากหลาย และเปนปจจุบันอยูเสมอ 
 อากาศยานไรคนขับขนาดเล็กแบบ 4 ใบพัด (Small Unmanned Aerial Vehicle) ในท่ีน้ีผูเขียน
จะเรียกวา sUAV ที่สามารถควบคุมไดในระยะไกลผานรีโมทคอนโทรลเพื่อใชในการถายภาพทางอากาศ
เพ่ือการวิเคราะหสภาพพ้ืนท่ีจากภาพถายทางอากาศ บทความน้ีผูเขียนไดเสนอแนวทางในการสรางขอมูล
สภาพพื้นที่ปจจุบันของพื้นที่ศึกษา ในรูปแบบของภาพดิจิทัลสามมิติที่ประมวลผลจากขอมูลภาพถาย
ทางอากาศโดยอุปกรณ sUAV ผานเทคนิคโฟโตแกรมเมตรี (Photogrametry) เพื่อใชประโยชน
ในดานการวางแผนพัฒนาดานตาง ๆ ตลอดจนประยุกตใชกับการเรียนการสอนทางดานการสํารวจขอมูล
เชิงพื้นที่และการเปรียบเทียบขอมูลเชิงพื้นที่จากแหลงขอมูลที่ตางกัน
 1. วัตถุประสงคของการวิจัย
  1.1  แนวทางการสรางแผนที่ภาพถายทางอากาศโดยใชอากาศยานไรคนขับขนาดเล็ก
  1.2  แผนที่ในระบบสารสนเทศภูมิศาสตรมาตราสวน 1:100 - 1:500 ประกอบดวย 
ขอมูลแผนท่ีภาพถายทางอากาศ และแผนท่ีความสูงของภูมิประเทศท่ีมีส่ิงปกคลุม (DSM) และไรส่ิงปกคลุม 
(DTM)
  1.3  การเปรียบเทียบความถูกตองของขอมูลแผนที่ภาพถายทางอากาศจากผูใหบริการ
บนอินเตอรเน็ตกับแผนที่ภาพถายทางอากาศที่ผูวิจัยสรางขึ้นและขอมูลสารสนเทศทางภูมิศาสตร
ที่หนวยงานราชการสรางขึ้น
 2. ขอบเขตของการวิจัย
  ในการวิจัยครั้งนี้เปนการประยุกตใช sUAV ถายภาพทางอากาศเหนือพื้นที่ศึกษา สองขาง
ของถนนจอมพลหลังอนุสาวรียทาวสุรนารีชวงที่ 1 ซึ่งมีพื้นที่ประมาณ 9 ไร หรือ 14,400 ตารางเมตร

