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บทคัดย่อ 

 อากาศยานไร้คบขับ ( Unmanned Aerial Vehicle : UAV ) หรือ โดรน ( Drone) เป็นหนึ่ง
เทคโนโลยีท่ีก าลังถูกหลายฝ่ายจับตามอง สามารถน าผลิตภัณฑ์มาสร้างแบบจ าลองความสูงของ
อาคารได้โดยใช้ (Digital Surface Model : DSM ) การศกึษาครัง้นีมี้วตัถปุระสงค์เพ่ือท่ีจะสกดัคา่ความ
สงูของอาคารและการสร้าง 3D Model โดยการใช้ข้อมลูจาก อากาศยานไร้คนขบั เพ่ือสร้างแบบจ าลอง
อาคารสามมิติ  โดยเปรียบเทียบ 2 โปรแกรม Agisoft Photoscan และ โปรแกรม Pix4Dmapper เพ่ือ
ประเมินประสิทธิภาพของโปรแกรม การประมวลผลจะได้ค่าความสูงท่ีสกัดออกมาได้อยู่ในรูปของ 
(Digital Elevation Model : DEM) และ DSM  และน าผลท่ีได้จากทัง้ 2 โปรแกรมมาท าการสร้าง 3D 
Model ใน Sketchfab และน าผลท่ีได้จากทัง้ 2 โปรแกรมมาวิเคราะห์ค่าความสูงของอาคารท่ีสกัดได้
และเปรียบเทียบ 3D Model ท่ีได้จากทัง้ 2 โปรแกรมพืน้ท่ีศกึษา มหาวิทยาลยันเรศวร จงัหวดัพิษณโุลก 
คา่ความสงูท่ีสกดัได้จากข้อมลูอากาศยานไร้คนขบั มีคา่ใกล้เคียงกบัข้อมลูความสงูท่ีได้จากเคร่ืองมือ
วดัความสงู 
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Abstract 

 This study aimed to analyze the techniques to estimate the building height from 
unmanned aerial data in an urban The objective is to create a 3D model with photogrametry 
by UAV. The result found that unmanned vehicle surveys and 3D modeling by Comparing the 
two programs Agisoft Photoscan and Pix4Dmapper program is rendered the performance of 
the program. to create a 3D model with photogrametry by UAV in sketchfab. The result showes 
that building 3D model derived from the processing in the program.Can be compared with 
the measurement height instrument. 
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บทที่ 1 

บทน า 

1.1 ที่มาและความส าคัญ 

  อากาศยานไร้คนขับ UAV (Unmanned Aerial Vehicle) ถูกควบคุมจากระยะไกลได้ซึ่งใน
ปัจจบุนัอากาศยานไร้คนขบัสามารถบินได้ด้วยตวัเอง ไม่จ าเป็นท่ีจะต้องบงัคบัหรือคอนโทรลโดยการ
วางแผนแนวบินเข้าไป โดรนเป็นเคร่ืองบินบงัคบัขนาดเล็กท่ีพฒันาขึน้มาเพ่ือประโยชน์ใช้สอยหลาย
ด้านด้วยกนั ซึ่งในสมยัก่อนจะมีใช้เฉพาะในทางการทหารเท่านัน้ เช่น ใช้เพ่ือการราชการลบั เพ่ือสอด
แนม หรืออาจจะร้ายแรงกว่านัน้ก็ติดอาวุธเข้าไปถล่มศตัรูจากระยะไกล (กิตติศกัดิ์ ศรีกลาง , 2556)  
หรือใช้กับพืน้ท่ีอันตรายหรือภารกิจท่ียากท่ีคนเราจะสามารถเข้าไปถึงได้ ในอดีตนัน้ไม่ได้ใช้ในการ
บนัเทิงเหมือนในปัจจุบนั ซึ่งก็มีข้อดีก็คือไม่ต้องใช้คนจริงเข้าไปในพืน้ท่ีซึ่งเส่ียงอนัตรายนัน่เองตัง้แต่
สมยัสงครามโลกครัง้ท่ี 1 จนมาถึงปัจจบุนั เทคโนโลยีของอากาศยานไร้คนขบัได้ถกูพฒันาขึน้มาเร่ือย ๆ 
จนไม่ได้จ ากัดแค่ในทางทหารเท่านัน้ ในปัจจุบนันัน้อากาศยานไร้คนขบัถูกใช้ในหลากหลายรูปแบบ 
เช่น การคาดการณ์เก่ียวกับน า้ท่วมอุทกภัย การวางผงัและการใช้ประโยชน์จากพืน้ท่ี รวมถึงน าไปใช้
ควบคูก่บัการออกแบบโครงสร้างอาคาร การประมาณคา่ความสงูของต้นไม้และอาคาร 
 การวดัขนาดความสงูของอาคาร ก็เพ่ือท่ีจะต้องการท่ีจะทราบว่าได้มาตรฐานตามกฎหมายท่ี
ก าหนดหรือไม่ท าให้ การวดัขนาด ความสูงซึ่งจะต้องใช้เคร่ืองมือวดัในการวดั จึงท าให้การวดัขนาด 
ความสูงของอาคารนัน้เป็นไปได้ยากและมีขัน้ตอนในการวดัยุ่งยากและ ในบางพืน้ท่ีมีการเข้าถึงยาก
และขนาดความสูงของอาคารสูงมากและล าบากต่อการส ารวจ ตามกฏกระทรวง ฉบบัท่ี 55 (พ.ศ.
2543) ออกตามความในพระราชบญัญัติควบคมุอาคาร พ.ศ. 2522 หมวด 4 แนวอาคารและระยะตา่ง 
ๆ ของอาคาร ก าหนดควบคมุความสงูของอาคาร ความสงูของอาคารไมว่า่จากจดุหนึง่จดุใด ต้องไมเ่กิน
สองเท่าของระยะราบวัดจากจุดนัน้ไปตัง้ฉากกับแนวเขตด้านตรงข้ามของถนนสาธารณะ ท่ีอยู่ใกล้
อาคารนัน้ท่ีสดุความสงูของอาคารให้วดัแนวดิ่ง จากระดบัถนนหรือระดบัพืน้ดินท่ีก่อสร้างขึน้ไปถึงสว่น
ของอาคารท่ีสงูท่ีสดุ เร่ืองควบคมุอาคาร พ.ศ.2544 หมวด 5 ข้อ 49 ก าหนดให้ความสงูของอาคารไม่ว่า
จากจดุใดจดุหนึง่ ต้องไมเ่กิน 2 เทา่ของระยะราบ วดัจากจดุนัน้ไปตัง้ฉากกบัแนวถนนด้านตรงข้ามของ
ถนนสาธารณะท่ีอยู่ใกล้อาคารนัน้ท่ีสดุ ( กรมโยธาธิการและผงัเมือง ง.ม.ป.ป , 2557)  แตก็่ยงัมีอาคาร
แบบท่ีสร้างผิดกฎหมายขึน้มาเร่ือย ๆ จงึเป็นท่ีมาและความส าคญัของปัญหา 
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 โดยการศึกษาครัง้นีไ้ด้ท าการศึกษาเทคนิคการสกัดค่าความสูงของอาคาร โดยใช้ข้อมูล
ภาพถ่ายทางอากาศยานไร้คนขบั มีวตัถปุระสงค์เพ่ือเพ่ือศกึษาเทคนิคการสกดัคา่ความสงูของอาคาร
จากข้อมลูอากาศยานไร้คนขบั ศกึษาขัน้ตอนการสร้างแบบจ าลอง 3D ของอาคาร ศกึษาความแตกตา่ง
ของความสงูอาคารระหว่างความสงูท่ีสกดัค่าได้ จากข้อมลูอากาศยานไร้คนขบักบัข้อมลูความสงูท่ีวดั
ได้จากเคร่ืองมือวดัความสงู นอกจากนัน้การประมวลผลของภาพท่ีได้ ท าการเปรียบเทียบภาพจาก 2 
โปรแกรม คือ Agisoft Photoscan และ Pix4Dmapper แล้วน าไปสร้างแบบจ าลองอาคารแบบ 3 มิติ 
ใน Sketchfab  ซึง่ได้ท าการศกึษากระบวนการในการสร้าง 3D การตรวจสอบความถกูต้องแล้วสามารถ
น าไปใช้เป็นประโยชน์ตอ่การพฒันาในรูปแบบตา่ง ๆ และเป็นเคร่ืองมือท่ีส าคญัในการพฒันาตอ่ไป 

1.2 วัตถุประสงค์งานวิจัย 

  1) เพ่ือศกึษาเทคนิคการสกดัคา่ความสงูของอาคารจากข้อมลูอากาศยานไร้คนขบั 
  2) เพ่ือศกึษาการสร้างแบบจ าลอง 3D ของอาคาร โดยเปรียบเทียบกบั 2 โปรแกรม 
  3) เพ่ือศกึษาความแตกตา่งของความสงูอาคารระหว่างความสงูท่ีสกดัคา่ได้จากข้อมลูอากาศ
ยานไร้คนขบักบัข้อมลูความสงูท่ีวดัได้จากเคร่ืองมือวดัความสงู 

1.3 ความส าคัญของงานวิจัย 

 ข้อมลูภาพถ่ายทางอากาศท่ีได้จากอากาศยานไร้คนขบั มีคา่ความละเอียดคอ่นข้างสงูแตมี่
ข้อจ ากดัในด้านพืน้ท่ี การสกดัคา่ความสงูของอากาศยานไร้คนขบันัน่ความถกูต้องคอ่นข้างสงู แตเ่พ่ือ
เพิ่มประสิทธิภาพของคา่ความสงูของอาคารท่ีสกดัได้ โดยถ้ามีการเปรียบเทียบข้อมลูความสงูท่ีได้จาก
เคร่ืองมือวดัและคา่ความสงูท่ีสกดัได้จากโปรแกรม Agisoft Photoscan และ Pix4Dmapper จะได้
ข้อมลูเพื่อเป็นแนวทางในการประยกุต์ใช้ในด้านโฟโตแกรมเมตรีตอ่ไป 

1.4 ขอบเขตการวิจัย 

1) ขอบเขตพืน้ท่ีศกึษา ก าหนดมหาวิทยาลยันเรศวร จงัหวดัพิษณุโลกนัน้เป็นพืน้ท่ีตวัอยา่งใน
การสร้างแผนท่ี แสดงความสงูของอาคารนัน้ ซึ่งเป็นไปตามวตัถปุระสงค์ของการศกึษาครัง้นี ้
มหาวิทยาลยันเรศวร จงัหวดัพิษณโุลก  
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ภาพ 1.1 แผนท่ีพืน้ท่ีศกึษา มหาวิทยาลยันเรศวร 

  2) ขอบเขตด้านเนือ้หา การศกึษาในครัง้นีมุ้ง่เน้นไปท่ีการศกึษาเทคนิคการสกดัคา่ความสงูของ
อาคารและตรวจสอบความถกูต้องของข้อมลูและการสร้าง 3D Model 

 

1.5 ข้อตกลงเบือ้งต้น 

  อากาศยานไร้คนขบัหรือโดรนนัน้ก่อนท่ีจะท าการขึน้บนินัน้ ต้องมีใบขออนญุาตก่อน ซึง่
สามารถติดตอ่ได้ 3 ท่ี กสทช กรมการบนิพลเรือนและสถานีต ารวจ และมีการก าหนดพืน้ท่ีห้ามบนิได้แก่ 
เขตพระราชฐาน ห้ามบนิเข้าใกล้หรือบนิเหนือเขตพระราชฐานทกุกรณี สถานท่ีราชการ เชน่โรงพยาบาล 
คา่ยทหาร อทุยานแหง่ชาติ  นอกจากจะห้ามบนิเข้าไปด้านในแล้ว ในแนวราบยงัต้องบนิห่างจาก
สถานท่ีนัน้ 30 เมตรด้วย ยา่นชมุชน หรือเขตบ้านคนอ่ืน บนิในบ้านตวัเอง แตห่นักล้องเข้าไปในบ้านคน
อ่ืนก็ถือวา่ผิด สนามบนิ สนามบนิห้ามเข้าใกล้ในระยะ 9 กิโลเมตร 
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1.6 นิยายศัพท์เฉพาะ 

โฟโตแกรมเมตรี คือ ตามความหมายของสมาคมโฟโตแกรมเมตรีและการรับรู้จากระยะไกล(The 
International Society for Photogrammetry and Remote Sensing : ISPRS) คือ ศลิปวิทยาและ 
เทคโนโลยีท่ีให้ได้มาซึง่สารสนเทศท่ีน่าเช่ือถือได้ภาพท่ีไม่ต้องสมัผสัและระบบตรวจวดัอ่ืนๆท่ี เก่ียวกบั
โลก สิ่งแวดล้อมของโลกและวตัถทุางกายภาพอ่ืนๆ และประมวลผลด้วยกรรมวิธีการบนัทกึ การวดั การ
วิเคราะห์และการแสดงผล 

แผนท่ี คือ รูปภาพอยา่งง่ายซึง่จ าลองบริเวณบริเวณหนึง่ และมีการแสดงความสมัพนัธ์ระหวา่ง
องค์ประกอบตา่ง ๆ เชน่ วตัถ ุ หรือบริเวณย่อย ๆ ท่ีอยู่ในบริเวณนัน้ แผนท่ีมกัเป็นรูปสองมิตซิึง่แสดง
ระยะหา่งระหวา่งจดุสองจดุในบริเวณใดบริเวณหนึง่ได้อย่างถกูต้องตามหลกัเรขาคณิต 

ภาพถ่ายทางอากาศ คือ ภาพของภมูิประเทศท่ีได้จากการถ่ายรูปทางอากาศด้วยวิธีน ากล้องถ่ายรูปติด
กบัอากาศยานท่ีบนิไปเหนือภมูิประเทศท่ีจะท าการถ่ายรูปแล้ว ท าการถ่ายรูปตามต าแหนง่ทิศทางและ
ความสงูของการบินท่ีได้วางแผนไว้ก่อน แล้วหลงัจากนัน้น าฟิล์มไปล้างและอดัภาพก็จะได้รูปท่ีมี
รายละเอียดภมูิประเทศในบริเวณท่ีต้องการถ่ายปรากฏอยู่ 

อาคารบ้านเรือน คือ เป็นสิ่งก่อสร้างท่ีสร้างโดยมนษุย์ ในรูปของโรงเรือน ร้าน หรือ รูปแบบอยา่งอ่ืน
ส าหรับใช้สอย แตใ่นกฎหมายควบคมุอาคารได้รวมทัง้ เข่ือน สะพาน อโุมงค์ ท่อ ป้ายและอ่ืน ๆ ไว้ใน
นิยามค าวา่อาคารด้วย 

แบบจ าลองสามมิติ คือ การก าหนดจดุตา่งๆ และเช่ือมโยงจดุด้วยเส้นตรง เพ่ือให้ได้รูปทรงตามต้องการ 
การใช้คอมพิวเตอร์สร้างรูปทรงสามมิตอิาจท าได้โดยอตัโนมตัด้ิวยโปรแกรม ในกรณีท่ีรูปทรงเป็นแบบ
สมมาตร หรือรูปทรงเรขาคณิต หรือรูปทรงท่ีประกอบขึน้จากรูปทรงเรขาคณิตมาประกอบกนั หากเป็น
รูปทรงท่ีไมส่มมาตร หรือมีรายละเอียดมาก ก็จ าเป็นต้องก าหนดจดุตา่งๆ และลากเส้นตอ่จดุเองด้วยผู้
วาดภาพท่ีเช่ียวชาญ 

อากาศยานไร้คนขบั คือ อากาศยานไร้คนขบัคือเคร่ืองบนิท่ีสามารถบนิได้ด้วยระบบอตัโนมตั ิ โดยไม่
ต้องใช้นกับนิประจ าการอยู่บนอากาศยาน อาจมีการติดตัง้กล้องถ่ายภาพคณุภาพสงูทัง้กล้องถ่ายภาพ
ในเวลากลางวนั (Electro Optical) และกล้องอิฟาเรด (Infrared Sensor) ท่ีสามารถบนัทึกภาพ
ระยะไกลได้แล้วแพร่ภาพสญัญาณมายงัจอภาพ ท่ีสถานีภาคพืน้ดนิ ในเวลาท่ีใกล้เวลาจริงมากท่ีสดุ  
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1.7 สมมตฐิานงานวิจัย  

 1) อากาศยานไร้คนขบัประเมินความสงูของอาคารมีความถกูต้องน้อยและคา่ RMSE มาก 
 2) ภาพถ่ายอากาศยานไร้คนขบัแบบก าหนดจดุควบคมุภาคพืน้ดินมีคา่RMSE น้อยกว่า 

1.8 กรอบแนวคิด 
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ภาพ 1.2 กรอบแนวคิด 

 



บทที่ 2 

เอกสารงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 

 จากการทบทวนเอกสารและงานวิจยัท่ีเก่ียวข้องเพ่ือเป็นแนวคิดในการศึกษางานวิจยัเร่ือง 
การศึกษาเทคนิคการสกัดค่าความสูงของอาคารโดยข้อมูลอากาศยานไร้คนขบั ในพืน้ท่ีเขตเมือง 
ประกอบด้วย 

2.1 ข้อมลู uav  

 2.2 ทฤษฎีและแนวคดิท่ีเก่ียวข้อง  
  2.2.1 การวางแผนการบนิ 
  2.2.2 การส ารวจพืน้ท่ี 
  2.2.3 การวดัความสงูของอาคาร 
  2.2.4 โฟโตแกรมเมตรี 
  2.2.5 Sketchfab การสร้าง 3D Model 
  2.2.6 ความสมัพนัธ์เชิงเส้นหรือสมัประสิทธ์ิสหสมัพนัธ์ 
 2.3 เอกสารและงานวิจยัท่ีเก่ียวข้อง 
2.1 ข้อมูล UAV 

  ในสมยัก่อนการเดินทางหรือส ารวจในสถานท่ีต่างๆ ทางบกจะใช้วิธีการเดินด้วยเท้าหรือ
พาหนะเชน่  ม้า ช้าง อฐู เป็นต้น สว่นทางน า้จะใช้เรือส าหรับพืน้ท่ีท่ีมีชายฝ่ังติดแม่น า้หรือทะเล  ซึง่
ต้องใช้ระยะเวลาเดินทางนานแรมเดือนและเสียเวลามาก ต่อมาเทคโนโลยีมีการพฒันามนุษย์ไม่
จ าเป็นต้องเดินทางทางบกด้วยการลากเกวียนของสัตว์  หรือการเดินเท้าแต่สามารถใช้รถยนต์
ขบัเคล่ือนด้วยน า้มนั สว่นทางน า้ด้วยเรือยนต์ ซึง่จะใช้เวลาในการเดินทางสัน้ลงแตย่งัคงมีข้อจ ากดั
ส าหรับการเดินทางท่ี ต้องการความรีบด่วนหรือการท างานท่ีต้องเข้าถึงสถานท่ีใดสถานท่ีหนึ่ง  ซึ่ง
ต้องใช้ระยะเวลาท่ีจ ากดัและเข้าถึงได้ยาก ตอ่มาเม่ือมีการสร้างเคร่ืองยนต์ส าหรับให้มนษุย์โดยสาร
หรือส่งสิ่งของไปได้เรียกว่า เคร่ืองบิน (Airplane) ท่ีสามารถลอยเหนืออากาศไปยังท่ีต่างๆในยุค
แรกๆมีขนาดใหญ่สามารถเดนิทางได้ภายในหนึง่วนัและสง่สินค้าตา่งๆท าให้สะดวกยิ่งขึน้ จนมาถึง
ปัจจบุนัการเดินทางขนส่งหรือส ารวจทางอากาศได้ก้าวไกลไปอย่างมากมีการพฒันาเคร่ืองบินให้มี
ขนาดเล็กส าหรับใช้ในการส ารวจนพืน้ท่ีท่ีเข้าถึงได้ยากหรือต้องการตรวจสอบเบือ้งต้น โดรน 
(Drone) หรือท่ีเรียกกันยาวๆว่า อากาศยานไร้คนขับ ส าหรับการส ารวจหรือขนส่ง โดยใช้เคร่ือง
ควบคมุในการขบัเคล่ือนจากพืน้ดนิ ณ ท่ีท่ีต้องการ     
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 โ ด ร น  นั น้ มี อี ก ช่ื อนึ ง ว่ า  UAV ( Unmanned Aerial Vehicle)  [ Mantra and Word 
Press,2016] ในระยะแรกจะใช้ส าหรับทางการทหารเพ่ือตรวจสอบพืน้ท่ีท าการรบหรือสอดแนม
ข้าศกึท่ีต้องการทราบสภาพแวดล้อมในพืน้ท่ีแทนการสง่ทหารเข้าไปซึง่จะเส่ียงตอ่การบาดเจ็บ หรือ
ในบางครัง้ อาจจะมีการติดอาวุธท่ีโดรนเพ่ือใช้ท าลายเป้าหมายท่ีต้องการแทนการตัง้แต่สมัย
สงครามโลกครัง้ท่ี 1 จนมาถึงปัจจุบัน เทคโนโลยีของโดรนได้ถูกพัฒนาตลอดเวลาไม่ได้จ ากัด
ในทางทหารเทา่นัน้ แตโ่ดรนได้ถกูใช้ในงานหลากหลาย เช่น ถ่ายรูปหรือวิดีโอจากมมุสงู การขนสง่
สินค้า เป็นต้น ส าหรับโดรนหรืออากาศยานไร้คนขับแต่ละบริษัทจะมีรูปร่าง ขนาด รูปแบบ และ
ลกัษณะท่ีแตกต่างกันออกไป การควบคมุมีอยู่ 2 ลกัษณะ คือ การควบคมุด้วยเคร่ืองควบคมุโดย
ผู้ ใช้หรือการควบคุมอัตโนมัติ  โดยการควบคุมแบบอัตโนมัติจะใช้ระบบการบินด้วยตนเองจาก
โปรแกรมคอมพิวเตอร์เพ่ือก าหนดทิศทางการบินในพืน้ท่ีท่ีต้องการท่ีมีการติดตัง้ไว้ในอากาศยาน
และในสว่นของการตดัสินเส้นทางการบนินัน้  แบง่ออกเป็น 3 รูปแบบ [warapon,2016] คือ  
 1) บงัคบัจากศนูย์ควบคมุระยะไกล  
 2) มีการโปรแกรมไว้ให้บนิไปตามเส้นทางท่ีก าหนด  
 3) วินิจฉัยการเดนิทางด้วยคอมพิวเตอร์บนอากาศยาน  

 

ภาพ 2.1 โปรแกรม DJI GS PRO วางแผนการบนิโดรน[Phantom Thailand,2014] 

  โปรแกรมวางแผนการบิน ดงัภาพท่ี 2.2  คือโปรแกรม DJI GS PRO ท่ีมีความสามารถใน

การก าหนดต าแหน่งจาก GPS ก าหนดพิกดัด้วยดาวเทียมบนโดรนส าหรับเพิ่มความแม่นย าในการ

ถ่ายภาพ อีกทัง้ในปัจจบุนันัน่มีการเพิ่มเตมิจากเดมิ รูปแบบคือ การเก็บภาพโครงสร้างสงูๆ หรือท า

ภาพซ้อนทบัตอ่เน่ือง เพ่ือท าแผนท่ี สามมิต ิ 
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          ก) ส าหรับอาคารสงู          ข) ส าหรับวตัถท่ีุมีความสงู 

ภาพ 2.2 การบนิส าหรับการสร้างภาพ   3 มิต[ิPhantom Thailand,2014] 

