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ABSTRACT 

Nowadays, natural disasters have been increasing which may result in problems of the 
construction over areas in steep slopes, especially the slopes of embankment and the 
side-slopes. The research aims to monitor and inspect the changes on a side-slope in 
irrigated works. In this research, the study site is a side-slope area at Khaew Noi Bamrung 
Dan Dam in Phitsanulok province. To create the observation data, 3D-model of a side-
slope was carried out using close-range photogrammetric techniques from the image 
data taken by a mobile phone camera in February 2019. Agisoft PhotoScan software 
was used for creating 3D model in form of Point Cloud. Then, 3D Point Cloud was 
assessed to ensure the observation data compared with a high-precision of 3D point 
cloud obtained from the Terrestrial Laser Scanning (TLS). Next, the analysis of changes 
on a side-slope was performed using the cloud-to-cloud distances on CloudCompare 
software that compared to 3D models of Unmanned Aerial Vehicle (UAV) acquired in 
April 2018. From the results in this study, the accuracy assessment of close-range 
photogrammetry shows that the value of average error is 0.128 meters and the value 
of standard deviation is 0.075 meters. The changes of a side-slope area have an average 
error of 0.070 meters and the standard deviation of 0.057 meters. Therefore, close-
range photogrammetric approach with a mobile phone camera can identify the details 
of changes in a side-slope area and the inspection of the damages is more precise than 
the visualisation. 
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บทท่ี 1 

บทน ำ 

 

1.1 ท่ีมาและความส าคัญของปัญหา 

ในปัจจุบันการเปลี่ยนแปลงสภาพภูมิอากาศ (Climate change) ส่งผลกระทบอย่างมากต่อเกิด
ภัยพิบัติธรรมชาติ (Natural disasters) เกือบทุกประเทศในโลก ในช่วงหลายปีที่ผ่านมามนุษย์ได้เผชิญ
ประสบกับปัญหาภัยพิบัติด้านภูมิอากาศเพิ่มมากข้ึน เช่น ภัยแล้งรุนแรง ฝนตกหนัก น้ าท่วม พายุ คลื่น
ความร้อน และไฟป่า เป็นต้น (Greenpeace Thailand, 2549) ซึ่งจากผลกระทบนี้อาจจะกอ่ให้เกิดปญัหา
ที่ตามมากับสิ่งก่อสร้างในบริเวณที่มีความลาดชัน โดยเฉพาะอย่างยิ่งบริเวณทางลาดของแนวคันดิน 
(Embankment) เช่น ถนน คลอง หรือเข่ือน เป็นต้น โดยจะเห็นได้ว่าปัญหาเหล่านี้เป็นสิ่งที่บ่งบอกถึง
ความวิบัติของทางลาดที่อาจจะมีความเสี่ยงต่อการเกิดการพังทลายของเชิงลาดไหล่ โดยอาจจะท าให้
เกิดผลกระทบต่อความมั่นคงและสร้างความเสียหายให้กับโครงสร้างของสิ่งก่อสร้างที่จะตามได้ ดังนั้นการ
ติดตามและตรวจสอบสภาพความมั่นคงทางลาดอย่างสม่ าเสมอ จึงเป็นสิ่งส าคัญในการช่วยลดปัญหาจาก
อุบัติภัยของสิ่งก่อสร้างได้ 

เมื่อเกิดการเปลี่ยนแปลงและการพังทลายของเชิงลาดไหล่เขา โดยทั่วไปเจ้าหน้าที่ที่รับผิดชอบ
ของหน่วยงานที่เกี่ยวข้องในแต่ละพื้นที่ต้องมีตรวจสอบความมั่นคงของทางลาดด้วยการลงพื้นที่หน้างาน 
แล้วท าการถ่ายภาพและจดบันทึกการเปลี่ยนแปลงของพื้นที่ ซึ่งอาจจะท าเกิดการวิเคราะห์การ
เปลี่ยนแปลงที่คลาดเคลื่อนและขาดความแม่นย าทั้งพิกัด ขนาด และทิศทาง อีกทั้งรูปภาพถ่ายที่ได้
ดังกล่าวยังไม่สามารถแสดงรายละเอียดของการเปลี่ยนแปลงและการพังทลายได้ชัดเจน ดังนั้นการ
ประยุกต์ใช้การส ารวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้เพื่อให้ง่ายและสะดวกกับผู้ปฏิบัติงาน ส าหรับการติดตามและ
ตรวจสอบสภาพทางลาดที่ละเอียดและแม่นย ามากยิ่งข้ึน ทั้งขนาด พิกัด และพื้นผิวของแบบจ าลองของ
ทางลาดไหล่เขาที่เปลี่ยนแปลงไป 
 ดังนั้นงานวิจัยนี้เป็นการประยุกต์ใช้การส ารวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ จากโทรศัพท์ smart 
phone และประมวลผลด้วยโปรแกรม Agisoft PhotoScan ส าหรับการสร้างแบบจ าลองสามมิติของทาง
ลาดไหล่เขาในพื้นที่บริเวณท้ายเข่ือนแควน้อยบ ารุงแดน จังหวัดพิษณุโลก ซึ่งผลลัพธ์ของการประเมินความ
ถูกต้องเชิงต าแหน่งเพื่อวิเคราะห์ศักยภาพของการส ารวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ และการติดตามตรวจสอบ
สภาพการเปลี่ยนแปลงทางลาดด้วยเครื่องมือ cloud-to-cloud บนโปรแกรม CloudCompare  
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1.2 วัตถุประสงค์งานวิจัย 

เพื่อศึกษาและพัฒนาแนวทางการติดตามการเปลี่ยนแปลงของทางลาดไหล่เขาส าหรับงาน
ชลประทาน จากการสร้างแบบจ าลองสามมิติด้วยเทคนิคการส ารวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ 

 
1.3 ความส าคัญงานวิจัย 

การวิเคราะห์และตรวจสอบแบบจ าลองสามมิติของเข่ือนแควน้อยที่สร้างจากการเก็บข้อมูลด้วย
การถ่ายภาพระยะใกล้ เพื่อท าการประเมินและวิเคราะห์ศักยภาพของการส ารวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ 
และเพื่อตรวจสอบความเสียหายที่เกิดข้ึนกับสภาพทางลาดไหล่เขา 

 

1.4 ขอบเขตการศึกษา 

ขอบเขตของการศึกษาครั้งนี้ เป็นการติดตามการเปลี่ยนแปลงและตรวจสอบทางลาดไหล่เขา
ด้านซ้ายของบริเวณท้ายเข่ือนแควน้อยบ ารุงแดน อ าเภอวัดโบสถ์ จังหวัดพิษณุโลก 

 
ภาพ 1.1 ภาพแผนที่เส้นทางคมนาคมและเส้นทางน้ า  

(Super User, 2556) 
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ภาพ 1.2 ภาพโครงการเข่ือนแควน้อย จ.พิษณุโลก 

 (Countrygirl, 2551) 

 
1.5 นิยามศัพท์เฉพาะ 

 การติดตาม (Monitoring) คือ เป็นการเก็บรวบรวมข้อมลูการปฏิบัติงานตามแผนทีม่ีการก าหนด
ไว้แล้ว เพื่อน าข้อมูลมาใช้ในการตัดสินใจ แก้ไข ปรับปรุงวิธีการปฏิบัติงานให้เป็นไปตามแผนหรือก าหนด
วิธีการด าเนินงานให้เกิดผลดีย่ิงข้ึน  

 ทางลาดไหล่เขา (Side slope) คือ เชิงลาดที่เกิดจากการก่อสร้างทางโดยการถมหรือตัด
โครงสร้างคันทางขึ้นมา 

 การรังวัดด้วยภาพ (Photogrammetry) คือ ศาสตร์และเทคโนโลยีหนึ่งส าหรบัการส ารวจรังวัด
เพื่อท าแผนที่และผลิตเป็นข้อมูลภูมิสารสนเทศ การรังวัดด้วยภาพจะใช้ภาพเป็นสื่อกลางในการรังวัด ภาพ
ที่ใช้เป็นสื่อกลางในการบันทึกสิ่งปกคลุมและสิ่งที่ปรากฎทางกายภาพบนพื้นผิวภูมิประเทศ สิ่งที่ปกคลุม
และปรากฎบนภูมิประเทศเป็นไปตามลักษณะของการใช้ที่ดิน อาณาบริเวณ อาคารสถานที่หรือวัตถุที่
สนใจ ภาพของสิ่งเหล่านั้นจะไปปรากฎในลักษณะจ าลองแบบตามหลักการฉายของแสงด้วยวิธีทางกลไก 
เชิงทัศน์ หรือเชิงคณิตศาสตร์ ท าให้สามารถจ าลองสถานการณ์เหมือนขณะที่บันทึกภาพได้ 