พัฒนาการในการสํารวจดวยภาพถาย

ในชวงกอนป 1860 โดยประมาณถือเปนยุคแรกเริ่มที่มีการถายภาพทางอากาศ ไดเริ่มตนโดยการใช
กลองถายภาพชนิดธรรมดาผูกติดไปกับบอลลูนหรือวาวเพ่ือทําการถายภาพทางอากาศ ตอมาเม่ือมีการประดิษฐ
เคร่ืองบินข้ึนมาบนโลกทําใหศักยภาพในการถายภาพทางอากาศเพ่ิมข้ึน และแปลขอมูลดวยสายตา เน่ืองจาก
ในยุคแรก ๆ ยังมิไดนําเอาความรูทางสหวิชาการมาใชดังเชนในปจจุบัน เทคโนโลยีไดถูกพัฒนาตอมาเร่ือย ๆ 
จนกระท่ังไดมีการปลอยดาวเทียมข้ึนสูอวกาศและเร่ิมมีการใชขอมูลจากดาวเทียมท่ีโคจรอยูรอบโลกในอวกาศ
ท่ีระดับความสูงท่ีแตกตางกัน ทําใหไดชนิดของขอมูลไปประยุกตใชในรูปแบบท่ีแตกตางกันออกไปอยางกวางขวาง
 การสํารวจดวยภาพถายนั้นเปนองคความรูที่ถือกําเนิดขึ้นมาในคริสตศตวรรษที่ 18 หลังจากท่ี 
Aime’ Luassedat ไดทดลองรังวัดดวยภาพเปนผลสําเร็จ การสํารวจรังวัดดวยภาพพอจะแบงพัฒนาการ
ออกเปน 4 ยุค [1] คือ ยุคเร่ิมตนไดมีการเอาเทคนิคโฟโตแกรมเมตรี หรือการรังวัดดวยภาพ เปนการรังวัด
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ท่ีใชภาพท่ีบันทึกไวในการวัดส่ิงท่ีปรากฏทางกายภาพ โดยท่ีผูวาดไมตองไปสัมผัสวัตถุ และสามารถวัดระยะ
ครอบคลุมพื้นที่กวางได มาใชในการสํารวจระยะใกล [2] โดยเฉพาะงานสํารวจรังวัดเก็บขอมูลในงาน
สถาปตยกรรม ยุคตอมาเร่ิมมีการถายภาพทางอากาศโดยการติดต้ังกลองถายภาพบนเคร่ืองบิน หรือบอลลูน 
เรียกไดวาเปนจุดเริ่มตนการสํารวจระยะไกล มีขอบเขตในการสํารวจที่กวางขึ้น ประจวบกับชวงเวลานี้
ไดเกิดสงครามโลกครั้งที่ 2 งานสํารวจดวยภาพถายทางอากาศไดถูกนํามาใชในการสรางแผนที่ทางทหาร 
แผนที่ภูมิศาสตร แผนที่ภูมิประเทศ และแผนที่เสนทาง และในยุคนี้มีการสรางเครื่องจักรกลในการเขียน
แผนท่ีข้ึนมาอีกดวย ยุคท่ีสามราวป ค.ศ. 1970 คอมพิวเตอรสวนบุคคลเขามามีบทบาทรวมกับงานสํารวจรังวัด
ดวยเทคนิคโฟโตแกรมเมตรี ดานการประมวลผลขอมูล และการถือกําเนิดกลองถายภาพดิจิทัลถือเปนจุดเปล่ียน
ที่ทําใหการประมวลผลขอมูลภาพถายมีความแมนยํามากยิ่งขึ้น
 ปจจุบันเทคโนโลยีท่ีกาวหนาข้ึนทําใหการสํารวจไดภาพถายสามารถประมวลผลออกมาไดหลากหลาย
รูปแบบขอมูลอีกทั้งกลองถายภาพดิจิทัลมีการพัฒนาอยางรวดเร็ว มีขนาดที่เล็กลง คุณภาพของ
ภาพถายที่สูงขึ้น พรอมทั้งมีการบันทึกขอมูลวันที่ พรอมทั้งขอมูลทางภูมิศาสตรลงไปในภาพถาย
โดยอัตโนมัติ ศักยภาพของคอมพิวเตอรสวนบุคคลท่ีพัฒนาข้ึน ทํารวมกับเทคโนโลยีท่ีทําใหอุปกรณท่ีใช
ในการถายภาพทางอากาศขนาดเล็ก มีราคาไมแพง ใหความสามารถในการใชเทคนิคโฟโตแกรมเมตรี
เพื่อดําเนินการเก็บขอมูลเชิงพื้นที่สามารถดําเนินการไดในทุกที่ทุกเวลา 
 ในประเทศไทยไดเริ่มมีการใชภาพถายทางอากาศครั้งแรกเมื่อ พ.ศ. 2491 รัฐบาลสหรัฐอเมริกา
ไดใหความชวยเหลือประเทศไทย โดยสงหนวยงานจัดทําแผนที่ทําการสํารวจและถายภาพทางอากาศ
เพ่ือทําแผนท่ีภูมิประเทศ ขนาดมาตราสวน 1:50,000 ท่ัวประเทศ โดยท่ีทางฝายไทยจะเปนผูดําเนินการ
ภาคพื้นดินทั้งหมด ตอมาในป พ.ศ. 2514 มีการแตงต้ังคณะกรรมการแหงชาติวาดวยการประสานงาน
การสํารวจทรัพยากรธรรมชาติดวยดาวเทียมและหอปฏิบัติการลอยฟา ในป พ.ศ. 2524 ประเทศไทย
ไดจัดตั้งสถานีรับสัญญาณดาวเทียมสํารวจภาคพื้นดินเปนแหงแรกในภูมิภาคเอเซียตะวันออกเฉียงใต 
ตั้งอยูในเขตลาดกระบัง มีรัศมีขอบขายการรับสัญญาณประมาณ 2,800 กม. ซึ่งครอบคลุม 17 ประเทศ 
และในปลายป พ.ศ. 2530 สถานีรับสัญญาณดาวเทียมภาคพื้นดินไดรับการพัฒนาปรับปรุงใหสามารถรับ
สัญญาณจากดาวเทียมรายละเอียดสูง ในปจจุบันแหลงขอมูลภาพถายทางอากาศนั้นมีมากมาย
หลากหลายรูปแบบ แตแหลงขอมูลที่ไดรับความนิยมที่สุดคือ โปรแกรม Google Earth หรือการใชงาน
ผานเว็บไซต http://maps.google.com/ นับเปนแหลงท่ีมีขอมูลภาพถายดาวเทียมครอบคลุมเกือบท่ัวโลก 
มีความละเอียดของภาพถายดาวเทียมแตกตางกันไปตามพื้นที่ฐานขอมูลของแตละประเทศ และสามารถ
เขาถึงขอมูลภาพถายทางอากาศหรือภาพถายดาวเทียมผานระบบอินเตอรเน็ต