ประเภทของอากาศยานไร้คนขบัท่ีใช้ในงานส ารวจด้วยภาพถ่ายจะจ าแนกได้เป็น 2 ประเภท  
  1) โดรนประเภทปีกหมุน (Multirotor) ท่ีมีลกัษณะการท างานแบบเดียวกับเฮลิคอปเตอร์ 
โดยมีใบพัดแนวนอนมากกว่า 2 ใบพัดขึน้ไป เช่น 3, 4, 6 และ 8 ใบพัด มีช่ือเรียกเฉพาะว่า 
Tricopter, Quadcopter, Hexacopter และ Octocopter ตามล าดบั 

2) โดรนประเภทปีกยึด (Fixed wing) มีขนาดเล็กลกัษณะเชน่เดียวกบัเคร่ืองบนิ ระบบ

อากาศยานไร้นกับนิส าหรับงานส ารวจด้วยภาพถ่าย (UAV Photogrammetry) สามารถบนิได้นาน

กวา่และเร็วกวา่ เหมาะกบัการใช้งานเพื่อส ารวจในพืน้ท่ีกว้างใหญ่ แถมยงับรรทกุของหนกัได้ใน

ระยะไกล และใช้พลงังานน้อย โดยทัว่ๆไปองค์ประกอบของโดรนจะประกอบด้วย 4  ส่วน คือ ตวั

อากาศยาน (platform) ระบบควบคมุการบนิอตัโนมตั ิ(autopilot) ระบบบนัทกึภาพ (sensor) และ

ซอฟต์แวร์ประมวลผล[นิภา แย้มฉวี,2559]                           

    ปัจจบุนัโดรนแตล่ะแบบน ามาใช้ในงานตา่งๆตามความสามารถของโดรนท่ีผลิตมาจากแต่

ละบริษัทมากกว่าการถ่ายภาพจากมมุสงูอย่างเดียวแตจ่ะกล่าวได้อีกนยัหหนึง่คือ งานของโดรนจะ

เป็นการส ารวจส่วนใหญ่เพราะสามารถเข้าถึงได้ทุกพืน้ท่ีเช่น การส ารวจพืน้ท่ีการเกษตรและ

ชลประทาน การส ารวจท่อส่งก๊าซ การเก็บข้อมูลสภาพอากาศ สภาพการจราจร และการล าเลียง

ขนสง่ เป็นต้น ตามปกตกิารท างานของโดรนเป้าหมายในการส ารวจคือใช้เพ่ือเป็นตวัตรวจจบั ขนสง่ 

วิจยั โจมตี ค้นหาและชว่ยเหลือ เป็นหลกั ด้วยประโยชน์ของโดรนท่ีมีมากมาย  ท าให้ทัง้ภาครัฐและ

เอกชนทัว่โลกน าโดรนมาใช้งานในรูปแบบตา่งๆตามวตัถปุระสงค์ของบริษัทแตล่ะแห่ง เช่น สหราช

อาณาจกัรมีการใช้โดรนในอตุสาหกรรมระบบรถไฟในประเทศ เพ่ือวางแผนการซอ่มบ ารุงราง 
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รถไฟฟ้าผ่านดิจิทัลและการวิเคราะห์แบบสามมิติ หรือบริษัทในญ่ีปุ่ นคิดค้น โดรนส าหรับการ

ตรวจสอบและซ่อมแซมระบบโครงสร้างพืน้ฐานขนาดใหญ่ เชน่ สะพาน ทางเดนิรถ โดยมีจดุเดน่ใน

การบินราบไปกับในแนวเสาท าให้ส ารวจและตรวจสอบความเสียหายได้ง่ายและมีประสิทธิภาพ

นอกจากนี[้กรมโยธาธิการและผังเมือง ง.ม.ป.ป สัญลักษณ์ในผังเมืองรวม,2556]โดรนยังถูก

น าไปใช้ในอุตสาหกรรมการเกษตร  ไม่เพียงแต่การฉีดยาฆ่าแมลง  การหว่านเมล็ดแทนการใช้

แรงงานมนุษย์ แต่ยงัสามารถตรวจสอบการเจริญเติบโต  จ าแนกประเภทพืชพรรณ วิเคราะห์ดิน

และพืน้ท่ีการเกษตร รวมไปถึงส ารวจหาพืน้ท่ีลุม่น า้ หรือการขนสง่สินค้าในพืน้ท่ีไมไ่กลมากธุรกิจค้า

ปลีกออนไลน์รายใหญ่ของโลก ซึ่งในอนาคตจะต้องมีการพฒันาให้ดีกว่าเดิมจากคณุสมบตัิท่ีโดด

เด่นของโดรนท่ีสามารถท างานแทนมนุษย์ในพืน้ท่ีท่ีจ ากัด ทัง้ส ารวจ ตรวจสอบ วิเคราะห์ 

ประมวลผล อีกทัง้ประหยดัเวลา และลดความเส่ียงตอ่ชีวิตและทรัพย์สินของมนษย์ ท าให้โดรนเป็น

เทคโนโลยีส าคญัในอนาคตส าหรับทกุๆด้าน   

2.2.แนวความคิดและทฤษฎี 

  2.1.1. แนวคิดเก่ียวกับการวางแผนการบิน 
   การบินแบบก าหนดเส้นทาง เราต้องการ GSD (Ground Sample Distance) 
เทา่ไหร่ ถ้าละเอียดมากต้องบนิต ่า แตแ่นวบนิจะเพิ่มมากขึน้ เอาให้พอเหมาะ จะได้ประหยดัเวลา 
ประหยดัเงินทอง และท่ีส าคญัคือข้อมลูมาก เคร่ืองคอมของเราก็ต้องแรงเพราะใช้เวลาในการ
ค านวณคอ่นข้างนาน จากนัน้ก าหนดพืน้ท่ีต้องการบนิโดยประมาณลงบนโปรแกรม สามารถขยบั
มมุปรับขนาดพืน้ท่ีได้สะดวก เพิ่มขนาดพืน้ท่ีได้ง่าย จากนัน้ก าหนดความสงูของแนวบนิ โปรแกรม
จะค านวณ GSD มาให้ด ูและจะค านวณเส้นทางการบนิให้ โดยเอาข้อมลูกล้องถ่ายรูปของโดรนของ 
DJI Phantom, Maveric โปรแกรมจะใช้ข้อมลูกล้องถ่ายรูปของเรา โดยใช้ focal length เราสามารถ
ป้อนเปอร์เซ็นต์คา่ overlap ได้ จากนัน้โปรแกรมจะค านวณเส้นทางมาให้ สามารถปรับทิศทางการ
บนิได้ตามความต้องการ จากนัน้ดเูป็นแนวทางได้เลยว่าจะเลือกใช้แบบไหนต้องการแบบไหนแล้ว
ลองเลือกเลน่ได้เลย ว่าเส้นทางการบินแนวไหน หา่งกนัประมาณเทา่ไหร่ GSD (Ground Sample 
Distance) คือระยะทางบนพืน้ดนิระหวา่งจดุศนูย์กลางพิกเซลของภาพท่ีอยู่ตดิกนัหมายถึงหนึง่
พิกเซลของรูป ถ้าคา่น้อยแสดงวา่ภาพจะมีความละเอียดเชิงพืน้ท่ีของภาพถ่ายและรายละเอียดท่ี
มองเห็นได้ชดัเจนความสงูของแนวบินในขณะถ่ายภาพ ถ้าความสงูของแนวบนิต ่าจะได้คา่ GSD ท่ี
น้อย ภาพจะมีความละเอียดคมชดัมากขึน้ ยิ่งขึน้  GSD  จะขึน้อยูก่บัขนาดพิกเซลของกล้องความ
สงู ของ UAVs เหนือพืน้ดนิและความยาวโฟกสัของกล้อง GSD สามารถค านวณหาได้จาก 
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GSD = (pixel size x height above ground level) / focal length สมการท่ี 2.1 

 
ภาพท่ี 2.3 การวางแผนแนวบนิใน DJI GS PRO 

      จดุควบคมุภาพถ่ายภาคพืน้ดนิ (Ground Control Point) เป็นจดุบงัคบัภาพถ่ายท่ี
เห็นเดน่ชดับนภาพถ่าย และชีช้ดัได้บนภาคพืน้ดิน มีคา่พิกดัในทัง้สามมิต ิ มีการไปรังวดัในสนาม
ด้วยเคร่ืองมือ และวิธีการท่ีให้ความละเอียดถกูต้องสงูในระดบัท่ีสามารถน ามาควบคมุงานข่าย
สามเหล่ียมทางอากาศ จดุผ่าน (Pass Point) จดุควบคมุภาพถ่ายภาคพืน้ดินท่ีมีการชีช้ดัต าแหนง่
บนภาพถ่าย แตไ่มจ่ าเป็นต้องลงไปค้นหาและรังวดัคา่พิกดัในสนามปรากฏบนภาพถ่ายอย่างน้อย
สองรูปขึน้ไปต าแหนง่อยู่บนสว่นซ้อนด้านหน้าของภาพถ่ายทางอากาศ หรืออยู่ในส่วนซ้อนท่ีอยูใ่น
แนวบนิ จดุโยงยึด(Tie Point) คณุสมบตัแิละบทบาทในการค านวณปรับแก้เชน่เดียวกบัจดุผ่านทกุ
ประการ 
  2.1.2 การส ารวจพืน้ท่ี  
   การวดัและการค านวณเพ่ือหาต าแหน่งของจดุบนผิวโลก หรือหา ความสมัพนัธ์

ของจดุตา่งๆซึง่เป็นตวัแทนของสิ่งบนภมูิประเทศ เป็นความรู้ท่ีมีการพฒันาตอ่เน่ืองมา ยาวนาน 

โดยพฒันาจากความต้องการจดัท าหรือเขียนแผนท่ีของคนในสมยัโบราณ และมีการพฒันาอย่าง 

มากในกิจการทางทหารและการท าสงคราม ความรู้ในวชิาเรขาคณิตและตรีโกณมิตถิกูน ามาใช้มาก

ท่ีสดุใน การค านวณหาต าแหน่งของจดุ การส ารวจตามความมุง่หมายข้างต้นอาจเรียกวา่ งานรังวดั 

สว่นความรู้ ทางสถิตแิละความน่าจะเป็นจะถกูน ามาใช้ในการค านวณเก่ียวกบัความคลาดเคล่ือน 
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ในการวดัหรือผลลพัธ์ท่ี ค านวณได้ การหาต าแหนง่ของจดุบนผิวโลกอาจพิจารณาจ าแนกเป็น 3 วิธี

ตามอปุกรณ์ท่ีใช้และวิธีการหา ดงันี ้ 

   1) ส ารวจโดยวดับนพืน้ดิน (Ground Survey) เป็นงานส ารวจในทางวิศวกรรมสว่น

ใหญ่ การหาต าแหนง่ของจดุใดๆสว่นมากจะประกอบด้วยการวดัระยะทางระหวา่งจดุและวดัมมุ

ของแนวตา่งๆในพืน้ท่ีโครงการ  

  2) ส ารวจด้วยภาพถ่ายทางอากาศ (Aerial Survey) เป็นงานส ารวจโดยการบนิ

ถ่ายภาพ ภาพถ่ายทางอากาศ ท่ีจะถกูน ามาใชง่านใน 2 ลกัษณะคือ การแปลภาพถ่าย (Photo 

interpretation) และการวดัต าแหนง่บนภาพถ่าย (Photogrammetry)  

  3) ส ารวจด้วยภาพถ่ายดาวเทียม (Remote Sensing) และการหาพิกดัต าแหนง่

ด้วยดาวเทียม (Global Positioning System; GPS) เป็นงานส ารวจโดยใช้ข้อมลูจากดาวเทียมใน

อดีตการหาต าแหนง่ของจดุ จากข้อมลูดาวเทียมจะมีความถกูต้องต ่าไมส่ามารถใช้ในงานวิศวกรรม

ได้ปัจจบุนัความถกูต้องและความละเอียดของต าแหนง่ท่ีได้จากอปุกรณ์ GPS เพียงพอท่ีจะใช้ใน

งานทางวิศวกรรม และมีการ ประยกุต์ใช้งานน าทางมากขึน้ 

 การส ารวจมีความมุง่หมายหรือจดุประสงค์แตกตา่งกนัไปในงานวิศวกรรม แตส่ามารถสรุป
จดุประสงค์ของ งานส ารวจได้เป็น 3 กรณีคือ  

  1) การรังวดัเพ่ือการจดัท าแผนผงัหรือแผนท่ี เป็นการเปล่ียนต าแหนง่ของสิ่งท่ี อยู่
บนภมูิประเทศ ให้เป็นต าแหนง่บนแผนกระดาษ โดยการวดัและค านวณหาต าแหน่งของ
รายละเอียดบนภมูิประเทศ เช่น อาคาร สิ่งก่อสร้างตา่งๆ ต้นไม้ หรือสิ่งตามธรรมชาติแล้วเขียนเป็น
แผนท่ี แผนผงั หรือรูปตดั ท่ี สอดคล้องกบัสภาพจริงด้วยมาตราสว่นท่ี เหมาะสม  

  2) การรังวดัเพ่ือการก่อสร้าง เป็นการเปล่ียนคา่ต าแหนง่ของสิ่งท่ี อยู่บนแผน
กระดาษซึง่อาจจะเป็น แบบ แผนผงั หรือแผนท่ีให้เป็นต าแหนง่บนภมูิประเทศ จดุมุ่งหมายนีจ้ะตรง
ข้ามกบัจดุมุง่หมายในข้อแรก เชน่ การวดัเพ่ือวางแนวในการก่อสร้างถนน การก าหนดต าแหน่งของ
ฐานรากบนพืน้ท่ีในงานก่อสร้าง อาคาร เพ่ือให้เป็นไปตามแบบแปลน  

  3) การรังวดัเพ่ือหาสิ่งท่ีต้องการรู้เชน่ ระยะทาง ทิศทาง รูปร่าง ขนาดพืน้ท่ี ปริมาตร
งานดนิขดุหรือดนิถม โดยการวดัอาจกระท าบนภมูิประเทศหรือวดัจากแผนท่ีท่ีมีอยู่ก็ได้ 
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 การจ าแนกประเภทของงานส ารวจขึน้อยู่กับแง่มุมในการพิจารณาหากจ าแนกโดย
พิจารณาจากลกัษณะ พืน้ผิวอ้างอิงสามารถแยกออกได้เป็น 2 ประเภท คือ  
    1) งานรังวดับนพืน้ระนาบ (Plane Survey) เป็นงานรังวดัโดยสมมตุวิ่าผิวโลก
ภายในพืน้ท่ีท่ีท าการวดั เป็นระนาบราบ ไมมี่การพิจารณาผลจากความโค้งของผิวโลก สตูรต่างๆท่ี
ใช้ในการค านวณงานเป็น สตูรเรขาคณิตและตรีโกณมิตบินพืน้ระนาบ เป็นการรังวดัในงาน
วิศวกรรมโดยทัว่ไป  

  2) งานรังวดับนสณัฐานโลก  (Geodetic Survey) เป็นการรังวดัท่ีมีการพิจารณาผล
จากความโค้งของผิว โลกใช้รูปทรงจีออยเป็นสณัฐานอ้างอิง เป็นการรังวดัท่ีครอบคลมุพืน้ท่ีขนาด
ใหญ่ ท าการวดัปริมาณ ตา่งๆด้วยความถกูต้องและความละเอียดสงู โดยทัว่ไปเป็นงานรังวดัหมด
ควบคมุ 
 
  2.2.3 การวัดความสูงของอาคาร 
   วิธีการ วดัความสงูของต้นไม้ มีทัง้หมด 3 วิธีการ ได้แก่ ใช้กระดาษหนึง่แผน่ วดัโดย

การเปรียบเทียบเงา และคนชว่ยใช้เคร่ืองวดัมมุเอียงหรืออปุกรณ์ส่องกล้องรังวดั ในสถานท่ีลบัๆ 

แหง่หนึง่ทางตอนเหนือของแคลิฟอร์เนียมีต้นไม้ช่ือว่า ไฮเปอเรียน ถกูวดัความสงูแล้วบนัทกึเป็น

สถิตโิลกวา่สงูถึง 379.3 ฟตุ 115.61เมตร เป็นการวดัด้วยตลบัเมตรยาวพิเศษ แตย่งัมีวิธีท่ีง่ายกวา่

นัน้อีกและสามารถท าได้ด้วยตวัเองด้วย แตม่นัจะชว่ยประมาณการได้ดีเลยกบัสิ่งท่ีสงูๆ ไมว่า่จะ

เป็นเสาโทรศพัท์ อาคาร ยงัเห็นจดุยอดของมนั ก็สามารถท าการวดัได้(Mickelson David,2553) 

   วิธีการ 1 ใช้กระดาษหนึง่แผน่ ใช้วิธีนีห้าความยาวของต้นไม้ได้โดยไม่ต้องค านวณ 

สิ่งท่ีจ าเป็นส าหรับในวิธีการนีคื้อ กระดาษหนึ่งแผ่นและตลับเมตร และอาจจะต้องรู้เก่ียวกับ

ตรีโกณมิตสิกัเล็กน้อย วิธีนีถ้้าใช้กบัเคร่ืองวดัมมุเอียงหรืออปุกรณ์ส่องกล้องรังวดั จะท าการค านวณ

และบอกเหตุผลเต็มได้ว่าท าไมถึงได้ค่าเช่นนัน้ พับกระดาษคร่ึงนึงเพ่ือให้เป็นรูปสามเหล่ียม ถ้า

กระดาษเป็นรูปส่ีเหล่ียมผืนผ้าให้เป็นจตรัุส ท าการตดัส่วนท่ีเกินออก จะได้สามเหล่ียมท่ีต้องการ

สามเหล่ียมจะมีมุมขวา 90 องศา 1 มุม และ 45 องศา 2 มุม ถือสามเหล่ียมไว้ตรงหน้าตาข้าง

หนึ่ง จบัมมุส่ีเหล่ียมด้านท่ีเป็นมมุขวา 90 องศา และชีม้มุท่ีเหลือของสามเหล่ียมเข้าตวั ด้านท่ียาว

ท่ีสดุท่ีก าลงัมองอยู่เรียกว่า ด้านตรงข้ามมมุฉากของสามเหล่ียม ถอยหลงัจากต้นไม้จนกว่าจะเห็น

ยอดของมุมท่ีปลายสามเหล่ียม ปิดตาข้างหนึ่งและใช้อีกข้างหนึ่งมองตรงไปท่ีด้านท่ียาวท่ีสุดของ

สามเหล่ียมจนกว่าจะเห็นยอดของต้นไม้ โดยต้องหาจดุท่ีสายตาจะมองเห็นส่วนยอดสุดของต้นไม้

จากด้านท่ียาวท่ีสดุของสามเหล่ียมได้ ให้ดท่ีูขัน้ตอนของการใช้เคร่ืองวดัมมุเอียงหรืออปุกรณ์ส่อง 

https://th.wikihow.com/%E0%B8%A7%E0%B8%B1%E0%B8%94%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B9%E0%B8%87%E0%B8%82%E0%B8%AD%E0%B8%87%E0%B8%95%E0%B9%89%E0%B8%99%E0%B9%84%E0%B8%A1%E0%B9%89
https://th.wikihow.com/%E0%B8%A7%E0%B8%B1%E0%B8%94%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B9%E0%B8%87%E0%B8%82%E0%B8%AD%E0%B8%87%E0%B8%95%E0%B9%89%E0%B8%99%E0%B9%84%E0%B8%A1%E0%B9%89#.E0.B9.83.E0.B8.8A.E0.B9.89.E0.B8.81.E0.B8.A3.E0.B8.B0.E0.B8.94.E0.B8.B2.E0.B8.A9.E0.B8.AB.E0.B8.99.E0.B8.B6.E0.B9.88.E0.B8.87.E0.B9.81.E0.B8.9C.E0.B9.88.E0.B8.99_sub
https://th.wikihow.com/%E0%B8%A7%E0%B8%B1%E0%B8%94%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B9%E0%B8%87%E0%B8%82%E0%B8%AD%E0%B8%87%E0%B8%95%E0%B9%89%E0%B8%99%E0%B9%84%E0%B8%A1%E0%B9%89#.E0.B8.A7.E0.B8.B1.E0.B8.94.E0.B9.82.E0.B8.94.E0.B8.A2.E0.B8.81.E0.B8.B2.E0.B8.A3.E0.B9.80.E0.B8.9B.E0.B8.A3.E0.B8.B5.E0.B8.A2.E0.B8.9A.E0.B9.80.E0.B8.97.E0.B8.B5.E0.B8.A2.E0.B8.9A.E0.B9.80.E0.B8.87.E0.B8.B2_sub
https://th.wikihow.com/%E0%B8%A7%E0%B8%B1%E0%B8%94%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B9%E0%B8%87%E0%B8%82%E0%B8%AD%E0%B8%87%E0%B8%95%E0%B9%89%E0%B8%99%E0%B9%84%E0%B8%A1%E0%B9%89#.E0.B8.A7.E0.B8.B1.E0.B8.94.E0.B9.82.E0.B8.94.E0.B8.A2.E0.B8.81.E0.B8.B2.E0.B8.A3.E0.B9.80.E0.B8.9B.E0.B8.A3.E0.B8.B5.E0.B8.A2.E0.B8.9A.E0.B9.80.E0.B8.97.E0.B8.B5.E0.B8.A2.E0.B8.9A.E0.B9.80.E0.B8.87.E0.B8.B2_sub
https://th.wikihow.com/%E0%B8%A7%E0%B8%B1%E0%B8%94%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B9%E0%B8%87%E0%B8%82%E0%B8%AD%E0%B8%87%E0%B8%95%E0%B9%89%E0%B8%99%E0%B9%84%E0%B8%A1%E0%B9%89#.E0.B9.83.E0.B8.8A.E0.B9.89.E0.B8.94.E0.B8.B4.E0.B8.99.E0.B8.AA.E0.B8.AD.E0.B9.81.E0.B8.A5.E0.B8.B0.E0.B8.84.E0.B8.99.E0.B8.8A.E0.B9.88.E0.B8.A7.E0.B8.A2_sub
https://th.wikihow.com/%E0%B8%A7%E0%B8%B1%E0%B8%94%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%AA%E0%B8%B9%E0%B8%87%E0%B8%82%E0%B8%AD%E0%B8%87%E0%B8%95%E0%B9%89%E0%B8%99%E0%B9%84%E0%B8%A1%E0%B9%89#.E0.B9.83.E0.B8.8A.E0.B9.89.E0.B8.94.E0.B8.B4.E0.B8.99.E0.B8.AA.E0.B8.AD.E0.B9.81.E0.B8.A5.E0.B8.B0.E0.B8.84.E0.B8.99.E0.B8.8A.E0.B9.88.E0.B8.A7.E0.B8.A2_sub
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กล้องรังวดัไมจ่ าเป็นต้องค านวณเม่ือใช้วิธีการนี ้ มีเคล็ดลบัเล็กๆ วา่ : คา่ tan ของมมุ 45 องศา  

เทา่กบั 1 โดยสมการแปลงให้เข้าใจง่ายได้ว่า ความสงูของต้นไม้ = ระยะทางจากต้นไม้ / 1 คณูแต่

ละด้านด้วยระยะทาง จะได้ จากต้นไม้ความสงูของต้นไม้ เทา่กบั ระยะทางจากต้นไม้ 

  วิธีการ 2 วดัโดยการเปรียบเทียบเงา ใช้วิธีนีถ้้ามีแค่ตลบัเมตรหรือไม้บรรทดั โดย

ไม่ต้องใช้อปุกรณ์อ่ืนเพิ่มเติมแล้วจะได้ผลการประมาณความสงูของต้นไม้ท่ีแม่นย า อาจจะต้องใช้