 การส ารวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ (Close-range photogrammetry) คือ เป็นการรังวัดด้วย
ภาพที่ระยะระหว่างกล้องถ่ายรูปอยู่ไม่ห่างจากวัตถุที่จะรังวัดไม่มากนัก โดยทั่วไปจะจ ากัดในระยะ 1 ถึง 
100 เมตร นับแต่อดีตการใช้เทคโนโลยีการส ารวจด้วยภาพไม่เป็นที่แพร่หลาย เนื่องจากมีค่าใช้จ่ายในการ
ด าเนินงานค่อนข้างสูง และต้องการความช านาญในการท างานเป็นส าคัญ ปัจจุบันความก้าวหน้าทางด้าน
อิเล็กทรอนิกส์ และการประมวลภาพ (Image Processing) มีความก้าวหน้าอย่างรวดเร็ว โดยเฉพาะกล้อง
ถ่ายภาพดิจิตอล (Digital Camera) 
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 แบบจ าลองสามมิติ (3D model) คือ เป็นการสร้างรูปทรงหรือรูปร่างแบบสามมิติ โดยการ
ก าหนดจุดต่าง ๆ และเช่ือมโยงจุดด้วยเส้นตรง เพื่อให้ได้รูปทรงตามต้องการ การใช้คอมพิวเตอร์สร้าง
รูปทรงสามมิติอาจท าได้โดยอัตโนมัติด้วยโปรแกรม ในกรณีที่รูปทรงเป็นแบบสมมาตร หรือรูปทรง
เรขาคณิต หรือรูปทรงที่ประกอบข้ึนจากรูปทรงเรขาคณิตมาประกอบกัน หากเป็นรูปทรงที่ไม่สมมาตร 
หรือมีรายละเอียดมาก ก็จ าเป็นต้องก าหนดจุดต่าง ๆ และลากเส้นต่อจุดเองด้วยผู้วาดภาพที่เช่ียวชาญ 
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1.6 กรอบความคิดงานวิจัย 

 

ภาพ 1.3 ภาพแสดงกรอบแนวคิดการวิจัย
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1.7 ประโยชน์ที่คำดว่ำจะได้รบั 

 1. แนวทางปฏิบัติงานในการส ารวจดูแล และตรวจสอบทางลาดไหลเ่ขาส าหรบัผู้ใช้งานทั่วไป 
 2. การติดตามสภาพของทางลาดไหลเ่ขาที่ง่ายต่อประเมินการเปลี่ยนแปลง  
 

 



บทท่ี 2 

เอกสารและงานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 
 

การศึกษาวิจัยในเรื่องการติดตามสภาพการเปลี่ยนแปลงของทางลาดไหล่เขา ด้วยการส ารวจด้วย
ภาพถ่ายระยะใกล้ ผู้วิจัยได้ท าการรวบรวมหลักการ แนวคิด ทฤษฎี เอกสารและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง โดยมี
รายละเอียดของประเด็นต่าง ๆ ดังนี้ 

2.1 เขื่อนแควน้อยบ ารุงแดน 

     กรมชลประทาน (2554) ได้อธิบายเกี่ยวกับเข่ือนแควน้อยบ ารุงแดน มีรายละเอียดดังนี้ เมื่อวันที่ 
25 กุมภาพันธ์ พ.ศ.2525 พระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หัวฯ ได้เสด็จพระราชด าเนินทรงเปิดเข่ือนนเรศวร 
และทรงเยี่ยมราษฎร ณ บริเวณเข่ือนนเรศวร บ้านหาดใหญ่ ต าบลพรหมพิราม อ าเภอพรหมพิราม จัง
พิษณุโลก ได้พระราชทานพระราชด าริเกี่ยวกับงานชลประทาน ดังต่อไปนี้ 

2.1.1  ควรพิจารณาวางโครงการบริเวณตอนเหนือของทุ่งสาน เพื่อจัดหาน้ าให้ราษฎรหมู่บ้านต่าง 
ๆ นอกเขตชลประทานทุ่งสาน ซึ่งเป็นพื้นที่บริเวณทุ่งสานตอนบนและตอนกลาง สามารถมีน้ าท าการ
เพาะปลูกได้ทั้งในฤดูฝน - ฤดูแล้ง และมีน้ าเพื่อการอุปโภคบริโภคส าหรับราษฎรหมู่บ้านต่าง ๆ  ดังกล่าว
ตลอดปี นอกจากนั้น ยังจะช่วยบรรเทาอุทกภัยส าหรับพื้นที่เพาะปลูกบริเวณทุ่งสานอีกด้วย 

      2.1.2  ควรพิจารณาวางโครงการและก่อสร้างเข่ือนเก็บกักน้ าแควน้อยในเขตอ าเภอวัดโบสถ์ 
จังหวัดพิษณุโลก โดยเร่งด่วน เข่ือนเก็บกักน้ าแควน้อยนี้ ควรพิจารณาวางโครงการให้เก็บกักน้ าไว้อย่าง
เต็มที่ เพื่อบรรเทาอุทกภัยในเขตลุ่มน้ าแควน้อยตอนล่าง และจัดหาน้ าสนับสนุนโครงการชลประทาน
พิษณุโลกและโครงการเจ้าพระยาใหญ่ให้ได้ ผลอย่างสมบูรณ์ต่อไป ส าหรับเข่ือนเก็บกักน้ าแควน้อยนี้ 
การพลังงานแห่งชาติก าลังศึกษาและจัดท ารายงานความเหมาะสมของโครงการอยู่ และจะได้ด าเนินการ
ก่อสร้างต่อไป 

      2.1.3  ควรพิจารณาวางโครงการและก่อสร้างอ่างเก็บน้ าตามล าน้ าสาขาต่าง ๆ ของแควน้อย
ตอนล่างบริเวณท้ายเข่ือนเก็บกักน้ าแควน้อย เพื่อจัดหาน้ าให้ราษฎรหมู่บ้านต่าง ๆ ในเขตอ าเภอวัดโบสถ์ 
จังหวัดพิษณุโลก พื้นที่ประมาณ 19,000 ไร่ สามารถท าการเพาะปลูกได้ตลอดปี นอกจากนั้น ยังจะช่วย
บรรเทาอุทกภัยแก่พื้นที่เพาะปลูกบริเวณท้ายอ่างเก็บน้ าต่าง ๆ ดังกล่าวอีกด้วย 

เพื่อเป็นการสนองพระราชด าริพระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หัวฯ กรมชลประทานรับเป็น
ผู้ด าเนินการศึกษาโครงการเข่ือนแควน้อยต่อจากการไฟฟ้า ฝ่ายผลิตแห่งประเทศไทยเมื่อกุมภาพันธ์ 2535 
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และเมื่อเดือนกันยายน 2536 กรมชลประทานได้ว่างจ้างกลุ่มบริษัทที่ปรึกษาให้ท าการศึกษาทบทวนความ
เหมาะสม และผลกระทบสิ่งแวดล้อมของโครงการฯ ปัจจุบันกลุ่มบริษัทที่ปรึกษาได้ท าการศึกษาทบทวน
ความเหมาะสมและผลกระทบสิ่ง แวดล้อมของโครงการฯ แล้วเสร็จ 