การใชงานภาพถายทางอากาศเพื่อการวางแผนพัฒนาพื้นที่

การใชงานภาพถายทางอากาศสามารถนํามาประยุกตใชกับการวางแผนพัฒนาหรือการตรวจสอบในดานตาง ๆ 
อาทิ การใชงานรวมกับระบบ Ground Penetrating Radar (GPR) หรือการสํารวจใตพ้ืนดิน เพ่ือศึกษา
ทางดานประวัติศาสตรการตั้งถิ่นฐานของเมือง [3] การตรวจสอบการพังทลายของดินโดยการอาศัย
การเปรียบเทียบกับภาพถายทางอากาศในแตละชวงเวลา [4] การตรวจสอบการขยายตัวของชุมชนจาก
ภาพถายทางอากาศ [5] Unmanned Aerial Vehicle เขามามีบทบาทสําคัญในการบินสํารวจพ้ืนท่ีท่ีไดรับ
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ผลกระทบจากปญหาอุทกภัย เน่ืองจากสามารถเขาถึงพ้ืนท่ีไดรวดเร็ว การสํารวจสามารถครอบคลุมพ้ืนท่ี
ไดเปนบริเวณกวาง ชวยใหการประเมินสถานการณทําไดอยางรวดเร็วและมีประสิทธิภาพ  และภาพถาย
ทางอากาศและพิกัดที่ไดรับการบันทึกจะถูกนํามาผานขั้นตอน Geo-Referencing สําหรับจัดวาง
ภาพถายใหมีความถูกตองและจัดทําภาพแผนท่ีน้ําทวม เพ่ือเปรียบเทียบขอบเขตพ้ืนท่ีน้ําทวมในแตละชวงเวลา 
และใชเปนขอมูลประกอบในการประเมินสถานการณ และสนับสนุนการตัดสินใจในการบริหารจัดการนํ้า
ในยามเกิดอุทกภัย [6] รวมถึงการสรางกระบวนการมีสวนรวมทางดานผังเมืองดวยการใชภาพถาย
มุมมองตาง ๆ ในการสรางความเขาใจใหกับผูมีสวนไดเสียภายในพื้นที่ [7] จากความตองการใชงาน
ภาพถายทางอากาศเพื่อการวางแผนในการพัฒนาที่เพิ่มมากขึ้น จึงเกิดการพัฒนาการสรางภาพถาย
ทางอากาศตนทุนต่ําเร่ือยมา อาทิเชน การติดต้ังกลองถายรูปบนวาวขนาดใหญ การติดต้ังกลองบนบอลลูน
ที่บรรจุดวยอากาศไฮโดรเจน การติดตั้งกลองบนเครื่องบินเล็ก [8]