การคณูและการหาร แตไ่มต้่องคดิอะไรนอกจากนีแ้ล้วถ้าไมอ่ยากคดิเองก็ใช้เคร่ืองคดิเลขออนไลน์ก็

ได้ โดยใสข้่อมลูท่ีวดัได้ลงไปวดัความสงูของตวัเองโดยใช้ตลบัเมตรหรือไม้ ความสงูเป็นนิว้ไมใ่ช ่ฟตุ

กับนิว้ ถ้าไม่แน่ใจว่าจะเปล่ียนเป็นเลขโดดได้ยงัไงก็ให้ใช้ความยาวจากไม้หลาหรือไม้เมตรมาวัด

ตอนท่ียืนอยูแ่ทน 3 ฟตุหรือ 1 เมตร พยายามหาจดุท่ีเงาตวัเองทอดลงไปสูพื่น้ดนิเพ่ือท่ีจะได้ผลการ

วดัท่ีแม่นย า และเพ่ือผลลพัธ์ท่ีดีท่ีสดุให้ท าในวนัท่ีแดดจดั เพราะหากท้องฟ้ามืดอาจจะยากตอ่การ

วดัเงาท่ีแม่นย าได้ วดัความยาวของเงาตวัเองโดยใช้ตลบัเมตร วดัความยาวของเงา ต้นไม้ ใช้ตลบั

เมตรเพ่ือวดัความยาวของเงาต้นไม้จากฐานไปยงัจดุยอดของเงา และมนัจะง่ายถ้าเงาบนพืน้อยูใ่น

ระนาบเดียวกนั เชน่ ถ้าต้นไม้อยูบ่นท่ีลาดชนั การวดัอาจจะไมแ่มน่ย านกั หากต้นไม้อยูบ่นท่ีลาดชนั 

อาจจะมีช่วงเวลาอ่ืนของวนัท่ีเงาต้นไม้ไม่ไปตรงกับพืน้ท่ีชนัโดยเงาอาจหดสัน้จนไม่ทอดยาวถึง

พืน้ท่ีชนั หรือเงาอาจจะชีไ้ปทิศทางอ่ืน เพิ่มความยาวของเงาต้นไม้ด้วยความกว้างคร่ึงหนึ่ง ต้นไม้

ส่วนใหญ่มกัจะสงูขึน้ไปข้างบนดงันัน้จดุยอดจะอยู่เหนือกึ่งกลางของต้นไม้พอดี วดัความกว้างของ

ล าต้นด้วยไม้บรรทัดยาวหรือตลับเมตรแบบตรง แล้วหารด้วย 2 เพ่ือเอาความกว้างคร่ึงหนึ่งของ

ต้นไม้ออกมา 3 ตวั คือ ความสงูของตวัเอง ความสงูของเงาตวัเอง และความยาวของเงาต้นไม้ รวม

ความกว้างคร่ึงหนึ่งของล า จะพอโดยความยาวของเงา ดีกบัความยาวของสิ่งของนัน่  ความยาว ของ

เงาต้นไม้ หารด้วยความสงูของมนั ดงันัน้เราสามารถใช้สมการนีเ้พ่ือหาความสงูของต้นไม้ได้ 

  วิธีการ 3 ใช้เคร่ืองวัดมุมเอียงหรืออุปกรณ์ส่องกล้องรังวัด ใช้วิธีนีเ้พ่ือการวัดท่ี

แม่นย ามากขึน้. ยงัมีวิธีอ่ืนแม่นย ากว่านีอี้ก แตน่ี่จะไม่ต้องค านวณมากและใช้อปุกรณ์พิเศษท่ีอ่าน

ค่าได้แม่นย า มนัไม่ได้น่ากลวัอย่างท่ีคิด สิ่งท่ีจ าเป็นคือเคร่ืองคิดเลขท่ีคิดค่า tan และไม้โปรแทค

เตอร์ หลอดดดู และเชือก จะใช้ท าเคร่ืองวดัมมุเอียง (clinometer) ด้วยตวัเองได้แล้ว โดยเคร่ืองนีจ้ะ

วัดความชันของสิ่งของหรือใช้ในกรณีท่ีมีมุมอยู่ระหว่างคุณกับยอดของต้นไม้ ส่วนอุปกรณ์ส่อง

กล้องรังวดั (transit) จะเป็นอปุกรณ์ท่ีซบัซ้อนกว่าท่ีให้ผลอย่างเดียวกนัแตต้่องใช้กล้องส่องทางไกล 

หรือเลเซอร์ชว่ยด้วยเพ่ือความแมน่ย ามากขึน้วิธีการท่ีใช้กระดาษหนึง่แผน่ให้ผลได้ตรงกบัการใช้ 
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เคร่ืองวดัมมุเอียง แตว่ิธีการนีแ้ม่นย ากวา่ ท่ีจะให้วดัความสงูจากทกุระยะทางแทนท่ีจะต้องเดนิตรง

ไปหรือถอยหลัง เพ่ือให้กระดาษอยู่ในแนวเดียวกับต้นไม้อย่างเดียววัดระยะทางไปตามระยะ

สายตา ยืนแล้วถอยหลังไปยังต้นไม้ และเดินผ่านจุดท่ีอยู่แถวพืน้ของฐานต้นไม้และจะท าให้

มองเห็นยอดต้นไม้ได้ชัดเจน เดินตรงและใช้ตลับเมตรเพ่ือวัดระยะทางของคุณจากต้นไม้ ซึ่งไม่

จ าเป็นต้องยืนไกลจากต้นไม้ตามระยะทางท่ีก าหนดก็ได้ ถ้าจะให้ได้ผลดีท่ีสุดยืนห่างออกมา

ประมาณ 1-1.5 เท่าของความสงูต้นไม้ วดัมมุเงยไปหายอดต้นไม้ มองท่ียอดต้นไม้และใช้เคร่ืองวดั

มมุเอียงหรืออปุกรณ์สอ่งกล้องรังวดัเพ่ือจะวดัระหวา่งมมุเงย 

  2.2.4 แนวคิดเก่ียวกับโฟโตแกรมเมตรี 
  1) ภาพถ่ายดิง่ (Vertical  aerial  photographs)   ภาพถ่ายท่ีได้จากการถ่ายภาพ
ในขณะท่ีภาพถ่ายนัน้ หน้ากล้องพุง่ตรงไปยงัพืน้ผิวภมูิประเทศ แนวแกนกล้องตัง้ฉากกบัพืน้ดนิ 
ภาพถ่ายมีมมุเอียง (tilt) น้อยกวา่ 4 องศา นิยมใช้ในการท าแผนท่ี การแปลภาพถ่าย และงานวิจยั
อ่ืน ๆ เพราะภาพถ่ายดิง่จะให้ภาพถ่ายของสิ่งปรากฏตา่ง ๆ บนภมูิประเทศคล้ายคลงึกบัสภาพ
ความเป็นจริงมากท่ีสดุ มาตราสว่นของภาพถ่ายคอ่นข้างสม ่าเสมอ ตรงกลางภาพจะเป็นสว่นท่ีมี
มาตราสว่นถกูต้องมากท่ีสดุ และสามารถน ามาศกึษาลกัษณะภาพสามมิตไิด้อีกด้วย  นอกจากนี ้
ภาพถ่ายดิง่ไมมี่การบดิเบีย้ว (distortion) มากนกั จงึมองเห็นรายละเอียดตา่ง ๆ ชดัเจน 
 

 
 
ภาพ 2.4 แสดงความสมัพนัธ์ระหวา่งกล้องถ่ายรูปกบัพืน้ดนิส าหรับภาพถ่ายทางดิง่ (กิตตศิกัดิ ์ ศรี
กลาง,2559) 
   2) เลนส์นนู เป็นเลนส์ท่ีใช้ในกล้องถ่ายภาพ ซึง่สามารถรวมแสง แล้วโฟกสัลงบน
ฟิล์ม เพื่อให้ได้ ภาพคมชดั และรูปร่างเหมือนกบัวตัถเุดมิมากท่ีสดุ ความยาวโฟกสัของเลนส์  
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หมายถึง ระยะจากจดุกึ่งกลางของเลนส์ถึงแผน่ฟิล์ม หรือแผน่ภาพ เม่ือกล้องเพง่ไปยงัจดุอนนัต์หรือ
แสงนัน้มาจากจดุท่ีเกือบขนานกบัหน้าเป็นของเลนส์ 

 
ภาพ 2.5 ความสมัพนัธ์ทางด้านการวดัจากภาพท่ีถ่ายด้วยกล้องท่ีสมบรูณ์แบบ (กิตตศิกัดิ ์ศรีกลาง
,2559) 
 

  3) สว่นซ้อนและสว่นเกย ส่วนซ้อน (end lap) “ พืน้ท่ีท่ีทบักนัอยูข่องภาพประชิดใน
แถบบิน ” สว่นเกย (side lap) “ พืน้ท่ีท่ีทบักนัอยูร่ะหวา่งแถบบนิท่ีประชิดกนั ” โดยปกติ การ
ถ่ายภาพทางอากาศเพ่ือใช้ในงานแผนท่ีจะถ่ายภาพให้มีสว่นซ้อน ร้อยละ 60 ± ร้อยละ 5  เพ่ือท่ีจะ
ครอบคลมุพืน้ท่ีส าหรับมองสามมิตติอ่เน่ืองกนักนัไป และ ป้องกนัผลกระทบอนัเน่ืองจาก ความเบน 
ความเอียง ความตา่งระดบับิน และความแตกตา่งของระดบัภมูิประเทศ สว่นเกยมีความจ าเป็นเพ่ือ
ไมใ่ห้เกิดชอ่งโหวร่ะหวา่งแถบบนิ ซึง่มีผลมาจาก การบินออกจาก แนว (drift) ความเบน (crab) 
ความเอียง ความแตกตา่งของระดบับนิ และความแตกตา่งของ ระดบัภมูิประเทศ ซึง่โดยปกตจิะ
ถ่ายภาพให้มีสว่นเกยกนัประมาณร้อยละ 30  
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ภาพ 2.6 การเหล่ือมกนัของภาพถ่ายทางอากาศตามแนวบนิ (กิตติศกัดิ์ ศรีกลาง,2559) 

 
  4) ระดบัสงูบนิ  เม่ือเลือกความยาวโฟกสั   ของกล้องและมาตราสว่นภาพถ่าย
เฉล่ียท่ีต้องการได้แล้ว ระดบัสงู บนิเหนือภมูิประเทศเฉล่ียจะถกูก าหนดโดยอตัโนมตัจิาก  
 
 
 
 

 สมการท่ี 2.2   
 
  จดุควบคมุภาคพืน้ดิน ( Ground Control Point : GCP ) หมายถึง จดุใด ๆ ท่ีทราบคา่ พิกดั

ในระบบพิกดภัมูิประเทศ เป็นตวักลางท่ีท าให้สามารถจดัภาพให้มีความสมัพนัธ์อ้างอิง กบัพืน้ภมูิ

ประเทศแบง่ออกเป็น จดุควบคมุทางราบ (Horizontal Control Point)  จดุควบคมุทางดิง่ (Vertical 

Control Point) ระบบพิกดัอ้างอิง ในระบบพิกดัภมูิประเทศ ท่ีใช้โดยทัว่ไป แบง่ออกเป็น พิกดัทาง

ราบ ได้แก่  ระบบพิกดัภมูิศาสตร์ ละตจิดู , ลองจิจดู (, ) ระบบพิกดักริด UTM Easting , 

Northing (N, E) พิกดัทางดิง่ ได้แก่ ระดบัสงูเหนือพืน้อ้างอิง เชน่ ระดบัทะเลปานกลาง (Mean Sea 

Level : MSL) 

 แบบจ าลองระดบัสงูเชิงเลข (Digital Elevation Model : DEM) เป็นข้อมลูท่ีแสดงถึง

ลกัษณะภมูิประเทศของโลก หรือพืน้ผิวอ่ืนๆในรูปแบบดจิิตอล คา่พิกดัและการแสดงคา่ความสงู 

โดยส่วนมากจะถกูใช้ในระบบสารสนเทศภมูิศาสตร์ DEM อาจสามารถใช้งานร่วมกบัภาพแสดง 
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พืน้ผิวได้ ซึง่ DEM มกัถกูจดัเก็บในลกัษณะของ Raster หรือจดุภาพท่ีเป็นส่ีเหล่ียมโดยแตล่ะชอ่งจะ
จดัเก็บคา่ความสงูเอาไว้ ประโยชน์ของ DEM ใช้ในงานจ าลองสภาพภมูิประเทศ การจ าลองการบิน 
หรือการจ าลองการไหลของน า้เป็นต้นแบบจ าลองระดบัสงูเชิงเลข ได้จากการรังวดัความสงูหรือจดุ
ระดบัความสงูท่ีเป็นตวัแทนของภูมิประเทศ มีการจดัเก็บข้อมูล การประมวลผล และการน าเสนอ
แบบจ าลองในรูปแบบตา่งๆ เช่น การสร้างแบบจ าลองสามมิติ (3D) แบบจ าลองสามมิติเสมือนจริง 
แบบจ าลองระดับสูงมีความส าคัญเป็นอย่างยิ่งในการน าไปสร้างภาพถ่ายออร์โธเน่ืองจาก
แบบจ าลองระดบัสงูจะถกูน าไปใช้ในกระบวนการปรับแก้ความคลาดเคล่ือนทางต าแหน่งเน่ืองจาก
ความสงูตา่งของภูมิประเทศ(Relief Displacement) ซึ่งหากแบบจ าลองระดบัสงูมีความถกูต้องสูง
ก็จะสง่ผลให้ภาพถ่ายออร์โธมีความถกูต้องสงูด้วยเชน่กนั 
  Digital Terrain Model (DTM) เป็นค าท่ีมีความหมายใกล้เคียงกบั DEM แตจ่ะใช้ทัว่ไปๆ
มากกวา่ ข้อมลู DTM ความสงูของพืชพนัธุ์ อาคาร สิ่งปลกูสร้างจะถกูเอาออกให้เหลือเฉพาะพืน้ผิว
ของโลกจริงๆ 
  Digital Surface Model (DSM) หมายถึงแบบจ าลองภมูิประเทศซึง่จะแสดงพืน้ผิวของโลก
ท่ีสามารถแสดงบนคอมพิวเตอร์ได้ โดยจะรวมเอาความสงูของพืชพนัธ์และสิ่งท่ีมนษุย์สร้างขึน้
เอาไว้ด้วย 

 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพ 2.7 ความแตกตา่งระหวา่ง DSM และ DTM / DEM  (Jittranut Sriphom,2557) 

   การสร้างแบบจ าลองคา่ระดบัความสงูภมูิประเทศ ( Digital Terrain Model : DTM) 
การสร้างแบบจ าลองความสงู (Digital Terrain Model : DTM Extraction)เป็นกระบวนการสร้าง
แบบจ าลองความสงูท่ีได้จากการขยายจดุบงัคบัภาพถ่ายทางอากาศโดย แบบจ าลองความสงูท่ีได้นี ้
จะเป็นความสงูของพืน้ผิวทางกายภาพของพืน้ท่ี ซึง่รวมถึงสิ่งปกคลมุพืน้ผิวทางกายภาพของโลก 
(Digital Terrain) ซึง่ได้แก่ บ้าน อาคาร ต้นไม้ ป่าไม้ ดงันัน้ความสงูท่ีได้จงึยงัไมใ่ชค่วามสงู ท่ีได้จาก
สภาพพืน้ผิวจริงๆของโลก จึงจ าเป็นท่ีจะต้องมีการปรับแก้ เพ่ือให้ได้ความสงูจริงของพืน้ผิว โดยการ 

http://jittranutsri.blogspot.com/
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ปรับแก้แบบจ าลองความสงู (DEM Editing) โดยใช้แบบจ าลองคูภ่าพสามมิติ (3D Stereo) เพ่ือท า
การก าจดัความสงูของสิ่งปกคลมุจากแบบจ าลองเพ่ือให้ได้แบบจ าลองความสงู (DEM) จงึจะสาร
มารถน าเอาผลท่ีได้จากการปรับแก้แบบจ าลองแล้วไปสร้างเป็นเส้นชัน้ความสงู (Contour line) 

  2.2.5 Sketchfab การสร้าง 3D Model  

   ได้เห็นความต้องการและตลาดท่ีเพิ่มขึน้ส าหรับเนือ้หา 3D โดยเฉพาะอย่างยิ่ง
เน่ืองจาก VR และ AR กลายเป็นกระแสหลกัมากขึน้ เราได้เปิดตวัคณุลกัษณะการดาวน์โหลดในปี 
2014 ซึ่งใช้ประโยชน์ จากใบอนุญาตครีเอทีฟคอมมอนส์ คุณลักษณะนีไ้ด้รับการพิสูจน์แล้วว่า
ประสบความส าเร็จเป็นอย่างมากและในปัจจบุนันีเ้ราเห็นการดาวน์โหลดมากกวา่ 200,000 ครัง้ตอ่
เดือนเป็นจ านวนรวมมากกว่า 2.5 ล้านดาวน์โหลด เหลา่นีถ้กูน ามาใช้ส าหรับการใช้งานท่ีเป็นไปได้
ทุกกรณีตัง้แต่การพิมพ์แบบ 3D ไปจนถึงการศึกษาในชัน้เรียนจนถึงวิดีโอเกมและ VR จาก
ประสบการณ์วิวฒันาการตามธรรมชาติและหนึ่งในคณุสมบตัิท่ีเราต้องการมากท่ีสุด คือการดาวน์
โหลดแบบช าระเงินวิธีท่ีผู้ สร้างของเราสามารถสร้างรายได้จากการท างาน  ซึ่งเป็นหนทางท่ีจะ
ผลักดนัการแจกจ่ายเนือ้หาภายนอก Sketchfab และวิธีท่ียอดเย่ียมส าหรับคนอ่ืนในการค้นหา
เนือ้หาท่ียอดเย่ียม  

3D Formats 

มีหลายวิธีท่ีจะท าให้โมเดลของคณุอปัโหลดไปยงั Sketchfab คณุสามารถคลิกอปัโหลดท่ีมมุขวา
บนของหน้า Sketchfab เพ่ืออปัโหลดรูปแบบไฟล์ท่ีสนบัสนนุของเราหรือคณุสามารถใช้ผู้สง่ออก
เพ่ืออปัโหลดได้โดยตรงจากซอฟต์แวร์ 3D ของคณุ 

Sketchfab supports more than 50 3D formats: 

 3DC point cloud (.3dc, .asc) 

 3DS (.3ds) 

 ac3d (.ac) 

 Alembic (.abc) 

 Alias Wavefront (.obj) 

 Biovision Hierarchy (.bvh) 

 Blender (.blend) 

https://help.sketchfab.com/hc/en-us/articles/202508396-3D-File-Formats#3d-formats
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 Carbon Graphics Inc (.geo) 

 Collada (.dae, .zae) 

 *Design Web Format (.dwf) 

 Designer Workbench (.dw) 

 DirectX (.x) 

 *Drawing eXchange Format (.dxf) 

 Autodesk Filmbox, FBX (.fbx) 

 GDAL vector format (.ogr) 

 Generic Tagged Arrays (.gta) 

 GL Transmission Format (.gltf, .glb) 

 Initial Graphics Exchange Specification, IGES (.igs, .iges) 

 Kerbal Space Program (.mu, .craft) 

 Google Earth, Keyhole Markup Language (.kmz) 

 LIDAR point clouds (.las) 

 Lightwave (.lwo, .lws) 

 Mimesys Q3D (.q3d) 

 Minecraft (.mc2obj, .dat) 

 Open Flight (.flt) 

 Open Inventor (.iv) 

 OpenSceneGraph (.osg, .osgt, .osgb, .osgterrain, .osgtgz, .osgx, .ive) 

 Polygon File Format (.ply) 

 Quake (.bsp) 

 Quake / Valve source engine (.md2, .mdl) 

 Shape (.shp) 

 *Stereolithography, Standard Tessellation Language (.stl, .sta) 

 Terrapage format database (.txp) 

 Valve source engine (.vpk) 

 Virtual Reality Modeling Language, VRML (.wrl, .wrz) 
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  2.2.6แนวคิดความสัมพันธ์เชิงเส้นหรือสัมประสิทธ์ิสหสัมพันธ์ 

 การเปรียบเทียบโดยใช้ Correlation หรือ คา่สหสมัพนัธ์ เป็นการดทูิศทางความสมัพนัธ์
ระหวา่งตวัแปร 2 ตวั โดยมี Correlation Coefficient (r) หรือ คา่สมัประสิทธ์ิสหสมัพนัธ์ เป็นตวับง่ชี ้
ถึงความสมัพนัธ์นี ้ซึง่คา่สมัประสิทธ์ิสหสมัพนัธ์นีจ้ะมีคา่อยูร่ะหว่าง -1.0 ถึง +1.0  ซึง่หากมีคา่ใกล้ 
-1.0 นัน้หมายความวา่ตวัแปรทัง้สองตวัมีความสมัพนัธ์กนัอย่างมากในเชิงตรงกนัข้าม หากมีคา่
ใกล้ +1.0 นัน้หมายความวา่ ตวัแปรทัง้สองมีความสมัพนัธ์กนัโดยตรงอย่างมาก และหากมีคา่เป็น 
0 นัน้หมายความวา่ ตวัแปรทัง้สองตวัไมมี่ความสมัพนัธ์ตอ่กนั 

 

2.3 เอกสารงานวิจัยที่เก่ียวข้อง 

  ยงยุทธ วิถีไตรรงค์ (2556) ได้กล่าวไว้ว่า อากาศยานไร้คนขับ หรือ UAV (Unmanned 
Aviation Vehicle)แต่เดิมนัน้มีการใช้งานในหน่วยงานด้านความมั่นคงแต่ในปัจจุบนันัน้ได้มีการ
น ามาใช้ หลากหลายรูปแบบ ทัง้ด้านการส ารวจ การเฝ้าระวงั หรือเล่นเป็นงานอดิเรก ตลอดจนใช้ 
เพ่ือการถ่ายภาพทางอากาศ และยังกล่าวไว้อีกว่ามีการใช้กันอย่างแพร่หลายในช่วงปี  1960 – 
1980 โดยมีงานวิจยัและพฒันาท่ีเก่ียวข้องกับ UAV กระจายอยู่ทัว่โลก การใช้งาน UAV หมายถึง 
อากาศยานน า้หนกัเบาท่ีบินได้โดยไม่ต้องมีนกับินอยู่บนเคร่ือง อาจท าการควบคมุโดยตรงโดยผู้
ควบคมุจากภาคพืน้ดินหรือโดยการป้อนโปรแกรมค าสัง่ก าหนดแผนการบินเข้าสู่ตวัเคร่ืองหรือโดย
อาศยัโปรแกรมควบคมุการบนิอตัโนมตั ิการถ่ายภาพทางอากาศเร่ิมตัง้แตปี่ 1858 โดยชา่งภาพชาว
ฝร่ังเศสท่ีถ่ายจาก บอลลูนเหนือกรุงปารีส ต่อมาจึงเร่ิมมีการวิวฒันาการมาเร่ือย ๆ ตัง้แต่การใช้
นกพิราบ วา่ว จรวด บอลลนูถ่ายภาพ ร่มบนิ รวมถึงเคร่ืองบนิ จนถึงในยคุปัจจบุนัท่ีเป็นยคุ ของการ
ถ่ายภาพทางอากาศท่ีเป็นภาพถ่ายแบบดิจิตลัคณุภาพสงูซึ่งการถ่ายภาพทางอากาศนัน้สามารถ
น าไปใช้ได้หลากหลายวัตถุประสงค์ ทัง้ทางยุทธการ การประชาสัมพันธ์การท่องเทียว แต่ใน
งานวิจยัครัง้นีข้องเขานัน้จะกลา่วถึงในสว่นของการถ่ายภาพ เพ่ือการส ารวจเพ่ือท าแผนท่ี 