      และเมื่อวันที่ 16 พฤศจิกายน พ.ศ.2545 พระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หัวฯ เสด็จพระราชด าเนิน
พร้อมด้วยสมเด็จพระเทพรัตนราชสุดาฯ สยามบรมราชกุมารี ไปในพิธีน้อมเกล้าฯ ถวายโครงการปลูกป่า
ถาวรจ านวน 1 ล้านไร่ เฉลิมพระเกียรติพระบาทสมเด็จพระเจ้าอยู่หวั เนื่องในวโรกาสทรงครองราชย์เปน็ปี
ที่ 50 ในส่วนของบริษัท ปตท.จ ากัด (มหาชน) ณ พื้นที่ป่าชายเลนแปลงปลูกป่า FPT 29 และ 29/3 อ าเภอ
ปราณบุรี จังหวัดประจวบคีรีขันธ์ ได้พระราชทานพระราชด าริให้ นายสุวิทย์ คุณกิตติ รองนายกรัฐมนตรี 
ให้พิจารณาความเหมาะสมในการด าเนินการก่อสร้างโครงการเข่ือนแควน้อย อ าเภอวัดโบสถ์ จังหวัด
พิษณุโลก กรมชลประทานจึงได้วางแผนงานที่จะด าเนินการก่อสร้างโครงการเข่ือนแควน้อยอัน 
เนื่องมาจากพระราชด าริ จ.พิษณุโลก ในปี พ.ศ.2546-2554 ระยะเวลาด าเนินการ 9 ปี โดยในปี พ.ศ.2546 
จะขอใช้งบประมาณจากส านักงานคณะกรรมการพิเศษเพื่อประสานงานโครงการอันเนื่องมาจาก
พระราชด าริและใช้งบประมาณปกติก่อสร้างโครงการในปีต่อ ๆ ไปจนแล้วเสร็จโครงการเข่ือนแควน้อย 
เป็นโครงการอ่างเก็บน้ าเอนกประสงค์ขนาดใหญ่ ประกอบเข่ือนปิดกั้นล าน้ าแควน้อย ที่อ าเภอวัดโบสถ์ 
จังหวัดพิษณุโลก เพื่อส่งน้ าให้กับโครงการชลประทานริมแมน่้ าแควน้อยตอนล่าง ทั้งฝั่งขวาและฝั่งซ้าย โดย
การปล่อยน้ าลงมาด้านท้ายน้ าของเข่ือน แล้วสร้างหัวงานฝายทดน้ าในล าน้ าแควน้อยที่ บ้านพญาแมน 
อ าเภอวัดโบสถ์ จังหวัดพิษณุโลก เพื่อผันน้ าจากท้ายเข่ือนแควน้อยผ่านประตูระบายน้ าเข้าสู่คลอง
ชลประทานทั้งด้านขวาและด้านซ้ายของหัวงานฝาย ส่วนน้ าที่เหลือจะปล่อยให้ไหลผ่านฝายไปตามล าน้ า
แควน้อย ลงล าน้ าน่านและแม่น้ าเจ้าพระยาไปยังพื้นที่เพาะปลูกโครงการชลประทานเจ้าพระยาตอนบน 
ส าหรับใช้ในการเพาะปลูกในฤดูแล้งเพิ่มข้ึนต่อไป  

 น้ าที่ปล่อยมาท้ายน้ ายังสามารถช่วยเหลือโครงการชลประทานสูบน้ าด้วยไฟฟ้าของกรมพัฒนา
และส่งเสริมพลังงาน โดยเฉพาะบริเวณใกล้หัวงานฝายและเข่ือนได้อีกด้วย นอกจากนี้ช่วยบรรเทาอุทกภัย
ในพื้นที่ ชลประทานตอนล่างสองฝั่งแม่น้ าแควน้อย ตลอดจนถึงแม่น้ าวังทองบางส่วนและจะมผีลประโยชน์
ด้านการส่งเสริมการท่องเที่ยว การประมงในอ่างเก็บน้ า และการเพิ่มน้ าอุปโภค บริโภคในฤดูแล้งให้แก่
ประชาชนในบริเวณใกล้เคียงได้ด้วยเช่นกัน นอกจากนั้นโครงการให้ประโยชน์ด้านก าลังไฟฟ้าได้อีก โดย
ติดตั้งกังหันน้ าเพื่อผลิตไฟฟ้า ซึ่งอาจจะติดตั้งพร้อมกับการสร้างเข่ือน หรือภายหลังก็ได้ตามความ
เหมาะสม  

 โดยลักษณะของเข่ือน ประกอบด้วย 3 เข่ือนติดต่อกัน ได้แก่ เข่ือนแควน้อย เข่ือนสันตะเคียน 
และเข่ือนปิดช่องเขาต่ า (Saddle Dam) บนล าน้ าแควน้อย 
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2.2 พ้ืนท่ีเสี่ยงดินถล่มบริเวณไหล่เขา 

กรมทางหลวงชนบท (2561) ได้อธิบายเกี่ยวกับพื้นที่เสี่ยงดินถล่มบริเวณไหล่เขา  ดังนี้ ปัจจุบัน
เส้นทางที่ก่อสร้างบริเวณภูเขาจะมีความเสี่ยงต่อการเกิดการพังทลายของเชิงลาด เนื่องจากมีการ
เปลี่ยนแปลงทางธรรมชาติ ท าให้เกิดการเปลี่ยนแปลงทางกายภาพของเชิงลาด ส่งผลกระทบโดยตรงต่อ 
เสถียรภาพของดินในบริเวณนั้น ซึ่งอาจก่อให้เกิดการพังทลายของเชิงลาดได้ โดยทั่วไปปัญหาการก่อสร้าง
ถนน ในพื้นที่ภูเขาสามารถแบ่งได้เป็น 2 ลักษณะคือ ปัญหาการพังทลายของเชิงลาดด้านดินตัด/หินตัด 
(Back Slope) และปัญหาการพังทลายของเชิงลาดด้านดินถม (Side Slope)  

เชิงลาดด้านดินตัด/หินตัด (Back Slope) คือ เชิงลาดบริเวณไหล่เขาตามธรรมชาติหรือที่เกิดจาก 
การก่อสร้างทางโดยการขุดตัดไหล่เขาธรรมชาติเดิมดังตัวอย่างภาพที่ 2.1 (ก) รูปแบบการทลายของเชิง
ลาดด้าน ดินตัด/หินตัด จะเป็นในลักษณะดินไหล่เขาถล่มลงมาทับสายทางดังตัวอย่างภาพที่ 4 (ข)   

เชิงลาดด้านดินถม (Side Slope) คือ เชิงลาดที่เกิดจากการก่อสร้างทางโดยการถมหรือตัด
โครงสร้างคันทางข้ึนมาดังตัวอย่างภาพที่ 2.2 (ก) รูปแบบการทลายของเชิงลาดด้านดินถม จะเป็นใน
ลักษณะ โครงสร้างทางที่ก่อสร้างบนเชิงลาดไหล่เขาเกิดการพังทลายเนื่องจากการขาดเสถียรภาพ ดัง
ตัวอย่างภาพที่ 2.2 (ข)  

 

 
ภาพ 2.1 ชนิดของเชิงลาดและลกัษณะการเกิดดินถล่มบริเวณไหล่เขา กรณี Back Slope  

(กรมทางหลวงชนบท, 2561) 
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ภาพ 2.2 ชนิดของเชิงลาดและลกัษณะการเกิดดินถล่มบริเวณไหล่เขา กรณี Side Slope 
(กรมทางหลวงชนบท, 2561) 

 

2.3 การส ารวจรังวัดด้วยภาพถ่าย (Photogrammetry)  

กิตติศักดิ์ ศรีกลาง (2559) ได้อธิบายเกี่ยวกับการรังวัดด้วยภาพมีรายละเอียดดังนี ้เป็นการส ารวจ
รังวัดที่ใช้ภาพเป็นสื่อกลางในการรังวัด โดยมีการใช้ภาพบันทึกสิ่งปรากฏทางกายภาพบนภูมิประเทศ 
อาณาบริเวณ อาคารสถานที่ หรือวัตถุที่สนใจจากนั้นที่การ จ าลองแบบตามหลักการฉายของแสงด้วยวิธี
ทางกลไก เชิงทัศนหรือเชิงคณิตศาสตร์ท าให้สามารถที่จ าลอง สถานการณ์เหมือนขณะที่บันทึกภาพได้ ซึ่ง
งานทางโฟโตแกรมเมตรีสามารถแบ่งออกได้เป็น 2 ลักษณะคือ 

2.3.1) โฟโตแกรมเมตรีที่เกี่ยวกับการรังวัดภาพ (Metric photogrammetry) ซึ่งรวมการวัดอย่าง
ละเอียดและการค านวณ เพื่อให้ได้ขนาดของวัตถุ 