การใชงาน sUAV เก็บขอมูลเชิงพื้นที่

เดือนมีนาคม พ.ศ. 2558 สาขาการจัดการผังเมือง มทร.อีสาน ดําเนินโครงการบริการวิชาการเรื่อง 
“จอมพลถนนประวัติศาสตร” ซ่ึงเปนความรวมมือระหวางสาขาการจัดการผังเมือง มทร.อีสาน เทศบาลนคร
นครราชสีมา และประชาชนในพ้ืนท่ี โดยการจัดทําตนแบบตัวอยางการพัฒนาพ้ืนท่ีโดยการสรางแบบจําลอง
ขอมูลของพื้นที่เพื่อสรางความเขาใจกับประชาชนในพื้นที่ เพื่อรับฟงความคิดเห็นและขอเสนอแนะ
ในการปรับปรุงเปล่ียนแปลง กระบวนการน้ีไดเพ่ิมความรวมมือเปนอยางดีของทุกฝายท่ีเก่ียวของอยางแทจริง
ทําใหเกิดผลดีตอการทํางานในพื้นที่ในภาพรวม โดยพื้นที่โครงการตั้งอยูบนถนนจอมพล ในเขตเมืองเกา
ของอําเภอเมือง จังหวัดนครราชสีมา ขนาดพื้นที่ 50 x 250 เมตร นับจากดานหลังของประตูชุมพล 
ไปจนถึง 4 แยกที่ตัดกับถนนจักรีตามรูปที่ 1
 ในกระบวนการสรางขอมูลเชิงพื้นที่จากภาพถายทางอากาศมี 3 ขั้นตอนหลักในการทํางานคือ 
 1. การวางแผนการถายภาพ ในการกําหนดพื้นที่และการวางแผนการบินโดยการใช sUAV 
ในการสรางแผนที่ภาพถายทางอากาศเปนศาสตรและศิลปที่มีสวนผสมระหวางการถายภาพและ
การประมวลผลทางคณิตศาสตรของภาพถายทางอากาศ ในการกําหนดแนวบิน (Flight Plan) สามารถ
กําหนดได 2 วิธีคือ 1) การบินถายภาพแบบบังคับดวยมือ (Manual Flight) 2) การบินถายภาพตามเสนทาง
การบินท่ีกําหนดไวและควบคุมโดยการระบุตําแหนงทางภูมิศาสตรของ sUAV ภาพถายท่ีสามารถนํามาใช
ในการประมวลผลดวยเทคนิคโฟโตแกรมเมตรี ภาพถายทางอากาศจะตองมีระยะซอนทับกันไมนอยกวา
รอยละ 75 การวางเสนทางบินเพื่อถายรูปจะตองกําหนดใหครอบคลุมทั้งพื้นที่ศึกษาตามรูปที่ 2 และ
อุปกรณที่สําคัญที่ใชในการถายภาพครั้งนี้คือ อากาศยานไรคนขับขนาดเล็กบังคับดวยสัญญาณวิทยุ และ 
iPad mini พรอมติดตั้ง Application DJI Vision1 และ Capture P2V2 ภาพถายมีความละเอียดของ
กลอง 12 ลานพิกเซล พรอมบันทึกตําแหนงทางภูมิศาสตร (x ,y) ลงในแตละรูป ดังรูปที่ 3



30 เทคนิคการใช sUAV ในการเก็บขอมูลเพื่อการวางแผนและผังพัฒนาพื้นที่ กรณีศึกษา ถนนจอมพล จังหวัดนครราชสีมา

   
รูปที่ 1 ภาพถายดาวเทียมจาก Google Earth แสดงพ้ืนท่ีถนนจอมพล อําเภอเมือง จังหวัดนครราชสีมา