 ชิต เหล่าวฒันา อรรณพ เรืองวิเศษและ รุ่งโรจน์ หวงัเกียรติ (2557)ได้ศกึษาเก่ียวกับส่วน
ซ้อน ส่วนเกยของภาพถ่ายทางอากาศและศกึษาเก่ียวกบัซอฟแวร์ PIX4D เวลาท่ีเราจะต้องการจะ
ใช้ภาพถ่ายทางอากาศนัน้ภาพถ่ายท่ีดีจะต้องถ่ายให้ภาพมีบริเวณซ้อนทับซึ่งก็ขึน้อยู่กับ
รายละเอียดงานต้องการซ้อนทบักนัก่ี % ซึ่งถ้าซ้อนทบักันน้อยไปเวลาน ามาภาพมาต่อกันเป็นผืน
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ใหญ่ก็ยากเพราะ Software จะไม่สามารถ Matching จุดระหว่างภาพได้ แต่ถ้าซ้อนทับกันมาก 
อาจจะต้องเปลืองเวลาและงบประมาณในการบินถ่ายและเวลาในการประมวลผล เม่ือไปบินถ่าย
และได้ภาพมาแล้ว ก็น ามาภาพมาเข้าสู ่Software เพ่ือจะตอ่ภาพให้กลายเป็นผืนใหญ่   

 

ความสามารถของ PIX4D คือการสร้าง Point Cloud จากภาพหลายๆ มมุมองได้ ด้วยหลกัการทาง 
Photogrammetry เราก็ได้ file ออกมา file นงึ ท่ีเป็นนามสกลุ .las 

 มณฑา จ าปาเหลือง (2556) ได้ศกึษาเก่ียวกับการบินถ่ายรูปด้วย UAV เพ่ือท าแผนท่ีก็ท า
เช่นเดียวกนัการบินถ่ายภาพทางอากาศทัว่ไป คือ ต้องมี overlap และ sidelap  Overlap คือ การ
ซ้อนกันของภาพถ่ายในแนวบินเดียวกัน ส าหรับ UAS แล้วแนะน าไม่น้อยกว่า 65% Sidelap คือ 
การซ้อนกนัของภาพถ่ายระหว่างแนวบิน แนะน าให้ใช้ 65% ส าหรับการควบคมุการบินและถ่ายรูป
ของกล้องถ่ายภาพให้ได้ overlap และ sidelap จะใช้ตวั autopilot ให้บินไปตามเส้นทางและแนว
บินท่ีได้ค านวณไว้จากตวัโปรแกรมวางแผนท่ีมาพร้อมกับระบบ UAS หรือค านวณเองทัง้หมดแล้ว 
upload ขึน้ autopilot และการควบคุมการถ่ายภาพจะควบคุมด้วย autopilot เช่นกันท่ีจะสั่งการ
ถ่ายภาพท่ีตวักล้อง โดยทัว่ไปกล้องท่ีใช้จะเป็นกล้องรุ่นท่ีมี sensor รับการสัง่งานในการถ่ายรูปด้วย
แสงอินฟาเรดโดยจะกระพริบแสงเป็นจงัหวะเวลาท่ีได้ค านวณไว้ หากใช้กล้องท่ีตัง้เวลาจะมีความ
ยืดหยุน่ในการก าหนดเวลาท่ีไมล่ะเอียดตามการค านวณ สว่นนีจ้ะสมัพนัธ์กบัความเร็วของ UAV ซึง่
จะถูกก าหนดความเร็วในการบินมาตัง้แต่ตอนวางแผนบิน เคร่ือง UAV จะบินด้วยความเร็วท่ี
ก าหนดก่อนเข้าสูเ่ส้นแนวบนิท่ีจะถ่ายรูป เพ่ือรักษาคา่ overlap ให้เป็นไปตามท่ีก าหนด 

 กิตติศกัดิ์ ศรีกลาง (2557)ได้อธิบายเก่ียวกับการวางแผนโครงการท าแผนท่ีจากภาพถ่าย
ทางอากาศการด าเนินงานตามโครงการส ารวจด้วยภาพถ่ายทางอากาศขึน้อยู่กบั ภาพท่ี มีคณุภาพ
ดี ซึง่จะได้จาก การวางแผน อยา่งระมดัระวงั และการปฏิบตั ิท่ีเท่ียงตรงตาม แผนการบนิ ท่ีก าหนด 
ซึ่งประกอบด้วย แผนท่ีแนวบิน (Flight Map) และ เกณฑ์ก าหนด (Specification) ซึ่งจะระบุถึง
รายละเอียดของการถ่ายภาพ รวมทัง้ ข้อก าหนดเฉพาะอย่าง รายละเอียดท่ีเก่ียวกบั วสัด ุเคร่ืองมือ 
และวิธีการท่ีจะใช้ในโครงการ และ รวมถึงความต้องการ และเกณฑ์ยอมรับได้ (tolerances) 

  กิตติศกัดิ์ ศรีกลาง (2557)ได้อธิบายเก่ียวกับภาพถ่ายทางอากาศ (aerial photograph) 
เป็นภาพท่ีถ่ายจากทางอากาศในระบบ ทางอ้อม โดยวิธีการเอากล้องถ่ายรูปติดไปกับอากาศยาน 
แล้วบินไปเหนือภูมิประเทศบริเวณท่ีจะท าการถ่ายภาพ แล้วเปิดหน้ากล้อง เพ่ือปล่อยให้แสง
สะท้อนจากสิ่งตา่งๆ ท่ีปรากฏอยูใ่นภมูิประเทศเบือ้ง ลา่ง เข้าสูเ่ลนส์กล้องถ่ายรูปไปจนถึงแผ่นฟิล์ม
การหาความสงูของวตัถจุากภาพเด่ียว ภาพท่ีน ามาใช้ต้องมีคณุสมบตัิดงันี ้ภาพต้องมีมาตราส่วน
คอ่นข้างใหญ่  วตัถตุ้องอยู่บนพืน้หลกัฐานเดียวกับจุดดิ่งหรือจุดหลกั  ภาพถ่ายต้องเป็นภาพถ่าย
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ดิ่ง  ยอดและฐานวตัถตุ้องเห็นได้ชดัเจนในภาพ  วตัถตุ้องฉายดิ่งจากพืน้หลกัฐาน  การเคล่ือนของ
ต าแหนง่ต้องเบนออกจากจดุหลกั และจดุยอดต้องทอดตวัออกจากจดุกึ่งกลาง ภาพไปไกลกวา่ฐาน
ของภาพ จะเห็นวา่การวดัความสงูของวตัถ ุแม้วา่จะท าได้โดยการวดัจากภาพเดี่ยว แตก็่มี ข้อจ ากดั 
 
 

ทางด้านการถ่ายภาพมาก การวดัจากภาพคูส่ามมิติจะมีข้อจ ากดัน้อยกวา่ เพราะคา่ท่ีวดัได้จะ เป็น
คา่สมัพทัธ์ หรือเป็นความแตกตา่งระหว่างคา่ของความสงู ซึ่งสามารถน าไปเทียบเป็นคา่ท่ีต้องการ 
ได้รายละเอียดของการค านวณ  

ปภาวิน คล้ายรักษา และปฏิภาณ สกลุพาณิชย์พนัธ์ (2559) ได้ท าการศกึษาเก่ียวกยัเร่ือง 

การประยุกต์ใช้งานรังวัดบนภาพถ่ายด้วยอากาศยานไร้คนขบั ในการสร้างแบบจ าลองสามมิติ 

กรณีศกึษาพืน้ท่ีคณะวิศวกรรมศาสตร์การศกึษาการประยุกต์ใช้งานรังวดับนภาพถ่ายด้วยอากาศ

ยานไร้คนขบั(Unmanned Aerial Vehicle: UAV) เพ่ือสร้างแบบจ าลองสามมิติด้วยอากาศยานไร้

คนขับ ศึกษาความถูกต้องเชิงต าแหน่งของผลลัพธ์ในการประมวลผลภาพถ่าย ด้วยโปรแกรม 

Pix4Dmapper ซึ่ ง การศึกษาโครงงาน นี ไ้ ด้ ใ ช้บ ริ เ วณพื น้ ท่ี ของคณะวิ ศวกรรมศาสต ร์  

มหาวิทยาลยัขอนแก่น ในการสร้างแบบจ าลองสามมิต ิโดยใช้ภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนขบั ซึง่

มีการปรับแก้คา่พิกัดจากหมุดควบคมุ ท่ีมีความถกูต้องและรายละเอียดท่ีสมบรูณ์มากยิ่งขึน้ จาก

การศกึษาพบว่า เทคนิคการรังวดัด้วยอากาศยานไร้คนขบั และแบบจ าลองสามมิติ สามารถน ามา

ประยกุต์ใช้กบังานด้านวิศวกรรมอ่ืนๆได้ เช่น การท าแบบจ าลองสามมิติของโครงสร้างอาคารอ่ืนๆ 

และแบบจ าลองสามมิตท่ีิได้ผลออกมานัน้มีคา่ความละเอียดถกูคอ่นข้างสงู 

 Priabroy  (2559)ได้ท าการศึกษาทดลองประมวลผลของภาพถ่ายทางอากาศท่ีได้

ข้อมลูภาพมาจากอากาศยานไร้คนขบั โดยใช้ทัง้หมดสามโปรแกรมในการประมวลผลและท าการ

เปรียบเทียบกันและน าผลท่ีได้มาท าการสร้างแบบจ าลองสามมิติในSketchfab โดยได้ท าการ

ทดลองใช้โปรแกรมประมวลผล AgisoftPhotoscan, Pix4DMapper และ 3DFZephyr เอาเวอร์ชัน่

ทดลองใช้มาก่อน Priabroy พบว่า Agisoft Photoscan กับ Pix4DMapping ให้ผลลัพธ์ออกมา

ใกล้เคียงกนั DSM และภาพออร์โธท่ีได้ออกมานัน่มีความแตกตา่งกันเล็กน้อย และสามมิติท่ีสร้าง

ใน Sketchfab แทบไม่มีความแตกตา่งกนัเลย แตก่ารประมวลผลของโปรแกรม Pix4Dmapper ใช้

ทรัพยากรในการประมวลผลเยอะกวา่และใช้เวลาในการประมวลผลนานกว่า Agisoft Photoscan 

Chen, Liu, Gao and Liu (2557)ได้ศึกษาเก่ียวกับการจบัคู่ภาพอตัโนมตัิเพราะภาพถ่าย
อากาศยานไร้คนขับท่ีได้มานัน้จะต้องมีการปรับแก้ภาพ ก่อนสร้างพิกัดให้ภาพและภาพท่ีดัดแก้

https://www.priabroy.name/archives/author/priabroy
https://www.priabroy.name/archives/author/priabroy
http://www.agisoft.com/
https://pix4d.com/product/pix4dmapper-photogrammetry-software/
https://www.3dflow.net/3df-zephyr-pro-3d-models-from-photos/
https://www.priabroy.name/archives/author/priabroy
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มาแล้วนัน้จะต้องมีความถูกต้องและความแม่นย าในการตรวจจับภาพ digital orthographic 
maps การเลือกและวางต าแหน่งจุดควบคมุภาคพืน้ดิน (GCP) เป็นส่วนท่ีส าคญัท่ีสุดในการแก้ไข
รูปทรงเรขาคณิตเพ่ือสร้าง digital orthographic maps เพ่ือชว่ยในการใช้งานท่ีจะต้องเลือกจดุ  

 
 

GCPs เองและเพิ่มความแม่นย าในการแก้ไขจงึจ าเป็นต้องปรับปรุงระบบอตัโนมตัใินการแก้ไขภาพ
และวิธีจบัคู ่GCP 

การตรวจสอบความถูกต้อง 

กมลฉตัร ศรีจะตะ (2559) ได้ศกึษาความหนาแนน่ของเมืองจากข้อมลูแบบจ าลองความ
สงูไลดาร์ ในพืน้ท่ีเขตดาวทาวน์และเขตสตริป รัฐเพนซิลเวเนีย ประเทศสหรัฐอเมริกา โดยน าเสนอ
วิธีการสกดั ข้อมลูความสงูไลดาร์ พารามิเตอร์ของอาคาร การค านวณคา่อตัราส่วนพืน้ท่ีอาคารตอ่
แปลงท่ีดนิ (Floor Area Ratio: FAR) และคา่อตัราสว่นพืน้ท่ีคลมุดนิตอ่แปลงท่ีดนิ (Building 
Coverage Ratio: BCR) และได้มีการตรวจสอบความถกูต้องจากภาพท่ีได้มาจากคา่จริง (ข้อมลู 
Google Earth) และคา่ท่ีประมาณได้จากแบบจ าลอง (ข้อมลูไลดาร์) ผลการศกึษาพบวา่ เขตดาว
ทาวน์นัน้เมืองมีความหนาแนน่มากกว่าเขตสตริปซึง่พิจารณาจากคา่อตัราส่วนพืน้ท่ี อาคารตอ่
แปลงท่ีดนิ (Floor Area Ratio: FAR) และคา่อตัราสว่นพืน้ท่ีคลมุดินตอ่แปลงท่ีดนิ 
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บทที่ 3 

วิธีการด าเนินงานวิจัย 

  งานวิจยันีเ้ป็นการศกึษาการเปรียบการสกดัคา่ความสงูของอาคารในเขตพืน้ท่ีเมือง โดยใช้
ข้อมลูจาก อากาศยานไร้คนขบั กบัข้อมลูความสงูท่ีได้จากเคร่ืองมือวดัความสงู โดยใช้ซอฟแวร์ใน
การประมวลผล 2 ซอฟแวร์เพ่ือท าการเปรียบเทียบคา่ความสงูท่ีสกดัได้ ในพืน้ท่ีศกึษา มหาวิทยาลยั
นเรศวร โดยแบง่ออกเป็น 3 พืน้ท่ี ได้แก่ อาคารอเนกประสงค์ อาคารคณะบริหารธุกิจ เศรษฐศาสตร์
และการส่ือสาร และ วิทยาลัยพลังงาน มหาวิทยาลัยนเรศวร เพ่ือให้บรรลุตามวัตถุประสงค์ได้
ก าหนดวิธีการด าเนินการวิจยั โดยมีรายละเอียดแบง่ออกเป็น 4 สว่น ดงันี ้
  3.1 เคร่ืองมือท่ีใช้ในการวิจยั 
 3.2 ข้อมลูแหลง่ข้อมลู 
 3.3 การเก็บรวบรวมข้อมลู 
 3.4 การวิเคราะห์ข้อมลู 
 
3.1 เคร่ืองมือที่ใช้ในการวิจัย 

  1) คอมพิวเตอร์สว่นบคุคล Intel(R) Core(TM) i7-6700U CPU @ 3.50 GHz RAM 4 GB 

  2) ซอฟแวร์และโปรแกรมทางสารสนเทศภมูิศาสตร์ DJI GS Pro , Agisoft Photoscan , 
Pix4Dmapper 

3) เคร่ืองวดัมมุและวดัความสงู Haga Altimeter และเทปวดัระยะ 

4) อากาศยานไร้คนขบั DJI Phantom 4  

 

 

 

 

 

 

 



26 
 

 

3.2 ข้อมูลและแหล่งข้อมูล 

ตาราง 3.1 ข้อมลูและแหลง่ข้อมลูท่ีใช้ในการวิจยั 

ล าดบั ข้อมลู แหลง่ท่ีมา ชนิดข้อมลู ปี พ.ศ พืน้ท่ี 
1 ภาพถ่าย

อากาศยาน
ไร้คนขบั 

อากาศยานไร้คนขบั 
DJI Phantom 4 

advancrd 

ราสเตอร์ พ.ศ.2561 มหาวิทยาลยั
นเรศวร 

2 

 

 

3 

 

 

4 

ข้อมลูความ
สงู 
 

ข้อมลูความ
สงู 
 

3D Model 

จากเคร่ืองมือวดัความ
สงูท่ีได้ท าการลงพืน้ท่ี

ไปวดั 
Pix4Dmapper และ 
Agisoft Photoscan 
Pix4Dmapper และ 
Agisoft Photoscan 

เวกเตอร์ 
 
 

ประเภทจดุ 
ราสเตอร์ 

 
ราสเตอร์ 

พ.ศ.2561 
 
 

พ.ศ.2561 
 
 

พ.ศ.2561 

มหาวิทยาลยั
นเรศวร 

 
มหาวิทยาลยั
นเรศวร 

 
มหาวิทยาลยั
นเรศวร 

 

3.3 การเก็บรวบรวมข้อมูล 

ผู้วิจยัได้ท าการเก็บรวบรวมข้อมลูท่ีใช้ในการศกึษา ได้แก่ ข้อมลูภาพถ่ายทางอากาศโดย 

อากาศยานไร้คนขบั และข้อมลูความสงูจากเคร่ืองวดัความสงู ในพืน้ท่ีศกึษา 

 3.3.1 ข้อมูลภาพถ่ายทางอากาศ 

 1)รวบรวมข้อมูลและวางแผนการบิน ในพืน้ท่ีมหาวิทยาลัยนเรศวรอาคาร

อเนกประสงค์ อาคารคณะบริหารธุกิจ เศรษฐศาสตร์และการส่ือสาร และ วิทยาลัยพลังงาน 

มหาวิทยาลยันเรศวร 

 2) ตรวจสอบบริเวรรอบๆพืน้ท่ีศกึษา โดยส ารวจพืน้ท่ีมีพืน้ท่ีโล่งส าหรับการบินขึน้

ลงเพียงพอหรือไม่ และสงัเกตอาคารพืน้ท่ีศึกษาเพ่ือท่ีจะได้ทราบว่าควรก าหนดระยะความสงูบิน

เทา่ใด 

 3)ตรวจสอบข้อมลูภาพถ่ายท่ีได้ และท าการคดัเลือกเฉพาะบริเวรพืน้ท่ีศกึษา จดั

ข้อมลูให้อยใูนรูปแบบท่ีเหมาะสม เพ่ือน าไปใช้ในการวิเคราะห์ข้อมลูตอ่ไป 
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 3.3.2 ข้อมูลความสูง จากเคร่ืองวัดความสูง 

  1)รวบรวมข้อมูลความสูงของอาคารในพืน้ท่ีศึกษาท่ีมหาวิทยาลยันเรศวรอาคาร
อเนกประสงค์ อาคารคณะบริหารธุกิจเศรษฐศาสตร์และการส่ือสารและวิทยาลัยพลังงาน 
มหาวิทยาลยันเรศวร ท่ีได้ท าการวดัคา่ความสงูของอาคาร โดยเคร่ืองวดัความสงู Haga Altimeter  
  2) ตรวจสอบข้อมูล และท าการหาค่าความสูงของอาคารท่ีได้มาจากเคร่ืองวัด
ความสงูได้ข้อมลูออกมาในรูปแบบของมมุเงย และระยะหา่งจากจดุวดัถึงฐานอาคาร 
  3) น าข้อมูลความสูง เข้าสู่โปรแกรมสารสนเทศ เพ่ือเปรียบความสูงท่ีได้มีความ
ถกูต้องมากน้อยเพียงใด 

 3.3.3 ข้อมูลความสูง จาก Pix4Dmapper และ Agisoft Photoscan 

  1) รวบรวมข้อมูลภาพถ่ายของอาคารในพืน้ท่ีศกึษาท่ีมหาวิทยาลยันเรศวรอาคาร
อเนกประสงค์ อาคารคณะบริหารธุกิจเศรษฐศาสตร์และการส่ือสารและวิทยาลัยพลังงาน 
มหาวิทยาลยันเรศวร  
  2) น าข้อมลูภาพเข้าสู่โปรแกรมสารสนเทศภมูิศาสตร์ ท าการประมวลผลจะได้การ
สร้างจดุความหนาแนน่ของภาพ 3D Model ภาพ DSM และภาพออร์โธ 
  3) ตรวจสอบความถกูต้องของข้อมลู และน าข้อมลูความสงูท่ีสกดัได้อยู่ในรูปของ
ราสเตอร์ท าการเปรียบเทียบของทัง้ 2 ซอฟแวร์ กบัความสงูท่ีได้จากเคร่ืองมือวดัความสงู 

ภาพ 3.1 ภาพออร์โธ ท่ีได้จาก Agisoft Photoscan 
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ดงัภาพท่ี 3.1 ภาพออร์โธ ท่ีท าการประมวลผลโดยโปรแกรม Agisoft Photoscan บริเวรในสว่นของ
ริมขอบภาพนั่นจะมีพืน้ท่ีท่ีไม่มีข้อมูลเป็นจ านวนมากและเป็นรูปทรงท่ีไม่สวยงามมากนัก แต่ใน
ภาพท่ี 3.2 หรือภาพออร์โธท่ีท าการประมวลผลโดยโปรแกรม Pix4Dmapper นัน่มีบริเวรพืน้ท่ีท่ีไม่มี
ข้อมูลน้อยกว่าและรูปทรงของภาพออร์โธท่ีได้ท าการประมวลผลออกมานั่นสวยงสและมีความ
คมชดัมากกวา่ 

 

ภาพ 3.2 ภาพออร์โธท่ีได้จาก Pix4Dmapper 

  3.3.4 ข้อมูล 3D Model   
  1) รวบรวมข้อมูล3D Model ในพืน้ ท่ีศึกษา ท่ีมหาวิทยาลัยนเรศวรอาคาร
อเนกประสงค์ อาคารคณะบริหารธุกิจ เศรษฐศาสตร์และการส่ือสาร และ วิทยาลัยพลังงาน 
มหาวิทยาลยันเรศวร ท่ีได้ท าการวดัคา่ความสงูของอาคาร ท่ีได้จากการประมวลผลทัง้ 2 ซอฟแวร์ 
  2) น าข้อมลู 3D Model DSM และภาพ ออร์โธ เข้าสู่เว็บไซต์ของ Sketchfab เพ่ือ
ท าการเผยแพร่ 3D แบบออนไลน์ สามรถท าการดาว์โหลดและท าการซือ้ขาย Model ได้ 
  3) ตรวจสอบข้อมลู 3D Model และท าการเปรียบเทียบผลท่ีได้จากทัง้ 2 ซอฟแวร์ 
3.4 การวิเคราะห์ข้อมูล 
  1)การจัดการข้อมูลความสูงของจากเคร่ืองมือวัดความสูงท่ีวัดได้จากการลง
ภาคสนาม 
  2) สร้างชัน้ข้อมลูความสงูของอาคาร ให้อยูใ่นรูปของ point cloud 
   3) การสกดัข้อมลูความสงูอาคารท่ีมีรูปแบบเป็น point cloud มาค านวณอตัโนมตัิ
เม่ือได้ผลลพัธ์ออกมาให้แยกจ าแนกประเภทข้อมูลและแสดงผลในรูปแบบ  ข้อมูลระดบัความสูง
ของอาคาร ในรูปแบบแผนท่ีแสดงความสงูของอาคาร 
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  4)การจดัการข้อมูลความสูงจากภาพถ่ายโดรนพืน้ท่ีศึกษาตัง้อยู่ท่ีมหาวิทยาลัย
นเรศวร อ าเภอเมือง จังหวัดพิษณุโลก ประกอบกด้วย 3 อาคาร โดยอาคารแรกจะเป็น อาคาร
อเนกประสงค์ มหาวิทยาลยันเรศวร อาคารท่ีสองจะเป็น วิทยาลยัพลงังานทดแทน มหาวิทยาลยั
นเรศวร และอาคารท่ีสามจะเป็นอาคารของคณะบริหารธุรกิจ เศษฐศาสตร์และการส่ือสาร โดยท่ีจะ
ท าการบินถ่ายภาพเพ่ือจะน ามาสกัดค่าความสูงของอาคารและน ามาท า 3D Model โดยใช้   
อากาศยานไร้คนขับ    ( DJI Phantom 4 advanced ) น ามาถ่ายภาพทางอากาศเม่ือวันท่ี 20 
สิงหาคม 2561 , 21 สิงหาคม 2561 และ 31 พฤศจิกายน 2561 ตามล าดบั โดยขัน้ตอนแรกของวิธี
วิจยันัน้คือ การวางแผนแนวบินของอาคารทัง้ 3 อาคาร โดยยกตวัอย่างเป็นพืน้ท่ีศกึษา 1 ใน 3 คือ 
อาคารอเนกประสงค์ เพราะ วา่มีรูปทรงท่ีแตกตา่งจาก อาคารอ่ืนๆท่ีอยูใ่กล้เคียงกนั 