2.3.2) โฟโตแกรมเมตรีที่เกี่ยวกับการแปลภาพ (Interpretation photogrammetry) ซึ่งเป็นการ
ปฏิบัติเกี่ยวกับการตรวจรู้ (Recognition) และช้ีจ าแนก (Identification) วัตถุต่าง ๆ วิทยาการทางด้านนี้ 
เริ่มจากการวิเคราะห์ภาพถ่ายภาคพื้นดินหรือทางอากาศ ต่อมาได้ขยายรวมไปถึงการวิเคราะห์ข้อมูล
รูปแบบอื่นๆ ที่บันทึกได้ แต่ภาพถ่ายก็ยังเป็นแหล่งข้อมูลพื้นฐานอยู่ โดยในเอกสารฉบับนี้จะกล่าวถึง
เฉพาะการใช้ภาพถ่ายทางอากาศ ที่เกี่ยวกับการรังวัดภาพ เพื่อการท าแผนที่เท่านั้น  

ชนิดของภาพถ่ายในงานทางโฟโตแกรมเมตรี แบ่งเป็นภาพที่ถ่ายจาก ภาคพื้นดิน (Terrestrial) 
และทางอากาศ (Aerial)  



11 
 

 

ภาพถ่ายภาคพื้นดิน ถ่ายด้วยกล้องที่อยู่บนพื้น (Ground – based cameras) ซึ่งมักจะทราบ
ต าแหน่ง (position) และการเอียงตัว (orientation) ของกล้อง ท าให้เกิดสาขาของงานโฟโตแกรมเมตรี ที่
เรียกว่า “Terrestrial Photogrammetry” เป็นการประยุกต์การรังวัดด้วยภาพที่มีการใช้เครื่องมือและ
ด าเนินการรังวัดบนภาคพื้นดิน การรังวัดใช้กล้องที่มีขนาดเล็กลงเพื่ อให้สามารถเคลื่อนย้ายในสนามได้
สะดวก การรังวัดภาพพื้นดินนิยมใช้กับการท าแผนที่ภูมิประเทศที่ขอบเขตไม่กว้างขวางนัก แต่ภูมิประเทศ
ซับซ้อน เช่น การท าแผนที่ของเหมืองเปิด การท าแผนที่ของภูมิประเทศที่เป็นเนินเขาและหุบเขา และอีก
สาขา เรียกว่า  

การส ารวจด้วยภาพระยะใกล้ (Close-range Photogrammetry) เป็นการรังวัดด้วยภาพที่ระยะ
ระหว่างกล้องถ่ายรูปอยู่ไม่ห่างจากวัตถุที่จะรังวัดไม่มากนัก โดยทั่วไปจะจ ากัดในระยะ 1 ถึง 100 เมตร 
นับแต่อดีตการใช้เทคโนโลยีการส ารวจด้วยภาพไม่เป็นที่แพร่หลาย เนื่องจากมีค่าใช้จ่ายในการด าเนินงาน
ค่อนข้างสูง และต้องการความช านาญในการท างานเป็นส าคัญ ปัจจุบันความก้าวหน้าทางด้าน
อิเล็กทรอนิกส์ และการประมวลภาพ (Image Processing) มีความก้าวหน้าอย่างรวดเร็ว โดยเฉพาะกล้อง
ถ่ายภาพดิจิตอล (Digital Camera) 

ภาพถ่ายทางอากาศ โดยทั่วไปแบ่งออกได้เป็น ภาพด่ิง กับ ภาพเฉียง  

ภาพดิ่ง (Vertical) คือ ภาพที่ถ่ายโดยให้แกนของกล้องอยู่ในแนวดิ่งมากที่สุด ถ้าแกนของกล้อง
ขณะถ่ายภาพอยู่ ในแนวดิ่งจริง ๆ ระนาบภาพจะขนานกับระนาบราบของพื้นหลักฐาน และภาพที่ได้
เรียกว่า ดิ่งจริง (Truly Vertical) ในการถ่ายภาพด่ิง เป็นการยากที่จะให้แกนของกล้องคงอยู่ในแนวดิ่งจรงิ 
เนื่องจากสภาพอากาศ ท าให้เครื่องบินมีการเอียงในขณะที่ถ่ายภาพ ถ้าแกนของกล้องเอียงไปจากแนวดิ่ง
เพียงเล็กน้อย ภาพที่ได้เรียกว่า ภาพเอียง (Tilt) ความเอียงของแกนกล้องนี้ปกติจะน้อยกว่า 1º และไม่เกนิ 
3º ในการท างานบางครั้งก็ถือเอาภาพเอียงเป็นภาพด่ิงจริง เครื่องมือที่มีความละเอียดถูกต้องและวิธีการใน
งานโฟโตแกรมเมตรี ได้รับการพัฒนาจนท าให้การใช้ภาพเอียงไม่ท าให้ความถูกต้องของงานที่ได้ลดลง  

ภาพเฉียง (Oblique) คือ ภาพที่ถ่ายโดยให้แกนของกล้องเอียงออกจากแนวดิ่ง ภาพเฉียงต่ า  
(Low Oblique) จะไม่ปรากฏเส้นขอบฟ้า ส่วนภาพเฉียงสูง (High Oblique) จะปรากฏแนวเส้นขอบฟ้า  
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ภาพ 2.3 ลักษณะการภาพถ่ายทางอากาศ 
 (กิตติศักดิ์ ศรีกลาง, 2559) 

 

ความสามารถของซอฟต์แวร์ประมวลผลการรังวัดด้วยภาพถ่ายมีลักษณะใช้งานง่าย เช่น 
โปรแกรม Agisoft PhotoScan ซึ่งเป็นผลิตภัณฑ์ซอฟต์แวร์แบบสแตนด์อโลนที่ด าเนินการประมวลผล 
photogrammetric ของภาพดิจิตอลและสร้างข้อมูลเชิงพื้นที่ 3 มิติเพื่อใช้ในแอพพลิเคช่ัน GIS, เอกสาร
อาคารและโครงสร้างรวมถึงการวัดปริมาตร การใช้ในท้องถ่ิน  ซอฟแวร์เพื่อให้แน่ใจว่าการรักษาความ
ปลอดภัยข้อมูลและการควบคุม  คุณภาพของการส่งออกข้อมูล 

   
ภาพ 2.4 ภาพแสดงหน้าจอของ Agisoft รปูถ่ายแต่ละรูปทางด้านซ้ายและมุมมอง 3 มิติ 

ที่มีพื้นผิวด้านขวา เครื่องหมายสีน้ าเงินแสดงถึงจุดควบคุมภาคพื้นดินที่ก าหนดโดย RTK GPS  
ความแม่นย าสูงและลงทะเบียนในรุ่นสุดท้าย 

 (Aerotestra Inc, 2016) 
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เทคนิคการวางแผนการถ่ายภาพระยะใกล้ มีรายละเอียดดังนี้ 
 การถ่ายภาพควรมีรูปแบบ ดังภาพด้านล่างซึ่งแสดงให้เห็นถึงแนวคิดของการวางแผนถ่ายรูปที่
เหมาะสม  

 

ภาพ 2.5 การวางแผนถ่ายภาพที่เหมาะสม  
(Agisoft, 2016) 

 

Equipment and Shooting Scenarios (2019) ได้อธิบายเกี่ยวกับการวางแผนการถ่ายภาพที่
เหมาะสม ดังนี้ เพื่อผลลัพธ์ที่ดีของการสร้างแบบจ าลอง สิ่งที่จะรับประกันก็คือ การมีภาพซ้อนทับกัน
เพียงพอในชุดข้อมูล ในกรณีถ่ายภาพทางอากาศ ความต้องการในการซ้อนทับดังนี้  60% ของ
ด้านข้าง 80% ของด้านหน้า เป็นอย่างน้อย 

 ใส่ใจเกี่ยวกับชนิดของพื้นผิววัตถุ เพื่อสร้างเทคนิคในการหลีกเลี่ยงพื้นผิวที่มันวาว ยกตัวอย่างเช่น 
ต้องถ่ายขาของมนุษย์ ให้ใส่ถุงเท้าที่มีพื้นผิวละเอียดมาก่อน ถ้าก าหนดเป้าหมายเป็นรถยนต์ ให้ทาแป้ง
กระจายไปบางส่วน เพื่อลดความมันวาว เป็นสีคล้ า 

ถ้าต้องสร้างแผนผังของพื้นผิว ต้องเตรียมการเป็นพิเศษ ก่อนที่จะท าการถ่ายภาพ ให้เหมือน
ตัวอย่างข้างต้น จ าเป็นจะต้องมีภาพ 2 ชุด ของวัตถุเป้าหมายเดียวกัน อย่างแรกคือ พื้นผิวธรรมชาติของ
วัตถุนั้น และอย่างที่สอง คือมีการทาแป้ง หรืออื่น ๆ ซึ่งจุดส าคัญก็คือ ต าแหน่งกล้อง ของภาพทั้ง 2 ชุด 
ต้องมาจากต าแหน่งเดียวกัน 