 
รูปที่ 2 การวางแนวเสนทางการบินพื้นที่ศึกษาถนนจอมพล อําเภอเมือง จังหวัดนครราชสีมา
   

รูปที่ 3 sUAV และอุปกรณ iPad mini เพื่อชวยในการควบคุมอุปกรณ sUAV
 
 2. การดําเนินการภาคสนาม เปนการถายภาพจากทางอากาศพ้ืนท่ีถนนจอมพล ผูเขียนใชวิธีการ
บังคับการบินแบบปกติ โดยใชวิธีถายทีละภาพจากแผงควบคุมจาก iPad mini ท่ีเช่ือมตอสัญญาณกับ sUAV 
ผานสัญญาณ WIFI ทําใหสามารถควบคุมการถายภาพจากภาคพื้นดินได ในการกําหนดจุดขึ้นลงของ 
sUAV ผูเขียนเลือกใชพื้นที่ลานวางดานขางอนุสาวรียทาวสุรนารี ซึ่งปราศจากสิ่งกีดขวางการบินขึ้น
ในแนวดิ่ง ในการถายภาพจาก sUAV เพื่อนํามาใชในกระบวนการสรางภาพสามมิตินั้น ภาพถายตองมี
การซอนทับกันไมนอยกวารอยละ 75 ทั้ง 4 ดาน ครอบคลุมทั้งพื้นที่ศึกษาจากการวางแผนในขั้นตอนที่ 1 
ดังรูปที่ 4 จึงนําภาพถายที่ไดประมวลผลดวยโปรแกรมคอมพิวเตอรในขั้นตอนตอไปดังรูปที่ 5
1 DJI Vision เปน Application จากผูผลิต ทําใหสามารถถายภาพ หรือดูขอมูลตาง ๆ ในขณะที่ทําการบินได ผานระบบ WIFI และ
 สามารถติดตั้งไดทั้งระบบ iOS และ android
2 Capture P2V เปน Application สําหรับวางแผนการบินเพื่อถายภาพทางอากาศใหกับอุปกรณ sUAV สามารถติดตั้งไดทั้งระบบ 
 iOS และ android
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รูปที่ 4 ตําแหนงในแนวราบของกลองถายรูปบนอุปกรณ sUAV (โดยการบินแบบบังคับดวยมือ)
 

รูปที่ 5 ภาพถายทางอากาศที่ไดจากอุปกรณ sUAV จากทั้งหมด 99 ภาพ

 3. การประมวลผลขอมูลภาพถายทางอากาศ ขั้นตอนนี้เปนการนําขอมูลภาพถายทางอากาศ
มาประมวลผลดวยโปรแกรมคอมพิวเตอร อุปกรณท่ีสําคัญคือ คอมพิวเตอรท่ีใชในการประมวลผลขอมูล
ภาพถายดิจิทัลทางอากาศ โดยคอมพิวเตอรที่ผูเขียนใชคือ Macbook Pro ติดตั้งระบบปฏิบัติการ 
Windows10 และโปรแกรม Pix4Dmapper ในการประมวลผลภาพถายดิจิทัลมีข้ันตอนการประมวลผล 
3 ขั้นตอนคือ 
  3.1  Initial Processing เปนการประมวลผลเบื้องตน เปนขั้นตอนการกําหนดจุด Tile 
Point หรือการสรางจุดอางอิงแบบสามมิติ (x, y, z) ภาพถายทางอากาศจุดละไมนอยกวา 2 ภาพ และ
พิกัดทางภูมิศาสตร (GPS) ในแตละรูปถาย ขั้นตอนนี้จะไดเปนขอมูลแบบจําลองสามมิติเบื้องตนแบบ 
Point Cloud 
  3.2  Point Cloud Densifi cation เปนการเพ่ิมความหนาแนนของ Point Cloud ในแบบ
จําลองสามมิติจากขั้นตอนแรก พรอมทั้งกระบวนการสรางพื้นผิวและภาพพื้นผิว (Surface and Texture)
  3.3  DSM and Orthomosaic Generation เปนการสรางแผนท่ีความสูงทางภูมิศาสตร 
(DSM) และแผนท่ีภาพถายออรโธ โดยอาศัยการปรับแกพิกัดเชิงเลขของภาพถาย (Orthorectifi cation) 
โดยอางอิงจากตําแหนงทั้งสามมิติของ Point Cloud ที่ไดจากขั้นตอนที่ 3.2
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รูปที่ 6 ภาพถายทางอากาศพื้นที่โครงการฯ
 