ภาพ 3.3 การวางแผนแนวบินของอาคารอเนกประสงค์ 

 โดยการวางแผนแนวบินนัน้ได้ก าหนดความสงูบนิ อยูท่ี่ 80 เมตร สว่นซ้อน ร้อยละ 90 และ
ส่วนเกย ร้อยละ 60  โดยมีแนวบินทัง้หมด 3 แนวบิน และรูปท่ีได้ทัง้หมด 36 รูป โดยตัง้เป็นการบิน
แบบ 3 มิติ เพราะ น าผลลพัธ์ท่ีได้มาท าการสร้าง 3D Model โดยใช้คา่พิกดั ณ จดุเปิดถ่าย และน า
ภาพเข้าสูโ่ปรแกรม Agisoft Photoscan และ Pix4Dmapper เพ่ือท าการประมวลผลตอ่ไป 
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ภาพ 3.4 ภาพท่ีได้มาจากการบนิถ่ายภาพ 

  5) สร้างชัน้ข้อมลูความสงูของอาคาร ให้อยูใ่นรูปของ point cloud 
   6) การสกดัข้อมลูความสงูอาคาร ท่ีมีรูปแบบเป็น point cloud มาค านวณอตัโนมตัิ  
เม่ือได้ผลลพัธ์ออกมาให้แยกจ าแนกประเภทข้อมลูและแสดงผลในรูปแบบข้อมลูระดบัความสงูของ
อาคาร และน าเสนอในรูปแบบแผนท่ีแสดงความสูงของอาคาร เปิด Agisoft Photoscan ไปท่ี 
workflow >Align Photo   เสร็จแล้ว ควร Save งานก่อน ครัง้หนึ่ง ไปท่ี File > save as เลือกท่ีเก็บ
แล้วกด save ไปท่ี Work Flow > Dense Clound ก่อน เพ่ือเพิ่มจ านวนจดุของ tile point ให้มากขึน้
ก่อนท่ีจะไปสร้างพืน้ผิว ในขัน้ตอน Mesh > build mesh > build texture การน าพืน้สีของภาพมา 
ใส่ในโมเดล > Build DEM > Build orthomosaic สร้าง project โดยไปท่ี Pix4Dmapper แล้วคลิก 
New Project จากนัน้ upload files รูปภาพท่ีต้องการจะประมวลผล > 3D Model แบบ standard 
> Processing จะได้ผลการประมวลภาพ DSM ออร์โธ และ 3D Model ออกมา ยกตวัอย่างการ
สกัดข้อมูลความสูงของอาคารด้วย Agisoft Photoscan ของอาคารคณะเกษตรศาสตร์  
ทรัพยากรธรรมชาตแิละสิ่งแวดล้อม เป็นพืน้ท่ีทดลอง 
 ข้อ 1 การน าเข้าข้อมลูภาพถ่ายทางอากาศ เปิดโปรแกรม Agisoft PhotoScan > add 

chunk > คลิกท่ี workflow เพ่ือ add photo น าภาพท่ีเก็บมาใส่ 

** การ add chunk คือการสร้างไว้เก็บรวบรวมภาพ โดยหนึง่งานไมจ่ าเป็นต้องมี 1 chunk ถ้าพืน้ท่ี

ท่ีเก็บข้อมลูมีหลายสว่นโดยแตล่ะสว่นสามารถน ามารวมกนัได้ถ้ามีจดุท่ีเหมือนกนัหรือมีจดุท่ีใส่คา่

พิกดัท่ีมีคา่เทา่กนั 
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ภาพ 3.5 การน าภาพเข้าโปรแกรม Agisoft Photoscan 

   ข้อ 2 การจดัเรียงภาพและปรับแก้ภาพ เมิ่อเราคลิกไปท่ี workflow จะพบว่ามีขัน้ตอนเร่ิม
ท่ี Align Photo และจะมีตวัหนงัสือสีด า แล้วตวัอ่ืนๆเป็นสีเทา เน่ืองจากเราจ าเป็นจ้องผ่านใน
ขัน้ตอนนีก้่อนจงึจะสามาถไปในวิธีถดัไปได้ 

Workflow > คลิกท่ี Align Photo > เลือกคา่ฟังก์ชัน่หรือความละเอียดตา่งๆ > OK 

 จดัเรียงภาพท่ีมีสว่นเหล่ือมกนัทกุภาพ 

                             

ภาพ 3.6 การเลือกการประมวลผลของ Align Photo และภาพการประมวลผล Align Photo 

แบบ High 

                     

 

 

 

ภาพ 3.7 ภาพการประมวลผล Align Photo ในกรณีลองปรับเป็นคา่ Low 
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โดยขัน้ตอนนีจ้ะเป็นขัน้ตอนการน าภาพมาจดัเรียงแล้วเลือกเอาจุดของภาพท่ีเหมือนกันมาสร้าง

โมเดล 

 Accuracy แสดงถึงความถกูต้องของงาน 

 Highest จะมีความถกูต้องของจดุข้อมลูสงูสดุ แตใ่ช้เวลาประมวลผลนาน 

 lowest จะมีความถกูต้องต ่าสดุ ใช้เวลาน้อยท่ีสดุ 

 Pair preselection จะมีให้เลือก 3 แบบ 

 Disabled จะค านวณแบบทัว่ไปโดยรวม 

 Generic จะค านวณพืน้ท่ีทบัซ้อนกนัของภาพท่ีความละเอียดต ่าท่ีสดุสามารถน าภาพมา
เลือกจดุโดยไมต้่องมีคา่พิกดัของภาพได้ 

 Reference จะค านวณโดยภาพนัน้ต้องมีค ่า พิกดั x,y,z จะท าให้สามารถจดัเรียงภาพและ
ค านวณได้เร็วขึน้ 

 Key point limit ใช้คา่ตัง้ต้น มีส าหรับเวลาจดัเรียงรูปภาพโดยน าจดุท่ีเหมือนกนัตามคา่ท่ี
ก าหนด  

 Tie point limit คา่นีแ้สดงถึงคา่ท่ีบง่ชีว้า่ในภาพมีจดุท่ีเหมือนกนั แล้วเลือกจดุท่ีซ า้กนัมา
เรียบเรียงเป็นโมเดล 

 Adaptive camera model fitting คลิกถกูไว้เพ่ือท่ีโปรแกรมสามารถปรับจ านวนมากน้อย
ของจดุตามความเหมาะสมได้ 
 

  ข้อ 3 การสร้างจดุความสงูหนาแนน่ (Point cloud) 
  โครงข่ายสามเหล่ียมนัน้เม่ือเราท ากการค านวณแล้วจะท าให้เราทราบต าแหน่งบนภาพ ซึ่ง
จะง่ายต่อการน ามาเปรียบเทียบกับกับจุดท่ีมีต าแหน่งเดียวกัน โดยเราจะน าส่วนนีม้าสร้าง
แบบจ าลองพืน้ผิว โดยหลกัจาก align photo เสร็จแล้ว ควร Save งานก่อน ไปท่ี File > save as 
เลือกท่ีเก็บแล้วกด save จากนัน้ ไปท่ี Work Flow > Build Dense Cloud      หลงัจากนัน้ก็กด OK  
โดยจะท าขัน้ตอน Dense Clound เพ่ือเพิ่มจ านวนจุดของ tile point ให้มากขึน้ก่อนท่ีจะไปสร้าง
พืน้ผิวในขัน้ตอน Mesh 
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Quality แสดงถึงความละเอียดของจดุท่ีต้องการเพิ่มขึน้มา 

 Ultra high จะมีความละเอียดของจดุข้อมลูสงูสดุ ท าให้ใช้เวลาประมวลผลนาน 

 lowest จะมีความละเอียดต ่าสดุ ใช้เวลาน้อยท่ีสดุ 
Depth fitering มีให้เลือกอยู่ 4 แบบซึง่แตล่ะแบบก็จะมีความตา่งกนั 

 Disabled แบบทัว่ไปไมเ่จาะจง มีการเพิ่มจ านวนจดุขึน้มา 

 Mild จะเป็นการเพิ่มรายละเอียดไมม่ากจนเกินไปเน้นให้ผิวเรียบเนียน 

 Moderate จะเป็นการเพิ่มจ านวนจดุให้พอดีสม ่าเสมอท าให้ข้อมลูไมข่รุขระจนเกินไป 

 Aggressive จะเป็นการลงรายละเอียดเพิ่มจดุให้เยอะๆ มีความละเอียดสงูแตถ้่าข้อมลูไม่
เพียงพออาจท าให้ผิดเพืย้นได้ 

หลงัจากนัน้ท าการตัง้คา่พิกดัให้เป็น WGS84/UTM Zone 47N ก่อน  

 ข้อ  4  การค านวณปรับแก้ภาพ คือการค านวณหลงัจากท่ีวดัจดุโยงยึดและจดุบงัคบัเพ่ือท า
การค านวณหาต าแหนง่ และการจดัวางภาพถ่ายในพิกดัท่ีก าหนด 
  ไปท่ี         Tools > Optimize Camera > ท าการปรับแก้คา่พารามิเตอร์ของกล้องถ่ายภาพ        
หลงัจากท่ีกด optimize camera เสร็จแล้ว โมเดลท่ีเราสร้างจะท าการกระจดักระจายกลบัมาเป็น
จดุอีกครัง้โดยจดุครัง้นีจ้ะมีความถกูต้องเชิงต าแหนง่กวา่เดมิ 
 ข้อ  5   การสร้างข่ายสามเหล่ียมด้านไม่เท่าและแบบจาลองพืน้ท่ีผิวเชิงเลขเป็นการสร้าง

แบบจ าลองภมูิประเทศจากกลุม่ Point Cloud ท่ีมีรายละเอียดสงู  ไปท่ี Work Flow > Build Mesh 

Suface type จะมีให้เลือก 2 แบบ คือ 

 Height field จะค านวณภาพพืน้ผิวแบบระนาบตัง้ฉากภมูิประเทศ มองจาก top view 

เหมาะส าหรับท าแผนท่ี ภมูิประเทศ เพราะใช้ RAM น้อย ค านวณเสร็จไวกว่าแบบ 

Arbitrary 

 Arbitrary จะใช้การค านวณพืน้ผิวในทกุทิศทกุทางเพื่อให้โมเดลมีความราบเรียบ เหมาะ

ส าหรับท าโมเดลวตัถ ุ หรือโมเดลปิด เป็นรูปร่าง แตใ่ช้ RAM มาก ใช้เวลานานในการ

ค านวณ 

Source data คือ แหลง่ท่ีมาของข้อมลูเลือกวา่ต้องกาจดุจากขัน้ตอนไหนมาสร้างพืน้ผิว 

 Sparse Cloud จะน าข้อมลูมาจาก tile point จากขัน้ตอน align photo 
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 Dense Cloud จะน าข้อมลูจากขัน้ตอนก่อนหน้ามาค านวณ 

Face count เลือกความละเอียดของพืน้ผิวโดยจะบอกจ านวนโดยประมาณของหน้าโครงขา่ยท่ี

เช่ือมกนัระหว่างจดุแตล่ะจดุ 

Interpolation เป็นการปรับแก้พืน้ผิวข้อมลูโดยการประมาณคา่ 

 Disabled จะเป็นการเพิ่มจดุเพ่ือให้พืน้ผิวสอดคล้องกบัความเป็นจริง 

 Enabled (default) จะเป็นการปรับให้เหมาะสม ถ้าพืน้ท่ีตรงไหนมีจดุเพียงพอก็จะไม่สร้าง

เพิ่ม 

 Extrapolated จะเป็นการขยายขนาดรัศมีของจดุแตล่ะจดุให้ครอบคลมุพืน้ท่ี เพิ่มจดุเทา่ท่ี

จ าเป็น 

ข้อ 6 การสร้างพืน้ท่ีผิวภาพ 

เป็นการน าพืน้สีของภาพมาใสใ่นโมเดลของ ท าให้โมเดลมีสีสนัสวยงามมีความละเอียดของเม็ดสี
เพิ่มขึน้ ไปท่ี Workflow > Build Texture  

 Mapping mode เลือกตามความเหมาะสม 

 Generic ท าให้ภาพมีสีทัว่ไป 

 Orthophoto เน้นภาพ top view อยา่งเดียว 

 Adaptive Orthophoto เน้นทางภาพให้ตัง้ฉาก top view และด้านข้างเล็กน้อยปรับให้พอดี 

 Spherical จะเน้นท าให้ภาพเป็นทรงกลม 

 Single Camera จะเป็นการน าสีของภาพๆเดียวมาใสใ่นโมเดลสว่นของภาพนัน้ๆ 

 Blending mode การปรับสี 

 Mosaic (default) ซึง่เป็นคา่เร่ิมต้น 

 Average จะใช้คา่เฉล่ียของพิกเซลของภาพ Max intensity จะเลือกภาพท่ีมีความเข้ม
สงูสดุของพิกเซล Min intensity เลือกภาพท่ีมีความเข้มต ่าสดุของพิกเซล 

 Disabled ทัว่ๆไป Texture size/count คา่พิกเซลของของโมเดล ย่ิงมากย่ิงละเอียด แต่
ปกตใิช้คา่เร่ิมต้น 4096 

 ข้อ 7 การสร้าง Build Tiled ไปท่ี  Workflow > Build Tiled 
 ข้อ 8 การสร้างDEM ก่อนการประมวลผล Build DEM ต้องเช็คก่อนวา่เปล่ียนเข้าระบบ
พิกดัแล้วหรือยงั  ไปท่ี Workflow > Build DEM 
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 ข้อ 9 การสร้างแผนท่ีภาพถ่าย หรือ ภาพออร์โธ 
 เป็นการสร้างภาพถ่ายเชิงเลขท่ีถูกดัดแก้ความคลาดเคล่ือนแบบโมเสกหรือต่อกัน 
เน่ืองจากความคลาดเคล่ือนทางต าแหน่งของจุดภาพ(relief displacement)  จากภาพท่ีบนัทึกได้
จากกล้องถ่ายภาพทางอากาศเป็นการฉายชนิดผ่านศนูย์ ( perspective projection ) ประกอบกบั
การวางตวัของกล้อง (camera orientation) และความสูงต่าของพืน้ผิวภูมิประเทศ(topography 
relief )  ไปท่ี Workflow > Build Orthomosaic 

  7) การสกดัข้อมลูพารามิเตอร์ของเมือง โดยใช้วิธีการค านวณคา่พารามิเตอร์ท่ี

เก่ียวข้อง มีดงันีค้า่พารามิเตอร์เรขาคณิต (ความสงู,ปริมาตร,พืน้ท่ี) และการค านวณคา่พารามิเตอร์

ทางสถิต ิ (คา่เฉล่ียต ่าสดุ,สงูสดุ,สว่นเบี่ยงเบนมาตรฐาน,คา่ความคลาดเคล่ือนเฉล่ียก าลงัสอง)

น าเสนอในรูป แบบตารางการค านวณและแผนท่ีแสดงความสงูทัง้สองแบบ 

 

   

 สมการท่ี  3.1 

 

 

 

 

   

  สมการท่ี  3.2 

  

  สมการท่ี 3.3 
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 8) การสร้าง 3D model ใน Sketcgfab น าข้อมลูทัง้หมดท่ี ท าการ zip file และอพัโหลดลง
แล้วก็จะได้ 3D Model ออกมาขึน้โชว์บนเว็บ Sketchfab เราสามารถท าการปรับสีและดโูครงสร้าง
ตา่งๆได้ และใน sketchfab ยงัสามารถให้เราดาวน์โหลด 3D ออกมาได้อีก มีทัง้แบบดาวน์โหลดฟรี 
และแบบเสียคา่ใช้จา่ยในการดาวน์โหลด แต ่Sketchfab ยงัมีข้อจ ากดัในเร่ืองไฟล์ของข้อมลูท่ีเราจะ
อพันัน้ จะต้องมีขนาดไมเ่กิน 50 KB ถ้าเราอยากจะอพัไฟล์ท่ีมีขนาดใหญ่กวา่นัน้ เราจะท าการอปั
เกรด เพ่ือท่ีจะอพัไฟล์ข้อมลูท่ีมีขนาดใหญ่ลงใน Sketchfab แตก่ารท่ีเราจะอปัเกรดนัน้ก็มีคา่ใช้จ่าย
ในสว่นตา่งๆตามมา แตถ้่าเราไมอ่ยากท่ีจะจา่ยเงินในสว่นของการสร้างโมเดลนัน้ เราก็จะต้องลด
จ านวนภาพท่ีเราจะท าการ Process ลง เพ่ือท่ีเวลาเรา Export ข้อมลูออกมาจะได้ไมเ่กิน 50 MB 

 

ภาพ 3.8 ข้อมลูท่ีอพัลง Sketchfab ทัง้หมดในแตล่ะ Model 

  9) การเปรียบเทียบข้อมลูความสงูของอาคาร ท าการเปรียบเทียบข้อมลูความสงูของอาคาร
ในพืน้ท่ีศึกษาท่ีมหาวิทยาลยันเรศวรอาคารอเนกประสงค์ อาคารคณะบริหารธุกิจ เศรษฐศาสตร์
และการส่ือสาร และ วิทยาลยัพลงังาน มหาวิทยาลยันเรศวร ท่ีได้ท าการวดัคา่ความสงูของอาคาร 
ท่ีได้จากการประมวลผลทัง้ 2 ซอฟแวร์ และเคร่ืองมือวดัความสูงของอาคารและวิเคราะห์ผล 3D 
Model ท่ีได้ 
  10) การตรวจสอบความถกูต้องของข้อมลู การตรวจสอบความถกูต้อง ของข้อมลูท่ีได้จาก
การสกดัข้อมูลความสงูของอาคารโดยการเปรียบเทียบข้อมูลความสงูของอาคารทัง้สองแบบท่ีได้ 
จากภาพถ่ายทางอากาศของอากาศยานไร้คนขับท่ีท าการประมวลผลจากซอฟ์แวร์ Agisoft 
Photoscan , Pix4Dmapper และเคร่ืองมือวดัความสูงเพ่ือเปรียบเทียบข้อมูลความสูงของอาคาร
ทัง้สองแบบท่ีได้ จากภาพถ่ายทางอาศของอากาศยานไร้คนขับเพ่ือน าข้อมูลทัง้สอบแบบนัน้มา
เปรียบเทียบและวิเคราะห์ความถกูต้องของผลลพธ์ท่ีได้วา่มีความแตกตา่งกนัมากน้อยเพียงใด 
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บทที่ 4 
ผลการวิจัย 

  ผลการศึกษาการเปรียบเทียบการสกัดค่าความสูงท่ีได้จากอากาศยานไร้คนขบั ผ่านการ
โปรแกรม Agisoft Photoscan และ Pix4Dmapper ใน sketchfab โดยการเผยแพร่แบบออนไลน์ 
สามารถท าการซือ้ขาย Model ได้ใน Sketchfab โดยแบง่การวิเคราะห์ข้อมลูเป็น 4 สว่น 
 4.1 ผลการประมวลภาพ DSM 
 4.2 ผลการประมวลภาพออร์โธ 
 4.3 ผลการเปรียบเทียบความสงูของอาคารกบัเคร่ืองมือวดัความสงู 
 4.4 ผลการสร้าง 3D Model และการเปรียบเทียบ ใน Sketchfab 
4.1 ผลการประมวลภาพ DSM  

 4.1.1 การประมวลผล DSM ท่ีได้จากโปรแกรม Agisoft Photoscan โดยจะมีผลทัง้หมด 3 
พืน้ท่ีศึกษา คือ อาคารอเนกประสงค์ อาคารคณะบริหารธุรกิจ เศรษฐศาสตร์และการส่ือสารและ
วิทยาลยัพลงังานมหาวิทยาลยันเรศวรตามล าดบั 

 

 

ภาพ 4.1 ภาพ DSM ของอาคารอเนกประสงค์ จากโปรแกรม Agisoft Photoscan 
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 ดังภาพท่ี 4.1 สามารถเห็นได้ชัดว่าเป็นภาพ DSM ของอาคารอเนกประสงค์ ของ
มหาวิทยาลยันเรศวร ท่ีได้มาจากการประมวลผลของโปรแกรม Agisoft Photoscan โดยภาพท่ีได้
นัน่ ไมไ่ด้ท าการใสจ่ดุควบคมุภาคพืน้ดิน (GCPs) โดยจดุสงูสดุของภาพนัน้อยูท่ี่ 102 และจดุต ่าสดุ
อยูท่ี่ 65 มีคา่ความคลาดเคล่ือนเฉล่ียอยู่ท่ี 0.5 m มีความคมชดัแตก็่จะสามารถเห็นได้ชดัเจนว่าบน
หลังคาของอาคารทัง้ 2 อาคารจะมีรอยโหว่งอยู่เล็กน้อย จากภาพเป็นการประมวลผลแบบ 
Medium  

 

ภาพ 4.2 ภาพ DSM ของอาคารคณะบริหารธุรกิจ เศรษฐศาสตร์และการส่ือสารจากโปรแกรม 

Agisoft Photoscan 

 ดงัภาพท่ี 4.2 หรือภาพ DSM ของอาคารคณะบริหารธุกิจ เศรษฐศาสตร์และการส่ือสาร ซึง่
ใช้ข้อมงูจากอากาศยานไร้คนขบัซึ่งผ่านการประมวลผลโดยโปรแกรม Agisoft Photoscan โดยจุด
ความสงูสงูสุดของภาพนัน้จะอยู่ท่ี 47.1 เมตร และจดุต ่าสุดนัน้อยู่ท่ี -14.5 เมตร และจะสงัเกตได้
อย่างชดัเจนว่าภาพของ DSM ท่ีได้มานัน้ มีความผิดพลาดและไม่คมชดัซึ่งจะสงัเกตเุห็นรอยโหว่
งบนหลังคาของอาคารได้อย่างชัดเจน ซึ่งการประมวลผลภาพ DSM ของโปรแกรม Agisoft 
Photoscan นัน้ได้ท าการประมวลผลแบบ Medium 
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ภาพ 4.3 ภาพ DSM ของวิทยาลยัพลงังานมหาวิทยาลยันเรศวรจากโปรแกรม Agisoft Photoscan 