หากวางแผนจะท าการวัดใด ๆ ตามการสร้างใหม่ อย่างลืมสร้างเครื่องหมาย (marker) ด้วย
ระยะทางที่รู้อยู่แล้วบนวัตถุ อาจจะวางไม้บรรทัดไว้ภายในพื้นที่ถ่าย ในการถ่ายทางอากาศอาจต้องการ
จุดอ้างอิงทางภูมิศาสตร์และ กระจายจุดควบคุมภาคพื้นดิน (GCP) (อย่างน้อย 10 จุด ทั่วทั้งพื้นที่) เพื่อให้
ได้ผลลัพธ์ที่มีคุณภาพ และความแม่นย าเชิงเรขาคณิต และการอ้างอิงทางภูมิศาสตร์ แต่ Agisoft 
PhotoScan นั้น สามารถด าเนินการสร้างใหม่ และการอ้างอิงทางภูมิศาสตร์ได้ โดยไม่ต้องใช้จุดควบคุม
ภาคพื้นดิน (GCP)  
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2.3 การตรวจสอบการเปลี่ยนแปลงของธรณีสัณฐาน (Geomorphic change detection: GCD) 

 ESSA Technologies Ltd (2017) ได้อธิบายเกี่ยวกับการตรวจสอบการเปลี่ยนแปลงของธรณี
สัณฐาน (Geomorphic change detection: GCD) ดังนี้ เป็นเทคนิคที่การเปลี่ยนแปลงจากกระบวนการ 
geomorphic ของการสึกกร่อนและการทับถม ซึ่งมาจากการส ารวจภูมิประเทศเนื่องจากผลเชิงปริมาณ
และพื้นที่ที่ชัดเจน จะท าให้ผลการตรวจหาการเปลี่ยนแปลงธรณีสัณฐานเป็นไปได้อย่างรวดเร็ว ซึ่ง
กลายเป็นเครื่องมือที่พบบ่อยมากข้ึนในการติดตามของแม่น้ าและในเฉพาะการติดตามการซ่อมแซม การใช้
เทคนิคดังกล่าวในการแยกการเปลี่ยนแปลงเชิงปริมาณ เป็นความท้าทายที่ยิ่งใหญ่ที่สุดในเนื่องจาก
กระบวนการทางธรณีสัณฐาน จากการเปลี่ยนแปลงเหล่านั้นมาจากสัญญาณรบกวนและความไม่แน่นอน
โดยธรรมชาติในแบบจ าลองระดับความสูงของระบบดิจิตอล (ESSA Technologies Ltd , 2017) 

GCD เป็นชุดเครื่องมือ GIS ที่ท างานภายในซอฟต์แวร์ ESRI ArcGIS Desktop 

 

ภาพ 2.6 แผนผังของแนวคิดพื้นฐาน LCD พร้อมกับภาพหนา้จอของอินเตอรเ์ฟซของผู้ใช้  
(ESSA Technologies Ltd, 2017) 

 

การตรวจสอบว่ารอยแตกเป็นแบบเคลื่อนตัวหรือหยุด มี 3 วิธี 

Cpacacademy (2015) ได้อธิบายเกี่ยวกับการตรวจสอบว่ารอยแตก ดังนี้ ไม้บรรทัดเปรียบเทยีบ 
(Crack comparator) วิธีที่ง่ายที่สุดในการวัดความกว้างรอยแตกด้วยไม้บรรทัด เปรียบเทียบที่ช่วงเวลา
สม่ าเสมอเช่น ทุก ๆ วันหรือสัปดาห์ บันทึกความกว้างรอยแตกและ วันที่บันทึกควรวัดความ กว้างรอย
แตกที่ต าแหน่งเดิมตลอดลากเส้นขวางผ่านรอย แตกเพื่อท าเครื่องหมายต าแหน่งที่วัดท าเช่นเดียวกันนี้ 3-4 
ต าแหน่งตลอดแนวรอยแตกหากเป็นก าแพงภายนอก ให้ใช้ปากกากันน้ าหากความกว้างรอยแตกมากขึ้น
แสดง ว่าเป็นรอยแตกเคลื่อนตัว 
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การใช้ปูนพลาสเตอร์วิธีที่ไม่แพงอีกวิธีคือการใช้ ปูนพลาสเตอร์ปะติดรอยแตกใช้น้ าร้อนผสมปูน
เพื่อเร่งการแข็งตัว ของปูนพลาสเตอร์บันทึกวันที่โปะปูนและตรวจสอบเป็นระยะ ๆ ว่ามีรอยแตกบนปูนพ
ลาสเตอร์หรือไม่หากมีแสดงว่ารอย แตกเคลื่อนตัวเพื่อให้มั่นใจว่าปูนพลาสเตอร์ไม่ได้แตกเนื่อง จากการหด
ตัวแบบแห้งให้ใช้วัสดุพลาสเตอร์แบบไม่หดตัว (Non-shrink) 

อุปกรณ์สองช้ินส าหรับติดตามรอยแตก (Two-piece crack monitor) สามารถน ามาใช้ติดตาม
การเคลื่อนตัว ของรอยแตก ช้ินหนึ่งของแผ่นพลาสติกจะมีเส้นขวางสีแดง อีกช้ินหนึ่งมีเส้นตารางพร้อมกับ
ต าแหน่งศนูย์ตรงกลาง อุปกรณ์สองช้ินจะต่อกันด้วยเทปเพื่อให้ต าแหน่งของเส้น ขวางสีแดงบนช้ินหนึ่งอยู่
ตรงกับต าแหน่งศูนย์ของอีกช้ิน 

ติดตั้งอุปกรณ์เฝ้าติดตามขวางรอยแตกโดยแต่ละด้านยึดติด กับก าแพงด้วย epoxy หรือกาว
แข็งตัวเร็วหลังจากกาวบ่ม ตัวเสร็จ (ประมาณ 15 นาทีส าหรับกาวและ 24 ช่ัวโมง ส าหรับ epoxy) ตัดเทป
ที่ผูกช้ินส่วน 2 ช้ินออกและบันทึก ค่าเริ่มต้นหลังจากนั้นหากด้านใดด้านหนึ่งของรอยแตกเคลื่อน อีกด้าน
จะเคลื่อนด้วยเส้นขวางสีแดง (เดิมอยู่ที่ค่าเริ่มต้น) จะเคลื่อนจากเส้นตารางแสดงถึงการเคลื่อนที่ทั้งใน
แนวราบและ แนวดิ่ง ปริมาณและทิศทางของการเคลื่อนที่สามารถ สังเกตและบันทึกได้ 

ควรประเมินรอยแตกต้ังแต่เนิ่น ๆ  ถ้ารอยแตกไม่ถูกตรวจสอบ ประเมินและซ่อมแซม (หากจ าเปน็) 
รอยแตกอาจจะขยายจากขนาดสายตามองเห็น ไปสู่รอยแตกใหญ่จนน่าปวดหัว รอยแตกยิ่งกว้างโอกาสที่
น้ า, อากาศจะซึมเข้าก าแพงยิ่งมากและในที่สุดน้ าจะท าให้เหล็กเสริมเป็นสนิมท าให้เกิดคราบหินปูน 
(efflorescence) และท าให้คอนกรีตแตกออก รอยแตกบางประเภทอาจท าให้ก าแพงพังได้ ดังนั้นรอยแตก
เป็นสัญญาณที่ไม่ควรมองข้าม 

 