รูปที่ 7 ภาพสามมิติ Point Cloud ประมวลผลภาพถายทางอากาศ
 
 ภาพถายทางอากาศเพื่อใชในการสํารวจพื้นที่ระยะใกลและการแปลดวยสายตา (รูปที่ 6) ขอมูล
สามมิติ Point Cloud ที่ไดมาจากการประมวลผลดวยเทคนิคโฟโตแกรมเมตรีดวยโปรแกรมคอมพิวเตอร  
ผลลัพธที่ไดคือ ขอมูล Point Cloud สามมิติรูปที่ 7 - 8 และแผนที่ภาพถายออรโธที่มีการปรับแกไขภาพ
จากภาพถายทัศนียภาพเปนแผนที่ภาพถายออรโธหรือแผนที่ภาพถายมุมฉากที่มีระบบพิกัดที่สามารถ
นําเขาไปใชงานกับระบบสารสนเทศทางภูมิศาสตรได (รูปที่ 9)

 
รูปที่ 8 แบบจําลองสามมิติของพื้นที่โครงการฯ
 



วารสาร มทร.อีสาน ฉบับวิทยาศาสตรและเทคโนโลยี ปที่ 11 ฉบับที่ 2 พฤษภาคม - สิงหาคม 2561     33 

รูปที่ 9 แผนที่ภาพถายทางออรโธที่มีความละเอียดสูงของพื้นที่โครงการฯ

การใชงานขอมูลเชิงพื้นที่รูปแบบตาง ๆ

ในการลงเก็บขอมูลของพื้นที่ศึกษาเพื่อบริการทางวิชาการฯ ในครั้งนี้ ทางสาขาวิชาฯ ใชขอมูลเชิงพื้นที่
มาประกอบการวางแผนรวมกับขอมูลจาก sUAV จํานวน 3 แหลงขอมูลคือ
 1. แผนที่พื้นฐานจากฐานขอมูล GIS (ขอมูลมือ 2) ของพื้นที่ โดยสํานักงานเทศบาลนคร 
นครราชสีมาไดจัดทําไว (ไมทราบปที่จัดทํา) ดังรูปที่ 10
 2. ขอมูลภาพถายดาวเทียมจากแผนที่ Google Earth ดังรูปที่ 11
 3. ขอมูลจากการสแกนแบบสามมิติ (3D Laser Scanner) ดังรูปที่ 12
  เปนการเก็บขอมูลภาคพื้นดิน จากการสแกนดวยแสงขอมูลสามมิติแบบ Point Cloud 
มีมาตราสวนเทาจริง รายละเอียดของขอมูลและมีความคลาดเคลื่อนอยูในระดับไมโครเมตร ใชเวลา
ในการเก็บขอมูลชวงระยะ 200 เมตร เปนเวลา 8 ชั่วโมง (รูปที่ 12)

การเปรียบเทียบขอมูลเชิงพื้นที่

การใชงานขอมูลจากภาพถายดาวเทียมท่ีไดจาก Google Earth พ้ืนท่ีศึกษาถนนจอมพล บริเวณดานหลัง
ของอนุสาวรียทาวสุรนารี และประตูชุมพลน้ัน สามารถนําขอมูลมาใชเพ่ือการวางแผนสําหรับการวิเคราะห
พื้นที่ภาพรวม โดยภาพถายดาวเทียมจาก Google Earth ประกอบดวยขอมูลตาง ๆ อาทิ พิกัดระบุ
ตําแหนงของพ้ืนท่ี วันเวลาท่ีถายภาพ ระดับความสูงของมุมมอง ความสูงจากระดับน้ําทะเล แหลงขอมูล
ภาพถายดาวเทียม เพ่ือใชในการอางอิง แตมีขอจํากัดในบางพ้ืนท่ีท่ียังไมมีถาพถายดาวเทียมความละเอียดสูง
ครอบคลุมในทุกพ้ืนท่ีของประเทศ บางพ้ืนท่ีไมมีขอมูลภาพถายท่ีชัดเจนจึงจําเปนตองหาขอมูลจากแหลงอ่ืน 
หรือดําเนินการจัดทําขึ้นมาเอง  
 เม่ือเทียบกับภาพทางอากาศในปจจุบันสามารถดําเนินการเองไดงาย จากราคาของอุปกรณ sUAV 
ที่มีราคาไมสูงนัก พรอมศักยภาพในการทํางานของอุปกรณที่พัฒนาขึ้นโดยตลอด ทําใหการสํารวจขอมูล
ทางอากาศสามารถทําไดตลอดเวลา อีกทั้งยังเปนขอมูลภาพถายทางอากาศที่มีความละเอียดสูงสามารถ
นํามาใชในการรังวัดดวยภาพถายดิจิทัลได 
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รูปที่ 10 ขอมูลพื้นที่เมืองเกาจากฐานขอมูล GIS 
 