  ดงัภาพท่ี 4.3 จะเป็นภาพ DSM ของวิทยาลยัพลงังาน มหาวิทยาลยันเรศวรท่ีได้ข้อมูลมา
จากอากาศยานไร้คนขบัท าการประมวลผลในโปรแกรม Agisoft Photoscan แบบไม่ได้ก าหนดจุด
ควบคุมภาคพืน้ดิน โดยความสูงต ่าสุดจะอยู่ท่ี 65.3 เมตร และจุดสูงสุดจะอยู่ท่ี 96.4 เมตร แต่
มหาวิทยาลยันเรศวรตัง้อยู่ในจงัหวดัพิษณุโลกและจงัหวดัพิษณุโลกมีความสงูจากระดบัน า้ทะเล
ปานกลาง 45 เมตร น าข้อมลูความสงูจดุต ่าสดุและสงูสดุลบกบั 45 เมตร ท าให้เท่ากบัว่า ความสงู
สงูสดุของภาพ DSM อยูท่ี่ 52.4 เมตร และความสงูต ่าสงุอยูท่ี่ 20.3 เมตร 
 4.1.2 การประมวลผล DSM ท่ีได้จากโปรแกรม Pix4Dmapper โดยจะมีผลทัง้หมด 3 พืน้ท่ี

ศึกษา คือ อาคารอเนกประสงค์ อาคารคณะบริหารธุร กิจ เศรษฐศาสตร์และการส่ือสารและ

วิทยาลยัพลงังานมหาวิทยาลยันเรศวร ตามล าดบั 

ภาพ 4.4 ภาพ DSM ของอาคารอเนกประสงค์ ท่ีได้จากโปแกรม Pix4Dmapper 
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ดงัภาพท่ี 4.4 นัน่ จะเป็นภาพ DSM ของอาคารอเนกประสงค์ท่ีได้ใช้ข้อมลูจากอากาศยาน

ไร้คนขบัในการประมวลผลโดยโปรแกรม Pix4Dmapper จะสามารถเห็นได้วา่ภาพ DSM ท่ีท าการ

ประมวลผลโดย โปรแกรม Pix4Dmapper มีความคมชดัมากกวา่ สวยกวา่ และดสูบายกวา่ และท่ี

สงัเกตไุด้ชดัคือบนหลงัคามีพืน้ท่ีท่ีไมมี่ข้อมลูแตไ่มม่ากเทา่ ภาพ DSM ท่ีประมวลผลโดยโปรแกรม 

Agisoft Photoscan  

 

ภาพ 4.5 ภาพ DSM ของอาคารคณะบริหารธุรกิจ เศรษฐศาสตร์และการส่ือสารท่ีได้จาก

โปแกรม Pix4Dmapper 

ดงัภาพท่ี 4.5 ภาพ DSM ของอาคารคณะบริหารธุรกิจ เศรษฐศาสตร์และการส่ือสารท่ีได้ใช้

ข้อมลูจากภาพถ่ายอากาศยานไร้คนขบัซึง่ท าการประมวลผลจากโปแกรม Pix4Dmapper ซึง่ภาพท่ี

ได้นัน่มีความสวยงามและคมชดักว่าภาพ DSM ท่ีได้มาจากการประมวลผลโดยโปรแกรม Agisoft 

Photoscan 

  จากการประมวลผลภาพ DSM จากทั ง้  2 โปรแกรม ทั ง้  Agisoft Photoscan และ 

Pix4Dmapper นั่นจะเห็นได้อย่างชัดเจนว่ามีความแตกต่างเร่ืองความสูงของอาคารทัง้ 3 พืน้ท่ี

ศึกษาของทัง้ 2 โปรแกรม โดยท่ี การสกัดค่าความสูงของอาคารท่ีได้จากโปรแกรม Agisoft 

Photoscan นัน่ มีค่าความสูงของอาคารท่ีสกัดได้สูงกว่า ความสูงของอาคารท่ีสกัดได้จาก DSM 

ของ Pix4Dmapper และ DSM ของ Pix4Dmapper มีความละเอียดกว่า ให้ค่าความสูงท่ีแม่นย า

กวา่ และ DSM ท่ีได้ออกมานัน่สวยและมีความคมชดัมากกวา่อีกด้วย 
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4.2 ผลการประมวลภาพออร์โธ 

4.2.1 การประมวลผล ภาพออร์โธ ท่ีได้จากโปรแกรม Agisoft Photoscan โดยจะมีผล

ทัง้หมด 3 พืน้ท่ีศกึษา คือ อาคารอเนกประสงค์ อาคารคณะบริหารธุรกิจ เศรษฐศาสตร์และการ

ส่ือสารและ วิทยาลยัพลงังานมหาวิทยาลยันเรศวร ตามล าดบั 

 

ภาพ 4.6 ภาพ ออร์โธ ของอาคารอเนกประสงค์ จากโปรแกรม Agisoft Photoscan 

 

 ดงัภาพท่ี 4.6 เป็นภาพ ออร์โธ ของอาคารอเนกประสงค์ของมหาวิทยาลยันเรศวร ท่ีได้

ข้อมลูจากภาพถ่ายอากาศยานไร้คนขบัและท าการประมวลผลโดยโปรแกรม Agisoft Photoscan 

สามารถ Mosaic ภาพ Ortho บล๊อคท่ีมีขนาดใหญ่ได้อย่างรวดเร็ว  และท าการเช่ือมตอ่รอยตะเข็บ

ของภาพถ่ายแตล่ะภาพได้แนบเนียนอย่างท่ีสดุ รวมไปถึงการ Mosaic เช่ือมตอ่ภาพท่ีมีความ

แตกตา่งของ แสง สี ความคมชดัตา่งๆ ให้กลมกลืนกนัได้อยา่งเป็นธรรมชาต ิ แตใ่นสว่นของริมๆ

ขอบภาพออร์โธนัน้ท่ีเห็นเป็นรอยโหวง่นัน้เป็นเพราะเป็นภาพท่ีมีสว่นซ้อนทบักนัน้อยและไมก่ี่ภาพ

ท าให้การ Mosaic ภาพออกมานัน้ไมดี่เทา่ท่ีควร 
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ภาพ 4.7 ภาพ ออร์โธ ของอาคารคณะบริหารธุรกิจ เศรษฐศาสตร์และการส่ือสารจากโปรแกรม 
Agisoft Photoscan 

 ดงัภาพท่ี 4.7 นัน่เป็นภาพออร์โธ ของคณะบริหารธุรกิจ เศรษฐศาสตร์และการส่ือสาร ท่ีได้
ท าการประมวลผลภาพถ่ายออร์โธโดยโปรแกรม Agisoft Photoscan สามารถ Mosaic ภาพ Ortho 
บล๊อคท่ีมีขนาดใหญ่ได้อย่างรวดเร็วนอกจากนัน้ระบบอจัริยะของ OrthoVista ยงัสามารถค านวณ 
Seamlines แบบอตัโนมตัิท่ีหลบหลีกสิ่งก่อสร้างและท าการเช่ือมตอ่รอยตะเข็บของภาพถ่ายแต่ละ
ภาพได้แนบเนียนอย่างท่ีสุด รวมไปถึงการ Mosaic เช่ือมต่อภาพท่ีมีความแตกต่างของ แสง สี 
ความคมชดัตา่งๆ ให้กลมกลืนกนัได้อย่างเป็นธรรมชาติ แตจ่ะยังมีพืน้ท่ีท่ีไม่มีข้อมลูของในส่วนริม
ขอบภาพถ่ายออร์โธ       ท่ีได้ท าการประมวลผลมาค่อนข้างมากพืน้ท่ีท่ีไม่มีข้อมูลของในส่วนริม
ขอบภาพถ่ายออร์โธ ท่ีได้ท าการประมวลผลมาคอ่นข้างมาก 

ภาพ 4.8 ภาพ ออร์โธ ของวิทยาลยัพลงังานมหาวิทยาลยันเรศวรจากโปรแกรม Agisoft 
Photoscan 
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 ดังภาพท่ี 4.8 เป็นภาพออร์โธ วิทยาลัยพลังงาน มหาวิทยาลัยนเรศวร ท่ีได้ท าการ

ประมวลผลโดยโปรแกรม Agisoft Photoscan โดยใช้ข้อมลูภาพถ่ายอากาศยานไร้คนขบั โดยเป็น

การประมวลผลแบบไม่ก าหนดจุดควบคุมภาคพืน้ดินจะเห็นไดชัดว่าภาพถ่ายออร์โธท่ีท าการ

ประมวลผลเสร็จครบเรียบร้อยแล้วนัน่มีความคมชดั สวยงานเหมือนธรรมชาติมาก แต่ก็จะมีรอย

โหวง่ตามริมขอบภาพถ่ายออร์โธท่ีได้มาอยู่ดี 

 4.2.2 การประมวลผล ภาพออร์โธ ท่ีได้จากโปรแกรม Pix4Dmapper โดยจะมีผลทัง้หมด 3 

พืน้ท่ีศึกษา คือ อาคารอเนกประสงค์ อาคารคณะบริหารธุรกิจเศรษฐศาสตร์และการส่ือสารและ

วิทยาลยัพลงังานมหาวิทยาลยันเรศวร ตามล าดบั 

 

ภาพ 4.9 ภาพ ออร์โธ ของอาคารอเนกประสงค์ ท่ีได้จากโปแกรม Pix4Dmapper 

  ดงัภาพท่ี 4.9 เป็นภาพ ออร์โธ ของอาคารอเนกประสงค์ของมหาวิทยาลัยนเรศวร ท่ีได้

ข้อมูลจากภาพถ่ายอากาศยานไร้คนขับและท าการประมวลผลโดยโปรแกรม Pix4Dmapper 

สามารถ Mosaic ภาพ Ortho บล๊อคท่ีมีขนาดใหญ่ได้อย่างรวดเร็ว  และท าการเช่ือมตอ่รอยตะเข็บ

ของภาพถ่ายแต่ละภาพได้แนบเนียนอย่างท่ีสุด รวมไปถึงการ Mosaic เช่ือมต่อภาพท่ีมีความ

แตกตา่งของ แสง สี ความคมชดัตา่งๆ ให้กลมกลืนกนัได้อย่างเป็นธรรมชาต ิและจะสงัเกตไุด้อย่าง

ชัดเจนว่าภาพ ออร์โธของโปรแกรม Pix4Dmapper ดีกว่าภาพออร์โธของโปรแกรม Agisoft 

Photscan เพราะวา่ภาพมีความคมชดัมากกวา่และเก็บรายละเอียดของขอบภาพได้ดีกวา่ 
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ภาพ 4.10 ภาพ ออร์โธ ของอาคารอาคารคณะบริหารธุรกิจ เศรษฐศาสตร์และการส่ือสาร ท่ีได้จาก

โปแกรม Pix4Dmapper 

  ดงัภาพท่ี 4.10 เป็นภาพออร์โธของอาคารอาคารคณะบริหารธุรกิจ เศรษฐศาสตร์และการ

ส่ือสาร ท่ีได้จากโปแกรม Pix4Dmapper มีความคมชดัมากกว่าภาพออร์โธของอาคารอาคารคณะ

บริหารธุรกิจ เศรษฐศาสตร์และการส่ือสาร ท่ีได้จากโปแกรม Agisoft Photoscan การเก็บ

รายละเอียดขอบภาพได้ดีกวา่และคมชดักวา่อยา่งเห็นได้ชดั 

ภาพ 4.11 ภาพ ออร์โธ ของวิทยาลยัพลงังานมหาวิทยาลยันเรศวรท่ีได้จากโปแกรม Pix4Dmapper 
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 4.3 ผลการเปรียบเทียบความสูงของอาคารกับเคร่ืองมือวัดความสูง 

  4.3.1 การเปรียบเทียบความสูงของอาคารท่ีสกัดได้จาก โปรแกรม Agisoft Photoscan 
กบัเคร่ืองวดั โดยจะมีผลการเปรียบเทียบความสงูกบัเคร่ืองมือวดัทัง้หมด 3 ผล หรือ 3 พืน้ท่ีศกึษา
นั่นเอง ได้แก่ อาคารอเนกประสงค์ อาคารคณะบริหารธุรกิจ เศรษฐศาสตร์และการส่ือสารและ 
วิทยาลยัพลงังานมหาวิทยาลยันเรศวร ตามล าดบั 
ตาราง 4.1 ตารางแสดงความสงูของอาคารระหว่างโปรแกรม Agisoft Photscanกบัเคร่ืองวดัความ
สงู 

  
  4.3.2 การเปรียบเทียบความสูงของอาคารท่ีสกัดได้จาก โปรแกรม Pix4Dmapper กับ
เคร่ืองวัด โดยจะมีผลการเปรียบเทียบความสูงกับเคร่ืองมือวัดทัง้หมด 3 ผล หรือ 3 พืน้ท่ีศึกษา
นั่นเอง ได้แก่ อาคารอเนกประสงค์ อาคารคณะบริหารธุรกิจ เศรษฐศาสตร์และการส่ือสารและ 
วิทยาลยัพลงังานมหาวิทยาลยันเรศวร ตามล าดบั 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

พืน้ทีศึ่กษา ความสูงจาก
เคร่ืองมือวดั 

(m) 

ความสูงจาก 
Agisoft 

Photoscan 

Residual 
(m) 

Squared 
Residual 

RMSE 

อาคาร
อเนกประสงค์ 

12 13 -1 1 ±0.816 

อาคารคณะ
บริหารฯ 

15 15 0 0  

วิทยาลยั
พลงังานฯ 

9 10 -1 1  
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ตาราง 4.2 ตารางแสดงความสงูของอาคารระหว่างโปรแกรม Pix4Dmapper กบั เคร่ืองวดัความสงู 
 

 

การวางแผนแนวบนินัน้ได้ก าหนดความสงูบิน อยูท่ี่ 80 เมตร สว่นซ้อน ร้อยละ 90 และสว่น

เกย ร้อยละ 60  โดยตัง้เป็นการบินแบบ 3 มิติ ก็เพ่ือท่ี จะน าผลลพัธ์ท่ีได้มาท าการสร้าง 3D Model 

โดยใช้คา่พิกดั ณ จดุเปิดถ่าย โดยท่ีท าการบินเป็น 3 มิตินัน้ เพราะต้องการภาพออร์โธ DEM DSM 

ท่ีได้จากการ ประมวลผล ทัง้ 2 ซอฟแวร์นัน้ให้มีความคมชดัและสวยงาม เหมือนจริงมากท่ีสดุ  การ

สกัดค่าความสูงท่ีได้จากข้อมูลอากาศยานไร้คนขับนัน้มีค่าใกล้เคียงกับข้อมูลความสูงท่ีได้จาก

เคร่ืองมือวัด โดยเราได้ท าการเปรียบเทียบข้อมูลความสูงของอาคารทัง้ 2 โปรแกรมในการ 

ประมวลผลภาพ และน าข้อมูลทัง้หมดท่ีได้มาท าการสร้าง 3D Model โดยข้อมูลทัง้ 2 โปรแกรมท่ี

ได้มานัน้ มีคา่ใกล้เคียงกนั มีคา่ความสงูตา่งกนัเล็กน้อย ดงันัน้จะเห็นได้วา่คา่ความสงูท่ีสกดัได้จาก

ข้อมลูอากาศยานไร้คนขบั ท่ีจากโปรแกรม Pix4Dmapper มีคา่ใกล้เคียงกบัข้อมลูความสงูท่ีได้จาก

เคร่ืองมือวดัความสงูมากกวา่ ข้อมลูจากโปรแกรม Agisoft Photoscan 

 

 

 

 

 

พืน้ทีศึ่กษา ความสูงจาก
เคร่ืองมือวดั 

(m) 

ความสูงจาก 
AgisoftPhotoscan 

Residual 
(m) 

Squared 
Residual 

RMSE 

อาคาร
อเนกประสงค์ 

12 14 -2 4 ±1.732 

อาคารคณะ
บริหารฯ 

15 16 -1 1  

วิทยาลยั
พลงังานฯ 

9 11 -2 4  
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4.4 ผลการสร้าง 3D Model และการเปรียบเทียบ ใน Sketchfab 

  4.4.1 ผลการส ร้าง  3D Model จากโปรแกรม  Agisoft Photoscan และ โปรแกรม 
Pix4Dmapper ตามล าดับ ใน Sketchfab โดยจะมีผลการเปรียบเทียบความสูงกับเคร่ืองมือวัด
ทัง้หมด 3 ผล หรือ 3 พืน้ท่ีศึกษานั่นเอง ได้แก่ อาคารอเนกประสงค์ อาคารคณะบริหารธุรกิจ 
เศรษฐศาสตร์และการส่ือสารและ วิทยาลยัพลงังานมหาวิทยาลยันเรศวร ตามล าดบั 
(a) 

 

 

 

 

 

(b) 

 

 

 

 

 

ภาพ 4.12 ภาพ 3D Model ของอาคารอเนกประสงค์ จากโปรแกรม Agisoft Photoscan (a)และ 

Pix4Dmapper(b) ตามล าดบั 

 ดังภาพท่ี 4.12  ภาพ (a) 3D Model ท่ีได้จากการประมวลผลของโปรแกรม Agisoft 
Photoscan ใน Sketchfab 3D Model ท่ีท าการประมวลผลออกมานั่นมีความบิดเบีย้วมากกว่า
ภาพ (b) 3D Model ท่ีได้จากการประมวลผลของโปรแกรม Pix4Dmapper ภาพ (b) เก็บ
รายละเอียดของ 3D Model ได้มากกว่า ไม่มีการบิดเบีย้วหรือผิดเพีย้นไปจากภาพออร์โธท่ีได้
ออกมา แตภ่าพ (a) รายละเอียดในสว่นของริมขอบ 3D Model นัน่มีประสิทธิภาพไมดี่และมีพืน้ท่ีท่ี 
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ไมม่ีข้อมลูคอ่นข้างมาก และขนาดของ 3D model ใหญ่กวา่ ภาพ (b) ทัง้ที่ภาพท่ีท าการประมวลผลในโปรแกรม
ทัง้ 2 โปรแกรมเท่ากนั และใช้ภาพถ่ายอากาศยานไร้คนขบัท่ีท าการบินถ่ายภาพ แบบ 3 มิติ ชุดเดียว และใช้การ
ประมวลผลแบบไม่ใส่จุดควบคุมภาคพืน้ดินทัง้ 2 โปรแกรม แต่ผล 3D Model ที่ได้ใน Sketchfab มีความ
แตกตา่งกนัอยา่งมาก 

 

 

 

(a) 

 

 

 

 

 

(b) 

 

 

ภาพ 4.13 3D Model ภาพ 3D ของอาคารคณะบริหารธุรกิจ เศรษฐศาสตร์และการส่ือสารจาก

โปรแกรม Agisoft Photoscan(a) และ Pix4Dmapper(b) ตามล าดบั 

 ดงัภาพท่ี 4.13 นัน่เป็นภาพของ 3D Model ใน Sketchfab ท่ีท าการประมวลผลมาจาก

ข้อมลูภาพถ่ายอากาศยานไรคนขบั จากโปรแกรม Agisoft Photoscan และโปรแกรม 

Pix4Dmapper ภาพ (a) เป็น 3D Model ใน Sketchfab ท่ีท าการประมวลผลโดยโปรแกรม Agisoft 

Photoscan สว่นภาพ (b) เป็น 3D Model ใน Sketchfab ท่ีท าการประมวลผลโดยโปรแกรม 

Pix4Dmapper ดงัภาพ (a) จะสามารถสงัเกต ุ3D Model วา่บริเวณในสว่นของริมๆขอบนัน่จะมีการ

บดิเบีย้วคอ่นข้างมาก และหลงัคาของอาคารก็มีรอยของการบิดเบีย้วอยา่งเห็นได้ชดัเจน ภาพ (b) ก็ 



49 
 

 

เหมือนกนัในสว่นของริมๆขอบ Model นัน่ก็มกีารบิดเบีย้วเหมือนภาพ (a) แตบ่ดิเบีย้วน้อยกวา่ ภาพท่ีใช้ในการ
ประมวลผลเป็นภาพชดุเดียวกนั ซึง่ท าการบินถา่ยภาพแบบ 3 มิต ิเพื่อท่ีจะดรููปทรงของอาคาร และเพื่อการสร้าง
แบบจ าลองอาคารสามมิติที่สวยงามยิ่งขึน้ 

 

ภาพ 4.14 ภาพ 3D Model  ของวิทยาลยัพลงังานมหาวิทยาลยันเรศวรจากโปรแกรม Agisoft 

Photoscan (a) และ Pix4Dmapper (b) 

 ดงัภาพท่ี 4.14  นัน่เป็นภาพ 3D Model ใน Sketchfab ท่ีท าการประมวลผลโดยโปรแกรม 

Agisoft Photoscan และ Pix4Dmapper ภาพ (a) เป็น 3D Model ท่ีท าการประมวลผลโดย

โปรแกรม Agisoft Photoscan ส่วนภาพ (b) เป็น 3D Model ท่ีได้ท าการประมวลผลโดยโปรแกรม 

Pix4Dmapper ภาพ (a) จะสงัเกตไุด้ว่า ในบริเวรท่ีเป็นสระน า้ ใน 3D Model ไม่ได้เรียบไปทัง้ผืน

ภาพเลยแตจ่ะเห็นเป็นรอยคล่ืนของน า้มากกว่า ภาพ (b) และบริเวรตวัอาคารของภาพ (a) ยงัมีการ

บิดเบีย้วอย่างชัดเจนมากกว่าภาพ (b) นั่นแสดงให้เห็นว่า ภาพ (b) ท่ีท าการประมวลผลโดย

โปรแกรม Pix4Dmapper ท่ีท าการสร้าง 3D Model ใน Sketchfab นั่นมีการเก็บรายะเอียดของ

ภาพได้ดีกวา่และคมชดักวา่ 
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 ผลท่ีได้จากการประมวลผลจากโปรแกรมทัง้ 3 โปรแกรมแล้วน ามาท าการสร้าง 3D Model 

โดยเผยแพร่ออนไลน์ใน Sketchfab นัน่ 3D Model ท่ีได้จากโปรแกรม Pix4Dmapper นัน่ดีกวา่ 3D 

Model ท่ีได้จากโปรแกรม Agisoft Photoscan มากเพราะ ภาพออร์โธท่ีได้จาก Pix4Dmapper ก็

ดีกวา่ภาพออร์โธท่ีได้จาก Agisoft Photoscan และDSM ท่ีได้มาจาก Pix4Dmapper ก็ดีกวา่ DSM 

ท่ีได้จาก Agisoft Photoscan โดย 3D Model ท่ีได้จาก Pix4Dmapper มีความคมชดัมากกวา่ มี

ความบิดเบีย้วน้อยกวา่และคา่ความคาดเคล่ือนน้อยกว่า รวมถึงมีความสวยงงามมากกวา่ มีความ

เสมือนจริงมากกว่า อีกทัง้ 3D Model ท่ีได้จาก Agisoft Photoscan เม่ือขยายเพ่ือท่ีจะเข้าดสูามารถ

เห็นได้อย่างชดัเจนว่ามีการบิดเบีย้วไปจากอาคารจริงอยา่งมาก มีพืน้ท่ีท่ีไมมี่ข้อมลู อย่างเห็นได้

ชดัเจน  

 

ภาพ 4.15 3D Analyst ของอาคารอเนกประสงค์ จาก Agisoft Photoscan 

  