 2.4 งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 

งานวิจัยเรื่อง 3D Coordinate Measurement of Dam by Close-Range Photogrammetry 
(Shirkhani et al., 2017) อธิบายว่า ในช่วงไม่กี่ปีที่ผ่านมามีการใช้งานของ Photogrammetry ระยะใกล้
แบบดิจิตอลเพิ่มมากข้ึน ในโครงการวิศวกรรมต่าง ๆ ด้วยการใช้กล้องความละเอียดสูงพร้อมกับการ
ออกแบบเครือข่ายที่เหมาะสมการปรับเทียบกล้องและรวมถึงการปรับปรุงการวัดความแม่นย าสูงสามารถ
ท าได้ ในบทความนี้ได้ท าการศึกษาการประยุกต์ใช้โฟโตแกรมเมทรีในการวัดพิกัดสามมิติของเข่ือนขนาด
ใหญ่ ในกรณีนี้เข่ือนกั้นน้ าล้น (245.7m x 62.8m) ช่ือ Marun ซึ่งตั้งอยู่ทางใต้ของอิหร่านซึ่งเป็นพื้นที่ของ
กรณีศึกษา โดยจุดเป้าหมายถูกติดตั้งไปที่ตัวเข่ือนและถ่ายภาพโดยใช้กล้องดิจิตอล ความละเอียดสูง (8 
ล้านพิกเซล) การทดสอบต่าง ๆ  ได้ด าเนินการเพื่อประเมินความสามารถของ Photogrammetry ในการ
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วัด 3 มิติของจุดเป้าหมาย นอกเหนือจากข้อจ ากัด ด้านสิ่งแวดล้อมและอุปกรณ์ทั้งหมดวิธีนี้ดี ผลการวิจัย
พบว่าการทดลองมีความแม่นย า 1.88 มิลลิเมตร ดังนั้นวิธีนี้สามารถใช้ในการตรวจสอบความผิดปกติใด ๆ 
แต่อย่างไรก็ตามการศึกษาแสดงให้เห็นว่าเนื่องจากสภาพที่ซับซอ้นและยากล าบากรอบ ๆ เข่ือนดังกล่าวจึง
ไม่สามารถใช้ Photogrammetry เพียงอย่างเดียวในการวัดจุดสามมิติของเข่ือน Photogrammetry 
สามารถน ามาใช้อย่างน้อยเมื่อรวมกับเทคนิคการส ารวจโดยเฉพาะอย่างยิ่งเมื่อการวิเคราะห์ที่รวดเร็วและ
ไม่จ าเป็นต้องแม่นย าเกินไป 

 

 

ภาพ 2.7 การรั่วไหลของเข่ือนมารัน  
(Shirkhani et al., 2017) 

 

ภาพ 2.8  การติดตัง้และการถ่ายภาพเป้าหมาย (ก) เป้าหมายของการรั่วไหล,  
(ข) ส ารวจการออกแบบเครอืข่ายโฟโตแกรมแมทตรี  

(Shirkhani et al., 2017) 
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ภาพ 2.9 จุดควบคุมภาคพื้นดินของการรั่วไหล 

 (Shirkhani et al., 2017) 

 

 

ภาพ 2.10 การก าหนดการถ่ายภาพที่เหมาะสม ด้านบน : มมุมองทดสอบ  
ด้านล่าง : การออกแบบโครงข่ายที่ใช้ส าหรับภาพการทดสอบด้านหน้า 

 (Shirkhani et al., 2017) 

 

 



18 
 

 

งานวิจัยเรื่อง Survey of the Ridracoli Dam: UAV–based photogrammetry and 
traditional topographic techniques in the inspection of vertical structures (Giuliaet et al., 
2017) อธิบายว่า การตรวจสอบสภาพ เช่น เข่ือน มีความส าคัญอย่างยิง่ต่อการบ ารุงรกัษาและเพื่อความ
ปลอดภัยของประชากรท้ายน้ า ความสามารถในการเข้าถึงที่ลดลงทัง้ส าหรบัความต้องการในการใช้งาน
และเวลา ซึ่งจ าเป็นส าหรบัการตรวจสอบด้วยวิธีการแบบดัง้เดิมคือการประเมินด้วยสายตานั้น ไมส่ะดวก
ต่อการตรวจสอบโครงสร้างขนาดใหญ่ โดยน าเทคโนโลยอีากาศยานไร้คนขับ (UAV) ทีม่าพรอ้มกบักล้อง
ประสิทธิภาพสงูช่วยให้สามารถครอบคลุมการถ่ายภาพอย่างรวดเร็วของระบบเข่ือนทั้งหมด นอกเหนอืจาก
การวางต าแหน่งบนโครงสร้างของจุดควบคุมจ านวนมาก ส าหรบัการอ้างอิงทางภูมิศาสตร์ที่ถูกตอ้งและการ
ตรวจสอบความถูกต้องของรปูแบบยังต้องการแบบจ าลองภูมิประเทศที่ส าคัญ โดยสถานีรวมระบบก าหนด
ต าแหน่งทั่วโลกและเครื่องสแกนเลเซอร์ การวิเคราะหเ์ชิงเสน้และพื้นผิวแสดงใหเ้ห็นถึงความแม่นย าสงูของ
เทคนิคเทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขับ (UAV) นี้เหมาะส าหรบัการส ารวจโดยละเอียดเกี่ยวกับสถานะการ
อนุรักษ์ของวัสดุและการสร้างระบบเมตรกิทีส่มบรูณ์ของระบบเข่ือนและพื้นที่ใกลเ้คียง งานปัจจุบันอธิบาย
การได้มาของ UAV เป็นอันดับแรกจากนั้นข้ันตอนแรกในการตรวจสอบความถูกต้องของ Pointcloud ของ
เข่ือนริดราโคลเีป็นเป้าหมายของการส ารวจที่ตัง้อยู่ในหมู่บ้านซานตาโซเฟียในภาคกลางของอิตาลี 

 

ภาพ 2.11 (a) ต าแหน่งของเข่ือน Ridracoli, (b) ทะเลสาบที่สร้างข้ึนโดยมเีข่ือนขนาด 1: 500 ม.  
(สถาบันธรณีฟสิิกส์และภูเขาไฟแห่งชาติ, 2559) 
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ภาพ 2.12 การวางต าหน่งเครื่องหมาย (a) เครือ่งหมายถูกน าไปวางใกล้กบัรอยต่อ, (b) การประยุกต์ใช้
เครื่องหมายด้านหน้าต้นน้ า, (c) การใช้งานเครื่องหมายด้านปลายน้ าใกล้กับรากฐาน, (d) การใช้งาน

เครื่องหมายบนพื้นทีท่ี่อยู่ทางด้านซ้าย (Giuliaet et al., 2017) 

 
ภาพ 2.13 พื้นผิวตาข่าย 3 มิติของทางถนนบนยอดเข่ือน  

(Giuliaet et al., 2017) 

 
ภาพ 2.14 เครือข่าย Topographic: เครอืข่ายแรกประกอบด้วยสี่จุดยอด  

(เช่น SS, BS, SD และ BD) และเครอืข่ายที่สองประกอบด้วย 11 ฐานอื่น ๆ ซึ่งรวม 417จุด 
ที่ท าจากเครื่องหมายและจุดเหมือนจรงิได้มาโดย สถานีทัง้หมด  

(Giuliaet et al., 2017) 



20 
 

 

 

ภาพ 2.15 จุดที่ได้มาของเครื่องสแกนเลเซอร์และพื้นที่การวิเคราะหท์ี่สอดคล้องกัน  
(Giuliaet et al., 2017) 

 

ภาพ 2.16 การตรวจสอบความหนาแน่นเชิงพื้นที่ของ Point Cloud หนาแน่น (a) Pointcloud ของ
บล็อกคอนกรีตทางด้านขวาที่ได้รับจาก UAV,  (b) Pointcloud  ของระบบเข่ือนทั้งหมดที่ได้รับจาก UAV  

(Giuliaet et al., 2017) 

 

ภาพ 2.17 การวิเคราะห์ความหนาแน่นของจุดของบล็อก 7 นี่คือพื้นที่ที่ปกคลุมด้วยพืชพรรณและที่นี่
ความหนาแน่นของคะแนนต่ ากว่าในส่วนอื่น ๆ เช่นช้ินส่วนโครงสร้าง ความหนาแน่นของจุดต่ ากว่ากริด

ขนาด 3 × 3 ซม. (Giuliaet et al., 2017) 
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ภาพ 2.18 การวิเคราะห์ความหนาแน่นของจุดของบล็อก 10 ในกรณีนี้ความหนาแน่นของจุดอยู่ที่เส้น

ตารางขนาด 1 × 1 ซม. ช้ินส่วนโครงสร้างมีความหนาแน่นของจุดสงูกว่าทีป่กคลมุด้วยพืชพรรณ 
(Giuliaet et al., 2017) 

 
ภาพ 2.19 Planimetry ของจุดที่ได้รบั (จุดที่ไดร้ับและฐานการได้มาของเครื่องสแกนเลเซอร์)  

(Giuliaet et al., 2017) 