รูปที่ 11 ขอมูลภาพถายดาวเทียมพื้นที่เมืองเกาจากฐานขอมูล Google Earth

 
รูปที่ 12 แบบจําลอง 3 มิติ ที่เก็บขอมูลดวยเครื่อง Faro 3D Scanner

 

(ก) ภาพถายจาก Google Earth
รูปที่ 13 เปรียบเทียบภาพถายทางอากาศท่ีมาตราสวน 1 : 4,000
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(ข) ภาพถายจากอุปกรณ sUAV
รูปที่ 13 เปรียบเทียบภาพถายทางอากาศท่ีมาตราสวน 1 : 4,000

 

 (ก) ภาพถายจากอุปกรณ sUAV (ข) ภาพถายจาก Google Earth
รูปที่ 14 เปรียบเทียบภาพถายทางอากาศท่ีมาตราสวน 1 : 500 

 จากรูปที่ 13 และ 14 จะเห็นวาภาพถายที่ไดจากอุปกรณ sUAV มีรายละเอียดมากกวาภาพถาย
ดาวเทียมจาก Google Earth แตทั้งนี้ยังมีขอดอยในเรื่องของความบิดเบี้ยวของภาพที่เกิดจากการ
ถายภาพโดยเลนสมุมกวาง และเม่ือพิจารณาดานความละเอียดของจุดภาพพบวา แผนท่ีภาพถายจาก sUAV 
มีรายละเอียดของจุดภาพขนาด 2.5 เซนติเมตรตอพิกเซล ขณะท่ีแผนท่ีภาพจากดาวเทียมจะมีรายละเอียด
ของจุดภาพ 50 เซนติเมตรตอพิกเซล และเม่ือเปรียบเทียบคุณภาพของขอมูลระหวางขอมูลจากการประมวลผล
ภาพถายทางอากาศ sUAV กับขอมูลสามมิติจากการสแกนพื้นที่ดวยแสง (3d Laser Scanner) พบวา
ขอมูลที่ไดจากการสแกนพื้นที่นั้นมีรายละเอียด และความคลาดเคลื่อนนอยกวาระดับมิลลิเมตร (รูปที่ 15)
 ขอจํากัดในการวางแผนเก็บขอมูลพ้ืนท่ีดวยการสแกนคือ 1) ขนาดของพ้ืนท่ี เน่ืองจากในการสแกน
แตละตําแหนงใชเวลาประมาณ 30 นาที และมีระยะในการสแกนประมาณ 20 เมตร 2) พื้นที่เก็บขอมูล
จะตองโลงและปราศจากสิ่งกีดขวางระหวางพื้นที่หรืออาคารที่ตองการเก็บขอมูลและตัวเครื่องสแกนฯ 
และตัวเคร่ืองสามารถเก็บขอมูลไดเฉพาะท่ีท่ีมองเห็นไดเทาน้ัน (รูปท่ี 16 - 17) ทําใหเห็นเพียงขอมูลผิวอาคาร
ที่อยูสองฝงของถนนจอมพลเทานั้น ในขณะที่ขอมูลจาก sUAV จะสามารถเก็บขอมูลจากดานบนได
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รูปที่ 15 รูปดานขางที่ไดจากแบบจําลอง 3 มิติโดยเครื่อง Faro 3D Scanner

 

(ก) ภาพถาย Faro 3D Scanner

(ข) ภาพถายจากอุปกรณ sUAV
รูปที่ 16 เปรียบเทียบผังบริเวณระหวางขอมูลจาก Faro 3D Scanner และขอมูลจากอุปกรณ sUAV

 