ภาพ 4.16 3D Analyst ของอาคารอเนกประสงค์ จาก Pix4Dmapper 
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   ภาพตดัขวาง เป็นการแสดงระดบัความสงูของพืน้ผิวตามแนวเส้นท่ีก าหนด ภาพตดัขวาง
สามารถช่วยในการประเมินความยากง่ายของเส้นทาง หรือ ประเมินความเป็นไปได้ในการสร้าง
ถนน หรือทางรถไฟในบริเวณท่ีก าหนด เป็นต้นไปท่ีเคร่ืองมือ  3D  Analysis เลือก  Interpolate 
Lineลากเส้นลงในแผนท่ีตามท่ีต้องการ จากนัน้ไปท่ีเคร่ืองมือ  3D  Analysis เลือก  Create Profile 
Graph จะได้กราฟท่ีแสดงความสงูต ่าของพืน้ท่ี ท่ีได้ลากเส้นเอาไว้ ดงัภาพท่ี 4.15  ภาพตดัขวางท่ี
ไ ด้มาจาก DSM ของโปรแกรม Agisoft Photoscan ตัวยอดของอาคารวิทยาลัยพลังงาน 
มหาวิทยาลัยนเรศวรนั่น ความสูงอยูท่ี 96 กว่าๆ ดังท่ีแสดงในกราฟของภาพท่ี 4.15 แต่ว่า 
ภาพตดัขวางของ DSM ท่ีได้จากโปรแกรม Pix4Dmapper นัน่ ตวัยอดของอาคารวิทยาลยัพลงังาน 
มหาวิทยาลยันเรศวร นัน่มีความสูงอยู่ท่ี 96 พอดี ดงันัน้สามารถสงัเกตไุด้ชดัว่าภาพตดัขวางท่ีได้
จาก Pix4Dmapper มีค่าน้อยกว่าและมีค่าใกล้เคียงกับเคร่ืองมือวัดมากกว่า โปรแกรม Agisoft 
Photoscan อยา่งเห็นได้ชดัเจน   
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บทที่ 5 

อภปิรายและสรุปผลการวิจัย 

  จากข้อมูลภาพถ่ายทางอากาศท่ีได้จากอากาศยานไร้คนขับ และ จากการเปรียบเทียบ
ข้อมูลความสูงท่ีได้จากเคร่ืองมือวัดและค่าความสูงท่ีสกัดได้จากโปรแกรม Agisoft Photoscan 
และ Pix4Dmapper รวมทัง้ การเปรียบเทียบการสร้างแบบจ าลองสามมิติ ใน Sketchfab ของ 2 
โปรแกรม ได้แก่ การสร้างแบบจ าลองสามมิติของ Agisoft Photoscan และ การสร้างแบบจ าลอง
สามมิตขิอง Pix4Dmapper เพ่ือหาการสกดัคา่ความสงูท่ีถกูต้องมากท่ีสดุ และ วิธีสร้างแบบจ าลอง
สามมิตท่ีิใกล้เคียงของจริงมากท่ีสดุสามารถสรุปผลการวิจยัตามวตัถปุระสงค์ได้ ดงันี ้  
5.1 สรุปและอภปิรายผลการวิจัย 

1) ศึกษาเทคนิคการสกัดค่าความสูงของอาคารจากข้อมูลอากาศยานไร้คนขับ 

การวางแผนแนวบินนัน้ได้ก าหนดความสงูบิน อยู่ท่ี 80 เมตร ส่วนซ้อน 90 เปอร์เซนต์ และ
ส่วนเกย 60 เปอร์เซนต์ โดยมีแนวบินทัง้หมด 3 แนวบิน และรูปท่ีได้ทัง้หมด 36 รูป โดยตัง้เป็นการ
บินแบบ 3 มิติ ก็เพ่ือท่ี จะน าผลลพัธ์ท่ีได้มาท าการสร้าง 3D Model โดยใช้คา่พิกดั ณ จดุเปิดถ่าย 
โดยท่ีท าการบินเป็น 3 มิตินัน้ เพราะต้องการภาพออร์โธ DEM DSM ท่ีได้จากการ การประมวลผล 
ทัง้ 2 ซอฟแวร์นัน้ให้มีความคมชดัและสวยงาม เหมือนจริงมากท่ีสดุ  ก่อนท่ีจะท าการบินถ่ายภาพ
ได้นัน่จะต้องท าการลงภาคสนามเพื่อท่ีจะได้ดวูา่เราจะท าการบินขึน้จากตรงไหนมีท่ีโลง่เพียงพอตอ่
การบินขึน้ลงไหม และควรตรวจสอบแบตเตอร่ีทกุครัง้ ในการบินถ่ายภาพเพราะว่าแบตอาจจะไม่
เพียงพอและท าให้ UAV ได้ การสกัดค่าความสูงท่ีได้จากข้อมูลอากาศยานไร้คนขับนัน้มีค่า
ใกล้เคียงกับข้อมลูความสงูท่ีได้จากเคร่ืองมือวดั โดยเราได้ท าการเปรียบเทียบข้อมูลความสงูของ
อาคารทัง้ 2 โปรแกรมในการ ประมวลผลภาพ และน าข้อมลูทัง้หมดท่ีได้มาท าการสร้าง 3D Model 
โดยข้อมลูทัง้ 2 โปรแกรมท่ีได้มานัน้ มีคา่ใกล้เคียงกัน มีคา่ความสูงตา่งกันเล็กน้อย คา่ความสูงท่ี
สกดัได้จากข้อมลูอากาศยานไร้คนขบั ท่ีจากโปรแกรม Pix4Dmapper มีคา่ใกล้เคียงกบัข้อมลูความ
สงูท่ีได้จากเคร่ืองมือวดัความสงูมากกวา่ ข้อมลูจากโปรแกรม Agisoft Photoscan 

2) ศึกษาการสร้างแบบจ าลอง 3D ของอาคาร โดยเปรียบเทียบกับ 2 โปรแกรม 

การศกึษาการสร้างแบบจ าลองสามมิตขิองอาคารท่ีได้จาก โปรแกรม Pix4Dmapper มี
กระบวนการในการสร้างง่ายกวา่แตใ่ช้เวลาในการประมวลผลนานกว่า โปรแกรม Agisoft 
Photoscan และประสิทธิภาพของแบบจ าลองสามมิตขิองอาคาร ท่ีสร้างใน Sketchfab แบบจ าลอง 
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สามมิตขิองอาคารท่ีได้จากการประมวลผลของ โปรแกรม Pix4Dmapper มีประสิทธิภาพดีกวา่ของ 
แบบจ าลองสามมิติของอาคารท่ีได้จากการประมวลผลขอล โปรแกรม Agisoft Photoscan มีความ
คมชัดมากกว่าและรูปทรงเสมือนจริงมากกว่า มีความบิดเบีย้วน้อยกว่า เพราะภาพของการ
ประมวลผลท่ีได้มาจากโปรแกรม Pix4Dmapper มีความคมชดัและคา่ความคลาดเคล่ือนน้อยกว่า
ภาพของการประมวลผลท่ีได้มาจากโปรแกรม Agisoft Photoscan การสกดัคา่ความสงูของอาคาร
โดยอากาศยานไร้คนขบันัน่ พบว่าในแตล่ะครัง้นัน้มีการประมวลผล ข้อมลูจะใช้เวลาคอ่นข้างนาน 
อยา่งโปรแกรม Agisoft Photoscan นัน้ใช้เวลาในการประมวลผล ข้อมลูทัง้หมดประมาณ 1 ชัว่โมง 
30 นาที – 2 ชัว่โมง ต่อจ านวนภาพ 70 ภาพ ขึน้อยู่กับโน๊ตบุ๊คและ Ram ท่ีใช้ แตกต่างกันไป แต่ 
การประมวลผล ภาพของ Pix4Dmappre นัน่ใช้เวลานานกวา่มาก 3-4 เทา่ของ Agisoft Photoscan 
และบางครัง้ก็ใช้ทรัพยากรโน๊ตบุ๊คคอ่นข้างมาก และการประมวลผล ใน Pix4Dmapper ครัง้แรกนัน้
ใช้เวลา เกือบทัง้วนัโดยเร่ิม การประมวลผล ภาพ ตอนเวลา 11.45 น. และ ประมวลผลภาพเสร็จ
ตอน 01.35 น. ต่อจ านวนภาพ 70 ภาพ ใช้เวลาในการประมวลผล นานมาก ในการท่ีจะท าการ
ประมวลผลใน Pix4Dmapper แต่ 3D Model ท่ีสร้างขึน้ใน Sketchfab โดยการประมวลผลของ 
Pix4Dmapper ดีกว่า สวยกว่ามีความคมชดัมากกว่าและมีความบิดเบีย้ว น้อยกว่า ทัง้ๆท่ีตัง้การ
ประมวลผล ไว้เหมือนกนัคือ การสร้างแบบ Standard เหมือนกนัทัง้ 2 โปรแกรม 

Pix4DMapper ตอนสร้างโปรเจคตัง้คณุภาพของงานระดบั 3D Maps ท าให้ใช้เวลา
ค านวณนานมาก  บางครัง้ใช้ทรัพยากรเคร่ืองโน๊ตบุ๊คจนหมดค้างไป แตใ่นภาพรวมแล้ว User 
interface ของโปรแกรมออกมาได้เรียบง่าย เข้าใจ ใช้สะดวก พอลองดภูาพ 3D จาก Pix4DMapper 
ก็สวยงามไมแ่พ้กนั (priabroy, 2559) แตผ่ลการวิจยัท่ีได้มา ไมต่รงกบัของ priabroy เพราะวา่ 3D 
Model ของ Agisoft Photoscan ท่ีได้มามีความบิดเบีย้วมากกวา่ ของ Pix4Dmapper และมีความ
ผิดพลาดมากกกวา่ และ 3D model ท่ีได้ออกมาจาก Agisoft Photoscan มีความสวยงามน้อยกวา่ 
3D Model ท่ีได้จาก Pix4Dmapper แตเ่หมือนกนัตรงท่ีเวลา ประมวลผล ภาพใน Pix4Dmapper ใช้
เวลาคอ่นข้างท่ีจะนานและใช้ Ram ในการรันทัง้หมด แตภ่าพ ท่ีได้มา จากการบินถ่ายภาพนัน้มี
คณุภาพคอ่นข้างดี ท าให้การประมวลผลข้อมลูออกมาได้ดี และสวยงามมีความคมชดั  

3) ศึกษาความแตกต่างของความสูงอาคารระหว่างความสูงท่ีสกัดค่าได้จากข้อมูล
อากาศยานไร้คนขับกับข้อมูลความสูงท่ีวัดได้จากเคร่ืองมือวัดความสูง 

การวางแผนแนวบินนัน้ได้ก าหนดความสงูบิน อยู่ท่ี 80 เมตร ส่วนซ้อน 90 เปอร์เซนต์ และ

ส่วนเกย 60 เปอร์เซนต์ โดยตัง้เป็นการบินแบบ 3 มิติ ก็เพ่ือท่ี จะน าผลลพัธ์ท่ีได้มาท าการสร้าง 3D 

Model โดยใช้คา่พิกดั ณ จดุเปิดถ่าย โดยท่ีท าการบนิเป็น 3 มิตนิัน้ เพราะต้องการภาพออร์โธ DEM  



54 
 

 

DSM ท่ีได้จากการ ประมวลผล ทัง้ 2 ซอฟแวร์นัน้ให้มีความคมชดัและสวยงาม เหมือนจริงมากท่ีสดุ  
การสกดัคา่ความสงูท่ีได้จากข้อมลูอากาศยานไร้คนขบันัน้มีคา่ใกล้เคียงกบัข้อมลูความสงูท่ีได้จาก
เคร่ืองมือวัด โดยเราได้ท าการเปรียบเทียบข้อมูลความสูงของอาคารทัง้ 2 โปรแกรมในการ 
ประมวลผลภาพ และน าข้อมูลทัง้หมดท่ีได้มาท าการสร้าง 3D Model โดยข้อมูลทัง้ 2 โปรแกรมท่ี
ได้มานัน้ มีคา่ใกล้เคียงกนั มีคา่ความสงูตา่งกนัเล็กน้อย ดงันัน้จะเห็นได้วา่คา่ความสงูท่ีสกดัได้จาก
ข้อมลูอากาศยานไร้คนขบั ท่ีจากโปรแกรม Pix4Dmapper มีคา่ใกล้เคียงกบัข้อมลูความสงูท่ีได้จาก
เคร่ืองมือวดัความสงูมากกวา่ ข้อมลูจากโปรแกรม Agisoft Photoscan 

คา่ความสงูท่ีสกดัได้จากข้อมลูอากาศยานไร้คนขบั มีคา่ใกล้เคียงกบัข้อมลูความสงูท่ีได้
จากเคร่ืองมือวดัความสงู ในสว่นของข้อมลูความสงูจากโปรแกรม Pix4Dmapper มีคา่ใกล้เคียงกบั
ข้อมลูความสงูท่ีได้จากเคร่ืองมือวดัความสงูมากกวา่ ข้อมลูจากโปรแกรม Agisoft Photoscan แต่
การProcess ของโปรแกรม Pix4Dmapper จะมีความคมชดักวา่และเก็บรายละเอียดของ
แบบจ าลองมากกวา่ เป็นเพราะอลักอริทมึในกระบวนการสร้างภาพของโปรแกรม Pix4Dmapper 
ดีกวา่โปรแกรม Agisoft Photoscan เลยท าให้ได้ผลออกมาท่ีดีกวา่ 3D Model ท่ีได้จาก โปรแกรม 
Pix4Dmapper มีความคมชดัมากกวา่และรูปแบบของอาคารมีคา่ความคาดเคล่ือนน้อยกวา่ และ 
รูปร่างผิดเพีย้นไปจากทรงเดิมน้อยกวา่ของโปรแกรม Agisoft Photoscan น าภาพท่ีได้มาจาก UAV 
เอาไปค านวณใน Agisoft Photoscan และลองดโูมเดลสามมิตท่ีิสร้างโดย Agisoft Photoscan ผล
ของการประมวผลโมเดลท่ีได้มานัน่มีความถกูต้องน้อยกว่าแตรู่ปทรงคมชดัแตไ่มช่ดัเท่า โมเดลสาม
มิตขิอง Pix4Dmapper 

 

ภาพ 5.1 ภาพการเปรียบเทียบ 3D Model ของทัง้ 2 โปรแกรมSketchfab 
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5.2  ปัญหาอุปสรรคและข้อเสนอแนะ 

 1)  งานวิจยัครัง้นีไ้ม่ได้ใส่จุดควบคุมภาคพืน้ดิน (GCPs) ท าให้เกิดค่าความคาดเคล่ือน

มากกว่าแบบใส่จดุควบคมุภาคพืน้ดิน ถ้าใส่จดุควบคมุภาคพืน้ดินจะท าให้ภาพมีคา่ความละเอียด

ถกูต้องได้มากยิ่งขึน้  

 2)  ควรมีการศกึษาเรดาร์ตรวจอากาศรายวนั ทกุครัง้ก่อนออกภาคสนาม  

 3)  ใช้เฉพาะอุปกรณ์เสริมท่ีได้มาตรฐานจาก DJI คณุภาพของอุปกรณ์เสริม ก็ถือเป็นสิ่ง

ส าคญัท่ีช่วยสร้างความมัน่ใจให้กบัคณุในขณะท่ีคณุน าอปุกรณ์เหลา่นัน้มาใช้งานร่วมกบัโดรน จะ

สามารถรู้ได้อยา่งไรวา่อปุกรณ์ท่ีน ามาใช้นัน้มีคณุภาพ ได้มาตรฐานและมีความปลอยภยั  

 4)  ตรวจสอบการจับสัญญาณดาวเทียม GPS ก่อนท่ีจะน าโดรนขึน้บินทุกครั ง้ ควร

ตรวจสอบให้แน่ใจก่อนว่าโดรน ตรวจพบสญัญาณดาวเทียม GPS หรือไม่ หากโดรนจบัสญัญาน

ดาวเทียม GPS ไม่เสถียร สญัญานขาดหาย ระบบควบคมุการบินอาจจะไม่สามารถระบุต าแหน่ง

ของตวัโดรนได้ 

 5) ตรวจเช็คใบพดัและมอเตอร์ การตรวจเช็คความพร้อมของโดรนและอปุกรณ์ตา่งๆ เป็น

เร่ืองพืน้ฐานท่ีควรท าทุกครัง้ก่อนท่ีจะน าโดรนขึน้บิน เพ่ือให้แน่ใจว่าตวัโดรนและอุปกรณ์ต่างๆมี

สภาพปกติดีสามารถน าไปใช้งานได้อย่างปลอดภัย ไม่มีส่วนใดส่วนหนึ่งช ารุดหรือได้รับความ

เสียหาย ควรตรวจสอบให้แน่ใจว่าใบพดัมีสภาพท่ีสมบูรณ์ดีไม่ฉีกขาด หลุดหลวม หรือตรวจเช็ค

ระบบมอเตอร์ สภาพความปกตท่ีิมองเห็นได้จากภายนอก การหมนุของมอเตอร์ จะชว่ยให้มัน่ใจได้

วา่จะสามารถบนิโดรนได้อยา่งปลอดภยัมากขึน้ 

 6) น าโดรนขึน้บินให้อยู่ในระยะสายตา ในขณะท่ีท าการบินโดรนอยู่นัน้ ควรบินให้อยู่ใน

ระยะสายตาท่ีสามารถมองเห็นตัวโดรนได้ ไม่ควรบินโดรนออกนอกระยะสายตา เพ่ือเป็นการ

ป้องกันไม่ให้โดรนของบินไปชนสิ่งกีดขวางหรือบินตกลงมาให้ได้รับความเสียหาย เน่ืองจากการ

บงัคบัโดรนโดยมองผ่านหน้าจอแสดงผลเพียงอย่างเดียวเป็นเร่ืองท่ียากและต้องใช้ประสบการณ์

มากพอในการควบคมุโดรน หากไม่มีความช านาญในการบงัคบัโดรน อาจท าให้การบินโดรนของ

เกิดอบุตัเิหตขุึน้ได้ 

 7) น าโดรนลงจอดเม่ือปริมาณแบตเตอร่ีต ่า แบตเตอร่ีถือเป็นหัวใจหลัก และเป็นแหล่ง

พลงังานท่ีส าคญัในการขบัเคล่ือนโดรน หากแบตเตอร่ีหมด โดรนก็ไมส่ามารถบนิตอ่ได้ ดงันัน้หากมี 
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การแจ้งเตือนระดบัปริมาณแบตเตอร่ีต ่า ควรบินโดรนกลบัมา และลงจอดในทนัที ไม่ควรฝืนบินตอ่ 

เพ่ือป้องการไม่ให้โดรนตกลงมาจนได้รับความเสียหายเน่ืองจากไม่สามารถควบคมุโดรนต่อได้ใน

ระหวา่งท่ีโดรนบนิอยู่บนอากาศเพราะแบตเตอร่ีไมเ่พียงพอตอ่ใช้งาน ทัง้นีร้ะบบควบคมุการบนิของ

โดรน DJI ถกูออกแบบให้มีการแจ้งเตือน ระบบบนิกลบัฐานและระบบลงจอดโดยอตัโนมตั ิ  

 8) ปฏิบตัิตามกฎหมายและข้อบงัคบัท้องถ่ินการตรวจสอบให้แน่ใจว่าปฏิบตัิตามกฎหมาย

และระเบียบข้อบงัคบัของพืน้ท่ีท่ีจะท าการบินโดรนหรือไม่พืน้ท่ีท่ีจะท าการบินโดรนเป็นพืน้ท่ีเขต

หวงห้ามหรือต้องขออนุญาตเจ้าของพืน้ท่ีก่อนท าการบินโดรนหรือไม่ควรตรวจสอบสิ่งเหล่านีใ้ห้

แน่ใจก่อนท่ีจะท าการบินโดรนทุกครัง้ เพ่ือป้องกันปัญหาหรือเหตกุารณ์ท่ีอาจจะเกิดขึน้และอาจ

สง่ผลกระทบกบับคุคลอ่ืน  

 9) น าโดรนขึน้บินบริเวณพืน้ท่ีโล่ง ก่อนท่ีจะน าโดรนขึน้บิน ควรตรวจสอบสถานท่ีบริเวณท่ี

จะน าโดรนขึน้บินก่อนว่ามีสิ่งกีดขวางการบินมากน้อยแคไ่หน มีอะไรบ้างท่ีอาจเป็นอปุสรรคตอ่การ

บิน หากเป็นไปได้ควรน าโดรนขึน้บินในพืน้ท่ีโล่งท่ีไม่มีตกึสงูหรือต้นไม้ใหญ่ เสาไฟฟ้าเสาสญัญาณ

โทรศพัท์เพ่ือหลีกเล่ียงความเส่ียงท่ีอาจเกิดขึน้ได้ระหวา่งการบนิโดรน 
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บทคัดย่อ 

  อากาศยานไร้คบขับ ( Unmanned Aerial Vehicle : UAV ) หรือ โดรน ( Drone) เป็นหนึ่ง
เทคโนโลยีที่ก าลังถูกหลายฝ่ายจับตามอง เพราะท าหน้าที่ในการบังคับเคร่ืองบินแทนมนุษย์ ทัง้นี ้
บทบาทของ อากาศยานไร้คนขบั ก าลงัเข้ามามีอิทธิพล ต่อรูปแบบ การท าธุรกิจ ต่างจากอดีตอย่าง
สิน้เชิงซึ่ง โดรน ถูกใช้ในการทหาร และ ภารกิจป้องกันประเทศ เป็นหลกั ( กุลธิดา เด่นวิทยานันท์ , 
2559) การศกึษาครัง้นีมี้วตัถปุระสงค์เพ่ือที่จะสกกัค่าความสงูของอาคารและการสร้าง 3D Model โดย
การใช้ข้อมูลจาก อากาศยานไร้คบขับ หรือที่เรารู้จักกันดีที่ในช่ือ ว่า โดรน โดยท าการ Process 
ภาพถ่ายที่ได้จากอากาศยานไร้คนขับ โดยโปรแกรมที่ใช้ Process ภาพมีทัง้หมด 2 โปรแกรม คือ 
โปรแกรม Agisoft Photoscan และ โปรแกรม Pix4Dmapper จะได้ค่าความสงูที่สกัดออกมาได้อยู่ใน
รูปของ DEM และ DSM  และน าผลที่ได้จากทัง้ 2 โปรแกรมมาท าการสร้าง 3D Model ใน Sketchfab 
และน าผลที่ได้จากทัง้ 2 โปรแกรมมาวิเคราะห์ค่าความสงูของอาคารที่สกัดได้และเปรียบเทียบ 3D 
Model ที่ได้จากทัง้ 2 โปรแกรมพืน้ที่ศึกษา มหาวิทยาลยันเรศวร จงัหวดัพิษณโุลก ค่าความสงูที่สกัด
ได้จากข้อมลูอากาศยานไร้คนขบั มีค่าใกล้เคียงกบัข้อมลูความสงูท่ีได้จากเคร่ืองมือวดัความสงู 
ค าส าคัญ : อากาศยานไร้คนขบั อาคาร แบบจ าลองสามมิติ 

Abstract 

 This study aimed to analyze the techniques to estimate the building height from 
unmanned aerial data in an urban The objective is to create a 3 D model with 
photogrametry by UAV. The result found that unmanned vehicle surveys and 3D modeling 
by Comparing the two programs Agisoft Photoscan and Pix4Dmapper program is 
rendered the performance of the program.  to create a 3D model with photogrametry by 
UAV in sketchfab. The result showe that building 3D model derived from the processing in 
the program.Can be compared with the measurement height instrument. 
Keywords : Unmanned Aerial Vehicle, building, 3D Model
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บทน า 