 
ภาพ 2.20 การวิเคราะห์ส่วนแนวนอนบน Pointcloud ของ UAV 

 (Giuliaet et al., 2017) 
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ภาพ 2.21 การตรวจสอบความถูกต้องของคลาวด์ UAV หนาแน่นโดยสายเลเซอรส์แกนเนอร์  

(a) Pointcloud ที่ทับซ้อนกันโดยเครื่องสแกนเลเซอร์ (จุดระหว่างเส้นช่วง) 
 และโดย UAV (จุดที่อยู่นอกเส้น) กราฟระดบัทีส่อดแทรกจดุของเครื่องสแกนเลเซอร์และ 

ช่องว่างของเครื่องสแกนเลเซอร์ขนาด 3 ซม. ก็ถูกรายงานเช่นกัน (b) การเปรียบเทียบระหว่างเลเซอร์
สแกนเนอร์กบัเส้นโค้งระดับ UAV ใกล้การเปลี่ยนแปลงความโค้งอย่างรวดเร็ว 

เทคนิค UAV ไม่สามารถจดจ าการเปลี่ยนแปลง 
 (Giuliaet et al., 2017) 

 

 
ภาพ 2.22 ภาพการเปรียบเทียบของเข่ือน Ridracoli (a) Point cloud จาก UAV ถ้ามีการเปลี่ยนแปลง
เล็ก ๆ เช่น รอยต่อ สามารถรับรู้โดยข้อมลู RGB ที่เกี่ยวข้องกับจุดน้ัน (b) การเปรียบเทียบระหว่างตาข่าย
สแกนเนอร์เลเซอร์กับ Point cloud ของ UAV ของการเปลีย่นแปลงความโคง้อย่างรวดเร็วของโครงสร้าง

เช่น โซนรอยต่อ ในกรณีนี้ความแตกต่างระหว่างเอนทิตีทั้งสองจะมากทีสุ่ด 
 (Giuliaet et al., 2017) 
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ภาพ 2.23 การเปรียบเทียบพื้นผิวระหว่างตาข่ายสแกนเนอร์เลเซอร์กบัคลาวด์จุดหนาแน่น UAV ของส่วน

ที่ขยายด้านหน้าปลายน้ า ในกรณีนี้ความแตกต่างระหว่างเอนทิตีทั้งสองมีน้อยทีสุ่ด 
 (Giuliaet et al., 2017) 

 

 

 

 

 

 



บทท่ี 3 

วิธีกำรด ำเนนิงำนวิจัย 
 

การวิจัยนี้เป็นการศึกษาเรื่องการติดตามสภาพการเปลี่ยนแปลงของทางลาดไหล่เขา ด้วยการ
ส ารวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ โดยใช้ข้อมูลจากการถ่ายภาพจากกลอ้ง Smartphone, กล้องของบนอากาศ
ยานไร้คนขับและการส ารวจด้วยเลเซอร์จากเครื่อง Terrestrial Laser Scanner (TLS) โดยใช้ซอฟต์แวร์
ในการประมวลผล 2 ซอฟต์แวร์ เพื่อท าการประเมินและวิเคราะห์ศักยภาพของการส ารวจด้วยภาพถ่าย
ระยะใกล้ ในพื้นที่ ศึกษาทางลาดไหล่เขาในบริเวณท้ายเข่ือนแควน้อยบ ารุงแดน  เพื่อให้บรรลุตาม
วัตถุประสงค์ได้ก าหนดวิธีการด าเนินการวิจัย ซึ่งมีรายละเอียดดังต่อไปนี ้

 

3.1 เครื่องมือท่ีใช้ในการวิจัย 

3.1.1 อุปกรณ์และโปรแกรมคอมพิวเตอร ์

 เครื่องมอืที่ใช้ในการวิเคราะห์และจัดท าฐานข้อมลูมีดังนี ้

1) เครื่องมือที่ใช้ในภาคสนาม 

- โทรศัพท์มือถือ (iPhone SE) 

 

         ภาพ 3.1 โทรศัพท์มือถือ (iPhone SE) 
         (Thitirath Kinaret, 2019) 
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- เครื่อง Terrestrial Laser Scanner (TLS) รุ่น Teledyne Optech Polaris TLS 

 

  ภาพ 3. 2 เครื่อง Terrestrial Laser Scanner (TLS)  
  รุ่น Teledyne Optech Polaris TLS 

   (teledyneoptech, 2019) 

 

2) เครื่องมือในการประมวลผลและการวิเคราะห์ข้อมูล 
- โปรแกรม Agisoft PhotoScan  
 เป็นซอฟต์แวร์แบบสแตนด์อโลนที่ประมวลผลภาพถ่าย หรือการรังวัดด้วยภาพ 

(photogrammetric) แบบดิจิทัล และสร้างข้อมูลแบบจ าลองสามมิติ ข้อมูลเชิงพื้นที่ที่
น าไปใช้กับงาน GIS (Geographic Information Systems) งานจัดเก็บข้อมูลมรดกทาง
วัฒนธรรม และการผลิตภาพถ่ายเทคนิคพิเศษ (visual effects) รวมไปถึงการวัดค่าของ
วัตถุระดับต่าง ๆ ในทางอ้อม 

 
- โปรแกรม CloudCompare 
  เป็นโปรแกรมที่ใช้จัดการข้อมูลพอยท์คลาวด์ที่สามารถดาวน์โหลดฟรี โดย

วัตถุประสงค์หลังในการพัฒนาโปรแกรม CloudCompare นั่นคือการตรวจสอบการ
เปลี่ยนแปลงข้อมูลแบบจ าลองสามมิติที่มีความหนาแน่นสูง  
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3.2 ข้อมูลและแหล่งข้อมลู 

ข้อมูลจาก Terrestrial Laser Scanner (TLS) ทางลาดไหล่เขาในบริเวณท้ายเข่ือนแควน้อยบ ารุง
แดนในปี พ.ศ.2562 และข้อมูลจากอากาศยานไร้คนขับ (UAV) ในปี พ.ศ.2561 จากส านักงานชลประทาน
ที่ 3 

 

3.3 การเก็บรวบรวมข้อมูล 

 เก็บภาพบริเวณทางลาดไหล่เขาในบริเวณท้ายเข่ือนแควน้อยบ ารุงแดน อ าเภอวัดโบสถ์ จังหวัด
พิษณุโลก แล้วท าการวางแผนการถ่ายภาพ โดยตั้งเป้าหมายว่าจะเก็บภาพถ่ายโดยใช้กล้องถ่ายภาพจาก
โทรศัพท์มือถือ ในช่วงเดือนกุมภาพันธ์ พ.ศ.2562 แล้วน าข้อมูลภาพที่ได้มาประมวลผลในโปรแกรม 
Agisoft PhotoScan เพื่อท าแบบจ าลองสามมิติ จากนั้นท าการประเมินความถูกต้องและวิเคราะห์การ
เปลี่ยนแปลงของแบบจ าลองสามมิติ โดยโปรแกรม CloudCompare 

 

3.4 การวางแผนการถ่ายภาพ 

เนื่องจากทางลาดไหล่เขาในบริเวณท้ายเข่ือนแควน้อย มีลักษณะเป็นแนวยาว ดังนั้น เราจึงวาง
แผนการถ่ายภาพโดยถ่ายภาพขนานกับแนวเข่ือน (ดังรูปด้านล่าง) และเว้นระยะการถ่ายภาพ 5 เมตร 
เพื่อให้มีส่วน Overlap ซ้อนทับกับมากกว่า 60% ส าหรับการสร้างแบบจ าลองสามมิติ 

 
ภาพ 3.3 การวางแผนถ่ายรูปทีเ่หมาะสม 

 (Agisoft, 2016) 



27 
 

 

3.5 การประมวลผลภาพถ่าย 

 การประมวลผลบน Agisoft PhotoScan ในข้ันตอนการประมวลผล จะมีข้ันตอนดังนี้  

3.5.1 การสร้างไฟล์งาน 

 1)  ข้ันตอนแรกเปิดโปรแกรม Agisoft PhotoScan ข้ึนมาแล้วกดค าว่า add chunk เพื่อสร้างไว้
เก็บรวบรวมภาพ จากนั้นคลิกขวาที่ chunk เพื่อ add photo น าข้อมูลภาพถ่ายจากโทรศัพท์มือถือ 
(iPhone SE) เข้ามา 