(ก) ภาพถาย Faro 3D Scanner
รูปที่ 17 เปรียบเทียบระหวางภาพจาก Faro 3D Scanner (บน) และภาพจากอุปกรณ sUAV (ลาง)
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(ข) ภาพถายจากอุปกรณ sUAV
รูปที่ 17 เปรียบเทียบระหวางภาพจาก Faro 3D Scanner และภาพจากอุปกรณ sUAV (ตอ)

สรุปและเสนอแนะ

การประมวลผลขอมูลภาพถายทางอากาศจากอุปกรณ sUAV ของพ้ืนท่ีศึกษานําไปสูการเปนขอมูลแผนท่ี
ภาพถายทางอากาศความละเอียดสูง และแบบจําลอง 3 มิติ ขนาดเทาจริงท่ีสามารถใชงานกับระบบสารสนเทศ
ทางภูมิศาสตร (GIS) ในรูปแบบสามมิติ เพิ่มศักยภาพในการวิเคราะหขอมูล ประชาชนในพื้นที่สามารถ
ทําความเขาใจกับพื้นที่ของตนมากขึ้น สรางความเขมแข็งในกระบวนการมีสวนรวม การสรางความเขาใจ
ในชุมชนดวยขอมูลเชิงประจักษ ทําใหประชาชนสามารถทําความเขาใจไดงาย ชวยลดความขัดแยงจาก
ความคลาดเคลื่อนของขอมูล (รูปที่ 18 - 19)
 

รูปที่ 18 การใชภาพถายทางอากาศสรางการมีสวนรวมภาคประชาชนบนถนนจอมพล
 

รูปที่ 19 การใชภาพถายทางอากาศสรางการมสีวนรวมภาคประชาชนบนถนนจอมพล
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 แมขอมูลจาก sUAV จะมีความละเอียดของจุดภาพนอยกวาขอมูลที่ไดจากการสแกน แตทั้งนี้ 
sUAV สามารถสรางขอมูลใหมีรายละเอียดสูงข้ึนได โดยการกําหนดระยะหางระหวางกลองกับพ้ืนท่ีท่ีตองการ
เก็บขอมูลที่สามารถใหความละเอียดของจุดภาพภาคพื้นดิน (Ground Sampling Distance : GSD) 
ไดเล็กกวา 2.5 เซนติเมตร และใชการอางอิงตําแหนงพิกัดทางภูมิศาสตร (GPS) ในการกําหนดจุดควบคุม
บนพื้นดิน วัตถุ หรืออาคาร โดยการใชเทคนิค Ground Control Point (GCP) เพื่อทําการปรับแก
ความคลาดเคล่ือนของพิกัดทางภูมิศาสตรของขอมูล แตเช่ือวาการพัฒนาทางดานเทคโนโลยีในการถายภาพ
และประมวลผลจะชวยลดขอจํากัดนี้ใหลดนอยลงไปได
 โอกาสในการนําขอมูลไปตอยอด เนื่องจากขอมูลแบบจําลองสามมิติแบบ Point Cloud เปน
การเก็บขอมูลทางกายภาพใหอยูในรูปแบบดิจิทัลสามมิติท่ีสามารถนํามาประยุกตใชกับงานระดับตาง ๆ อาทิ 
การเก็บบันทึกขอมูลเชิงพื้นที่ทางประวัติศาสตร การสํารวจการใชพื้นที่รูปแบบตาง ๆ การตรวจสอบ
การเปล่ียนแปลงของพ้ืนท่ีในแตละชวงเวลา ตลอดจนการสํารวจพ้ืนท่ีประสบภัยเพ่ือวางแผนการชวยเหลือ 
การสรางแบบจําลองสารสนเทศระดับอาคาร (Building Information Model : BIM) จากแบบจําลอง
สามมิติ Point Cloud ท่ีมีความละเอียดในระดับอาคารและแบบจําลองสารสนเทศของเมือง (City Information 
Model : CIM) [9] เพ่ือใชเปนพ้ืนฐานขอมูลในการวางแผนพัฒนา หรือการบริหารจัดการเมืองในรูปแบบ
เมืองอัจฉริยะ (Smart City) ในโอกาสตอไปได
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