  อากาศยานไร้คนขับ UAV (Unmanned Aerial Vehicle) ถูกควบคุมจากระยะไกลได้ ซึ่งใน
ปัจจุบนัอากาศยานไร้คนขบันัน้สามารถบินได้ด้วยตวัเองไม่จ าเป็นท่ีจะต้องบงัคบัหรือคอนโทรล โดย
การวางแผนแนวบนิเข้าไป โดรนเป็นเคร่ืองบนิบงัคบัขนาดเล็กท่ีพฒันาขึน้มาเพื่อประโยชน์ใช้สอยหลาย
ด้านด้วยกนั ซึ่งในสมยัก่อนจะมีใช้เฉพาะในทางการทหารเท่านัน้ เช่น ใช้เพ่ือการราชการลบั เพ่ือสอด
แนม หรืออาจจะร้ายแรงกว่านัน้ก็ติดอาวุธเข้าไปถล่มศตัรูจากระยะไกล (กิตตศิักดิ์ ศรีกลาง , 2556)  
หรือใช้กับพืน้ท่ีอันตรายหรือภารกิจท่ียากท่ีคนเราจะสามารถเข้าไปถึงได้ในอดีตนัน้ ไม่ได้ใช้ในการ
บนัเทิงเหมือนในปัจจบุนั ซึ่งก็มีข้อดีก็คือไม่ต้องใช้คนจริงเข้าไปในพืน้ท่ีซึ่งเส่ียงอนัตรายนัน่เอง ตัง้แต่
สมยัสงครามโลกครัง้ท่ี 1 จนมาถึงปัจจบุนั เทคโนโลยีของอากาศยานไร้คนขบัได้ถกูพฒันาขึน้มาเร่ือย ๆ 
จนไม่ได้จ ากัดแค่ในทางทหารเท่านัน้ ในปัจจุบันนัน้อากาศยานไร้คนขับถูกใช้ในหลากหลายรูปแบบ 
เช่น การคาดการณ์เก่ียวกับน า้ท่วมอุทกภัย การวางผงัและการใช้ประโยชน์จากพืน้ท่ี รวมถึงน าไปใช้
ควบคูก่บัการออกแบบโครงสร้างอาคาร การประมาณคา่ความสงูของต้นไม้และอาคาร 
  การวดัขนาดความสงูของอาคารนัน้ก็เพ่ือท่ีจะต้องการท่ีจะทราบวา่ ได้มาตรฐานตามกฎหมาย
ท่ีก าหนดหรือไม่ท าให้ การวดัขนาด ความสงูซึ่งจะต้องใช้เคร่ืองมือวดัในการวดั จึงท าให้การวดัขนาด 
ความสูงของอาคารนัน้เป็นไปได้ยากและมีขัน้ตอนในการวดัยุ่งยากและ ในบางพืน้ท่ีมีการเข้าถึงยาก
และขนาดความสูงของอาคารสูงมากและล าบากต่อการส ารวจ ตามกฏกระทรวง ฉบบัท่ี 55 (พ.ศ.
2543) ออกตามความในพระราชบญัญัติควบคมุอาคาร พ.ศ. 2522 หมวด 4 แนวอาคารและระยะตา่ง 
ๆ ของอาคาร ก าหนดควบคมุความสงูของอาคาร ความสงูของอาคารไมว่า่จากจดุหนึง่จดุใด ต้องไมเ่กิน
สองเท่าของระยะราบวัดจากจุดนัน้ไปตัง้ฉากกับแนวเขตด้านตรงข้ามของถนนสาธารณะ ท่ีอยู่ใกล้
อาคารนัน้ท่ีสดุความสงูของอาคารให้วดัแนวดิ่งจากระดบัถนนหรือระดบัพืน้ดินท่ีก่อสร้างขึน้ไปถึงส่วน
ของอาคารท่ีสงูท่ีสดุ เร่ืองควบคมุอาคาร พ.ศ.2544 หมวด 5 ข้อ 49 ก าหนดให้ความสงูของอาคารไม่ว่า
จากจดุใดจดุหนึง่ ต้องไมเ่กิน 2 เทา่ของระยะราบ วดัจากจดุนัน้ไปตัง้ฉากกบัแนวถนนด้านตรงข้ามของ
ถนนสาธารณะท่ีอยู่ใกล้อาคารนัน้ท่ีสดุ ( กรมโยธาธิการและผงัเมือง ง.ม.ป.ป , 2557)  แตก็่ยงัมีอาคาร
แบบท่ีสร้างผิดกฎหมายขึน้มาเร่ือย ๆ จงึเป็นท่ีมาและความส าคญัของปัญหา 
  โดยการศึกษาครัง้นีไ้ด้ท าการศึกษาเทคนิคการสกัดค่าความสูงของอาคาร โดยใช้ข้อมูล
ภาพถ่ายทางอากาศยานไร้คนขบั หรือ ภาพถ่าย UAV และการค านวณข้อมลูทางเรขาคณิต (ความสงู , 
พืน้ท่ี , ปริมาตร) อปุกรณ์ท่ีเก่ียวข้องกบัการใช้อากาศยานไร้คนขบั (UAV) เพ่ือจดัท าภาพถ่ายทางอาศ
และวิธีการท าภาพถ่ายทางอากาศท่ีได้มาตรฐานสามารถศกึษาตอ่ยอดในเชิงระบบภูมิสารสนเทศและ
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การสร้างแบบจ าลอง 3 มิติ ซึ่งการตรวจสอบความถูกต้องแล้วสามารถน าไปใช้เป็นประโยชน์ต่อการ
พฒันาในรูปแบบตา่ง ๆ และเป็นเคร่ืองมือท่ีส าคญัในการพฒันาตอ่ไป 

วิธีการวิจัย 

ขอบเขตการวิจยั 

1.ขอบเขตพืน้ท่ีศกึษา ก าหนดมหาวิทยาลยันเรศวร จงัหวดัพิษณุโลกนัน้เป็นพืน้ท่ีตวัอยา่งใน
การสร้างแผนท่ี แสดงความสงูของอาคารนัน้ ซึ่งเป็นไปตามวตัถปุระสงค์ของการศกึษาครัง้นี ้
มหาวิทยาลยันเรศวร จงัหวดัพิษณโุลก  

 

ภาพท่ี 1 แผนท่ีพืน้ท่ีศกึษา มหาวิทยาลยันเรศวร 

2.ขอบเขตด้านเนือ้หา 

การศกึษาในครัง้นีมุ้ง่เน้นไปท่ีการศกึษาเทคนิคการสกดัคา่ความสงูของอาคารและตรวจสอบความ
ถกูต้องของข้อมลูและการสร้าง 3D Model 
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กรอบแนวคิด 

ตารางท่ี 1 ตารางแสดงข้อมลูและอปุกรณ์ 
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ตารางท่ี 2 ตารางแสดงซอฟแวร์ท่ีใช้ 

 

 

 

 

 

ขัน้ตอนการวิจัย 

พืน้ท่ีศกึษาตัง้อยูท่ี่ มหาวิทยาลยันเรศวร อ าเภอเมือง จงัหวดัพิษณโุลก ประกอบกด้วย 3 
อาคาร โดยอาคารแรกจะเป็น อาคารอเนกประสงค์ มหาวิทยาลยันเรศวร อาคารท่ีสองจะเป็น วิทยาลยั
พลงังานทดแทน มหาวิทยาลยันเรศวร และอาคารท่ีสามจะเป็นอาคารของคณะบริหารธุรกิจ เศษฐ
ศาสตร์และการส่ือสาร โดยท่ีจะท าการบนิถ่ายภาพเพ่ือจะน ามาสกดัคา่ความสงูของอาคารและน ามา
ท า 3D Model โดยใช้   อากาศยานไร้คนขบั    ( DJI Phantom 4 advanced ) น ามาถ่ายภาพทางอากาศ
เม่ือวนัท่ี 20 สิงหาคม 2561 , 21 สิงหาคม 2561 และ 31 พฤศจิกายน 2561 ตามล าดบั โดยขัน้ตอนแรก
ของวิธีวิจยันัน้คือ การวางแผนแนวบนิของอาคารทัง้ 3 อาคาร โดยยกตวัอยา่งเป็นพืน้ท่ีศกึษา 1 ใน 3 คือ 
อาคารอเนกประสงค์ เพราะ วา่มีรูปทรงท่ีแตกตา่งจาก อาคารอ่ืนๆท่ีอยูใ่กล้เคียงกนั ดงั ภาพท่ี 2 นี ้ 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 2 การวางแผนแนวบินของอาคารอเนกประสงค์ 
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โดยการวางแผนแนวบนินัน้ได้ก าหนดความสงูบิน อยูท่ี่ 80 เมตร ส่วนซ้อน ร้อยละ 90  และสว่น
เกย ร้อยละ 60  โดยมีแนวบินทัง้หมด 3 แนวบนิ และรูปท่ีได้ทัง้หมด 36 รูป โดยตัง้เป็นการบนิแบบ 3 มิต ิ
เพราะ จะน าผลลพัธ์ท่ีได้มาท าการสร้าง 3D Model โดยใช้คา่พิกดั ณ จดุเปิดถ่าย  

 

 

 

ภาพท่ี 3 ภาพท่ีได้มาจากการบนิถ่ายภาพ 

ขัน้ตอนท่ี 2 จะเป็นการน าภาพเข้ากระบวนการโฟโตแกรมเมตรีโดยใช้ ซอร์แวร์ Agisoft Photoscan และ 
Pix4Dmapper จะเป็นกระบวนการสร้างภาพ การสร้างจดุความหนาแนน่โดยในขัน้ตอนนีเ้ราสามารถ
ใสจ่คุวบคมุภาคพืน้ดนิ หรือ GCPs ได้ 

 

 

 

 

ภาพท่ี 4 การสร้างจดุความหนาแนน่ของ ซอฟแวร์ Agisoft Photoscan 

 

 

 

 

ภาพท่ี 5 การสร้างจดุความหนาแนน่ของภาพด้วย ซอฟแวร์ Pix4Dmapper 
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ขัน้ตอนตอ่ไปเป็นการสร้าง DEM และ DSM ของทัง้ 2 ซอฟแวร์ จะได้ DEM และ DSM ออกมา เรา

สามารถท่ีจะนัน้ข้อมลูทัง้ 2 ซอฟแวร์ท่ีได้ออกมานัน้ไปเปิดดใูน Arcmap ได้  

 

 

 

 

ภาพท่ี 6 DEM ท่ีได้จาก Agisoft Photoscan 

 

ภาพท่ี 7 DEM ท่ีได้จาก Pix4Dmapper 

ขัน้ตอนต่อไปเป็นการสร้างภาพออร์โธ และจะได้ภาพออร์โธ ของทัง้สอง ซอฟแวร์ออกมา และน า
ผลลพัธ์ท่ีได้ออกมาจากทัง้ 2 ซอฟแวร์ น าไปสร้าง 3D Model ใน Sketchpad 

 

ภาพท่ี 8 ภาพออร์โธ ท่ีได้จาก Agisoft Photoscan 
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ภาพท่ี 9 ภาพออร์โธท่ีได้จาก Pix4Dmapper 

น าข้อมูลทัง้หมดท่ีได้มาท าการสร้าง 3D Model ใน Sketchfab โดยท่ี Sketchfab ช่วยให้ผู้ ใช้ในการ
เผยแพร่เนือ้หา 3 มิตแิบบโต้ตอบออนไลน์โดยไมจ่ าเป็นต้องขอปลัก๊อินของบคุคลท่ีสามใด โดยการเพิ่ม
เนือ้หาแบบ 3D แทนเพียงต้องพึ่งพาสไลด์โชว์ 3D, showreels หรือภาพนิ่ง ในขณะท่ี Sketchfab ง่าย
พอท่ีจะน ามาใช้โดยผู้ ใช้คอมพิวเตอร์มือใหม่ท่ีได้เปรียบ ท่ีส าคญัของบริการนีอ้ยู่ส าหรับนกัพัฒนาท่ี
ผลิตเนือ้หา 3 มิตแิละต้องการแบง่ปันออนไลน์ (Sketchfab , 2559) 

 

ภาพท่ี 10 3D Model ใน Sketchfab จาก Agisoft Photoscan 

 

ภาพท่ี 11  3D Model ใน Sketchfab จาก Pix4Dmapper 
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น าข้อมูลทัง้หมดท่ี ท าการ zip file และอัพโหลดลงแล้วก็จะได้ 3D Model ออกมาขึน้โชว์บนเว็บ 
Sketchfab (ดังภาพท่ี 10 และ 11 ) เราสามารถท าการปรับสีและดูโครงสร้างต่างๆได้ และใน 
sketchfab ยังสามารถให้เราดาวน์โหลด 3D ออกมาได้อีก มีทัง้แบบดาวน์โหลดฟรี และแบบเสีย
คา่ใช้จา่ยในการดาวน์โหลด แต ่Sketchfab ยงัมีข้อจ ากดัในเร่ืองไฟล์ของข้อมลูท่ีเราจะอพันัน้ จะต้องมี
ขนาดไม่เกิน 50 KB ถ้าเราอยากจะอพัไฟล์ท่ีมีขนาดใหญ่กว่านัน้ เราจะท าการอปัเกรด เพ่ือท่ีจะอัพ
ไฟล์ข้อมลูท่ีมีขนาดใหญ่ลงใน Sketchfab แตก่ารท่ีเราจะอปัเกรดนัน้ก็มีคา่ใช้จ่ายในส่วนตา่งๆตามมา 
แตถ้่าเราไม่อยากท่ีจะจ่ายเงินในส่วนของการสร้างโมเดลนัน้ เราก็จะต้องลดจ านวนภาพท่ีเราจะท าการ 
Process ลง เพ่ือท่ีเวลาเรา Export ข้อมลูออกมาจะได้ไมเ่กิน 50 MB 

 

ภาพท่ี 12 ข้อมลูท่ีอพัลง Sketchfab ทัง้หมดในแตล่ะ Model 

สมการท่ีใช้ในการวิจยั 

CHM =  DSM –  DTM or DEM        (1) 
𝑇𝑇𝑇 𝑇 =  𝑇𝑇 𝑇𝑇 𝑇𝑇                  (2) 
𝑇 = 𝑇𝑇 𝑇𝑇 𝑇𝑇 + ℎ                 (3) 
BC และ AC คือ ระยะห่างจากตวัเราจนถึงโคน่ตกึหรือโคน่ต้นไม้  
CHM คือ Canopy Height Model  
DEM คือ Digital Elevation Model  
DSM คือ Digital Surface Model   
DTM คือ Digital Terrain Model  
h คือ ความสงูของเรา 
H คือ ความสงูของอาคารหรือต้นไม้  
Tan A คือ มมุเงย ท่ีได้จากเคร่ืองวดั  
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ผลการการศึกษา 

การวางแผนแนวบินนัน้ได้ก าหนดความสงูบนิ อยูท่ี่ 80 เมตร สว่นซ้อน 90 เปอร์เซนต์ และสว่น
เกย 60 เปอร์เซนต์ โดยมีแนวบนิทัง้หมด 3 แนวบิน และรูปท่ีได้ทัง้หมด 36 รูป โดยตัง้เป็นการบนิแบบ 3 
มิต ิก็เพ่ือท่ี จะน าผลลพัธ์ท่ีได้มาท าการสร้าง 3D Model โดยใช้คา่พิกดั ณ จดุเปิดถ่าย โดยท่ีท าการบนิ
เป็น 3 มิตนิัน้ เพราะต้องการภาพออร์โธ DEM DSM ท่ีได้จากการ Process ทัง้ 2 ซอฟแวร์นัน้ให้มีความ
คมชดัและสวยงาม เหมือนจริงมากท่ีสดุ  ก่อนท่ีจะท าการบนิถ่ายภาพได้นัน่จะต้องท าการลงภาคสนาม
เพ่ือท่ีจะได้ดวู่าเราจะท าการบนิขึน้จากตรงไหนมีท่ีโลง่เพียงพอตอ่การบนิขึน้ลงไหม และควรตรวจสอบ
แบตเตอร่ีทกุครัง้ ในการบนิถ่ายภาพเพราะวา่แบตอาจจะไมเ่พียงพอและท าให้ UAV ได้ การสกดัคา่
ความสงูท่ีได้จากข้อมลูอากาศยานไร้คนขบันัน้มีคา่ใกล้เคียง กบัข้อมลูความสงูท่ีได้จากเคร่ืองมือวดั 
โดยเราได้ท าการเปรียบเทียบข้อมลูความสงูของอาคารทัง้ 2 โปรแกรมในการ Process ภาพ และน า
ข้อมลูทัง้หมดท่ีได้มาท าการสร้าง 3D Model โดยข้อมลูทัง้ 2 โปรแกรมท่ีได้มานัน้ มีคา่ใกล้เคียงกนั มีคา่
ความสงูตา่งกนัเล็กน้อย โดยคา่ความสงูของอาคารอเนกประสงค์ ของมหาวิทยาลยันเรศวร ท่ีวดัได้จาก
เคร่ืองมือวดันัน้มีคา่ความสงูอยูท่ี่ 22 เมตร สว่นคา่ความสงูท่ีสกดัได้จากข้อมลูอากาศยานไร้คนขบั ท่ีได้
จากโปรแกรม Agisoft Photoscan นัน้มีความสงูอยูท่ี่ 73 เมตร ลบกบัความสงูจากระดบัน า้ทะเลปาน
กลางนัน้จะอยู่ท่ี 28 เมตร สว่น คา่ความสงูท่ีสกดัได้จากอากาศยานไร้คนขบั ท่ีได้จากโปรแกรม 
Pix4Dmapper ความสงูจะอยูท่ี่ 70 เมตร ลบกบัความสงูจากระดบัน า้ทะเลปานกลางนัน้ ความสงูของ
อาคารจะอยู่ท่ี 25 เมตร ส่วนความสงูท่ีได้จากเคร่ืองมือวดัความสงูนัน้ อยูท่ี่ 22 เมตร ดงันัน้จะเห็นได้ว่า
คา่ความสงูท่ีสกดัได้จากข้อมลูอากาศยานไร้คนขบั ท่ีจากโปรแกรม Pix4Dmapper มีคา่ใกล้เคียงกบั
ข้อมลูความสงูท่ีได้จากเคร่ืองมือวดัความสงูมากกวา่ ข้อมลูจากโปรแกรม Agisoft Photoscan 

 

ภาพท่ี 13 ภาพการเปรียบเทียบ 3D Model ท่ีได้จาก Agisoft Photoscan และ Pix4Dmapper 
ตามล าดบั 
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อภปิรายผล 

คา่ความสงูท่ีสกดัได้จากข้อมลูอากาศยานไร้คนขบั มีคา่ใกล้เคียงกบัข้อมลูความสงูท่ีได้จาก
เคร่ืองมือวดัความสงู ในสว่นของข้อมลูความสงูจากโปรแกรม Pix4Dmapper มีคา่ใกล้เคียงกบัข้อมลู
ความสงูท่ีได้จากเคร่ืองมือวดัความสงูมากกว่า ข้อมลูจากโปรแกรม Agisoft Photoscan แตก่าร
Process ของโปรแกรม Pix4Dmapper จะมีความคมชดักวา่และเก็บรายละเอียดของโมเดลได้มากกวา่ 
อาจจะเป็นเพราะอลักอริทกึในกระบวนการสร้างภาพของโปรแกรม Pix4Dmapper ดีกว่าโปรแกรม 
Agisoft Photoscan เลยท าให้ได้ผลออกมาท่ีดีกวา่ 3D Model ท่ีได้จาก โปรแกรม Pix4Dmapper มี
ความคมชดัมากกวา่และรูปแบบของอาคารมีคา่ความคาดเคล่ือนน้อยกวา่ และ รูปร่างผิดเพีย้นไปจาก
ทรงเดมิน้อยกวา่ของโปรแกรม Agisoft Photoscan น าภาพท่ีได้มาจาก UAV เอาไปค านวณใน Agisoft 
Photoscan และลองดโูมเดลสามมิตท่ีิสร้างโดย Agisoft Photoscan แตโ่มเดลท่ีออกมาก็ดดีูพอสมควร 

Pix4DMapper ตอนสร้างโปรเจคตัง้คณุภาพของงานระดบั 3D Maps ท าให้ใช้เวลาค านวณ
นานมาก  บางครัง้กินเมมโมรีเคร่ืองโน๊ตบุ๊คจนหมดค้าง แตใ่นภาพรวมแล้ว User interface ของ
โปรแกรมออกมาได้เรียบง่าย เข้าใจ ใช้สะดวก มาลองดภูาพ 3D จาก Pix4DMapper ก็สวยสดงดงาม
ไมแ่พ้กนั (priabroy, 2559) แตผ่ลท่ีได้ไมต่รงกบัของ priabroy เพราะวา่ 3D Model ของ Agisoft 
Photoscan ท่ีได้มามีความบิดเบีย้วมากกวา่ ของ Pix4Dmapper และมีความผิดพลาดมากกกวา่ และ 
3D model ท่ีได้ออกมาจาก Agisoft Photoscan มีความสวยงามน้อยกวา่ 3D Model ท่ีได้จาก 
Pix4Dmapper แตเ่หมือนกนัตรงท่ีเวลา Process ภาพใน Pix4Dmapper ใช้เวลาคอ่นข้างท่ีจะนานและ
ใช้ Ram ในการรันทัง้หมด ไมส่ามารถท่ีจะท าอยา่งอ่ืนได้ และค้างไป แตภ่าพ ท่ีได้มา จากการบนิ
ถ่ายภาพนัน้มีคณุภาพคอ่นข้างดี จงึท าให้การ Process ข้อมลูออกมาได้ดี และสวยงาม 

สรุป 

การสกดัคา่ความสงูของอาคารโดยอากาศยานไร้คนขบันัน่ พบวา่ในแตล่ะครัง้นัน้มีการ 
Process ข้อมลูคอ่นข้างท่ีจะใช้เวลาคอ่นข้างนาน อยา่งซอฟแวร์ Agisoft Photoscan นัน้ใช้เวลาในการ 
Process ข้อมลูทัง้หมดประมาณ 1 ชัว่โมง 30 นาที – 2 ชัว่โมง ตอ่จ านวนภาพ 70 ภาพ ขึน้อยูก่บัโน๊ตบุ๊ค
และRam ท่ีใช้ แตกตา่งกนัไป แต ่การ Process ภาพของ Pix4Dmappre นัน่ใช้เวลานานกว่ามาก 3-4
เทา่ของ Agisoft Photoscan และบางครัง้ก็ดบัไป และการProcess ใน Pix4Dmapper ครัง้แรกนัน้ใช้
เวลา เกือบทัง้วนัโดยเร่ิมProcess ภาพ ตอนเวลา 11.45 น. และ Process ภาพเสร็จตอน 01.35 น. ตอ่
จ านวนภาพ 70 ภาพ ใช้เวลาในการ Process นานมากและโน๊ตบุ๊คค้างบอ่ย ในการท่ีจะ Process ภาพ
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ใน Pix4Dmapper แต ่3D Model ท่ีสร้างขึน้ใน Sketchfab โดยการ Process ของ Pix4Dmapper ดีกว่า 
สวยกวา่มีความคมชดัมากกวา่และมีความบดิเบีย้ว น้อยกวา่ ทัง้ๆท่ีตัง้การ Process ไว้เหมือนกนัคือ 
การสร้างแบบ Standard เหมือนกนัทัง้  ซอฟแวร์ 
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