 
ภาพ 3.4 การสร้าง chunk 

2)  ก าหนด Coordinate System ใหเ้ป็น WGS 84 / UTM zone 47 (EPSG :: 32647) 

 
ภาพ 3.5 การก าหนด Coordinate System 
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3.5.2 Adding Masks 

 1) ดับเบลิคลิกที่รปูภาพที่เราต้องการกันพื้นที่ทีอ่ยู่บนพืชหรอืต้นไม้ เพื่อปรับปรงุผลลพัธ์ของ 
Point Cloud 

 

ภาพ 3.6 ภาพก่อนการกันพืชที่ที่อยูบ่นพืชหรอืต้นไม ้

 

 2) เลือก Intelligent Scissors ดังรปู จากนั้น กันพื้นที่ที่อยูบ่นพืชหรอืต้นไม้ในภาพ 

 

ภาพ 3.7 การเลือกเครื่องมือ Intelligent Scissors เพื่อกันพื้นที่ที่อยูบ่นพืชหรือต้นไม ้
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คลิกขวา เลือก Add Selection 

 

ภาพ 3.8 การเลือก Add Selection 

 ท าซ้ าให้ครบทุกภาพที่ต้องการกันพื้นที ่

 

3.5.3 Align Photo: เป็นการน าภาพมาจัดเรียงแล้วเลอืกเอาจุดของภาพที่เหมอืนกันมาสร้างโมเดล 

 ไปที่ workflow โดยจะเห็นได้ว่ามีข้ันตอนต่างๆ เริ่มตั้งแต่ Align Photo จะมีตัวหนังสือสีด า แล้ว
ตัวอื่นๆ เป็นสีเทา หมายความว่า เราต้องท าการ โปรเสส Align Photo ให้เสร็จก่อนถึงจะท าข้ันตอนถัดไป 

 

ภาพ 3.9 การเลือกการประมวลผลของ Align Photo และ 
ภาพการประมวลผล Align Photo แบบ High 
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 โดยข้ันตอนนี้จะเป็นข้ันตอนการน าภาพมาจัดเรียงแล้วเลือกเอาจุดของภาพที่เหมือนกันมาสร้าง
โมเดล 

 
ภาพ 3.10 ภาพการประมวลผล Align Photo แบบ High 

 

 แล้วเมื่อดูที่รูปภาพจะสังเกตได้ว่า Point Cloud จะอยู่บนพื้นที่ที่เราต้องการ ซึ่งจะท าให้เราได้
ผลลัพธ์ที่ดีข้ึน โดยคลิกที่ View Point  

 
ภาพ 3.11 ภาพ Point Cloud ที่ได้จากการประมวลผล Align Photo แบบ High 
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3.5.4 Georeferencing: การอ้างองิพิกัดภาคพื้นดินให้กบัแบบจ าลองสามมิต ิ

 เลือกภาพที่วางจุด Ground Control Point : GCP แล้วก าหนดจุดให้ครบทุกจุดที่วางไว้แต่ละ
ต าแหน่ง โดยคลิกขวาแล้วเลือก Create Marker 

 

ภาพ 3.12 การวางจุด Ground Control Point : GCP 

 ก าหนดพิกัดและความสูงของแต่ละจุด ดังนี้ 

Point 1 :  Grid-E = 650448.78 Grid-N = 1900653.274      Altitude = 74.404 

Point 2 :  Grid-E = 650392.71 Grid-N = 1900748.029      Altitude = 73.761 

 
ภาพ 3.13 การก าหนดค่าพิกัดและความสงูของ GCP 
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3.5.5 Dense Cloud: เพิ่มจ านวนจุดของ point cloud ใหม้ากขึ้นก่อนทีจ่ะไปสร้างพื้นผิว 

 ไปที่ Work Flow จะท าข้ันตอน Dense Cloud ก่อน เพื่อเพิ่มจ านวนจุดของ tile point ให้มาก
ข้ึนก่อนที่จะไปสร้างพื้นผิวในข้ันตอน Mesh  

 

ภาพ 3.14 การเลือกการประมวลผลของ Dense Cloud  
และภาพการประมวลผล Dense Cloud แบบ High 

 

 
ภาพ 3.15 ภาพการประมวลผล Dense Cloud แบบ High 

 

 จากนั้นน า Point Cloud ที่ได้ไปประเมินความถูกต้องและวิเคราะห์การเปลี่ยนแปลง โดยใช้
เครื่องมือ cloud-to-cloud บนโปรแกรม CloudCompare 
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3.6 การประเมินความถูกต้องของแบบจ าลองสามมิติ 

 การประเมินความถูกต้องของแบบจ าลองสามมิติน้ี จะใช้โปรแกรม Cloud Compare โดยการน า 
Point Cloud จาก Terrestrial Laser Scanner (TLS) ที่มีประสิทธิภาพสูงและแม่นย า เปรียบเทียบกับ
แบบจ าลองสามมิติจากการถ่ายภาพโดยกล้องถ่ายภาพจากโทรศัพท์มือถือ  เพื่อท าการประเมินความ
ถูกต้องและวิเคราะห์ศักยภาพของการส ารวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ 

 3.6.1 เปิดไฟล์ข้อมูลที่ต้องการประเมิน 2 ข้อมูล  โดยจะเปรียบเทียบกับ Terrestrial Laser 
Scanner (TLS) ระหว่างแบบจ าลองสามมิติที่ปรับแก้ด้วยเครื่องมือ Adding Masks กับแบบจ าลองสาม
มิติที่ไม่ได้ท าการปรับแก้ (No Masking) 

 

ภาพ 3.16 ภาพการน าข้อมูลเข้าและการก าหนดพิกัด 

 

 3.6.2 เลือกข้อมูลทั้ง 2 ข้อมูล จากนั้นไปที่ เครื่องมือ Tools > Distances > Cloud / Cloud 
Dist.  

 
ภาพ 3.17 ภาพการเปรียบเทียบข้อมลู 
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3.6.3 จะให้ก าหนดลักษณะของแต่ละข้อมูล ดังนี ้

- Compared (ข้อมูลเปรียบเทียบ)  =  Newset4_Adding Masks 
- Reference (ข้อมูลอ้างอิง) =  TLS_SPointCloud_2019 

 

ภาพ 3.18 การก าหนดลักษณะของแตล่ะข้อมลู 

 

พารามิเตอรส์ าหรับการค านวณ 

 
ภาพ 3.19 พารามิเตอรส์ าหรับการค านวณ 
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ภาพ 3.20 ภาพการเปรียบเทียบข้อมลู 2 ข้อมูล พร้อมแสดงค่าความต่างของข้อมลู 2 ข้อมูล 

 

3.7 การวิเคราะห์การวิเคราะห์การเปลี่ยนแปลง 

 จะท าการเปรียบเทียบจากการเก็บข้อมูล 2 ช่วงเวลา เพื่อตรวจหาการเปลี่ยนแปลงของทางลาด
ไหล่เขาในบริเวณท้ายเข่ือนแควน้อยบ ารุงแดน จากเครื่องมือ Cloud-to-Cloud โดยจะใช้โปรแกรม 
Cloud Compare ในการวิเคราะห์แบบจ าลองนี ้

 3.7.1 เปิดแบบจ าลอง 2 แบบจ าลองที่ต้องการเปรียบเทียบกัน โดยข้อมูลจาก การประเมินความ
ถูกต้องของแบบจ าลองสามมิติ ระหว่าง แบบจ าลองสามมิติของอากาศยานไร้คนขับ (UAV) ในปี พ.ศ.
2561 และ แบบจ าลองสามมิติที่ปรับแก้ด้วยเครื่องมือ Adding Masks ในปี พ.ศ.2562 

 3.7.2 การเปรียบเทียบข้อมูลโดยใช้เครื่องมือ cloud-to-cloud ท าซ้ าข้อ 3.6.2 และก าหนด
ลักษณะของแต่ละข้อมูล ดังนี ้

  - Compared (ข้อมูลเปรียบเทียบ) =  แบบจ าลองสามมิติที่ปรับแก้ด้วยเครื่องมือ  
          Adding Masks ในปี พ.ศ.2562 

  - Reference (ข้อมูลอ้างอิง)  =  แบบจ าลองสามมิติของอากาศยานไร้คนขับ  
           (UAV) ในปี พ.ศ.2561 



บทท่ี 4 

ผลกำรวิจัย 

 

จากการวิเคราะห์ศึกษาและทดลองข้อมูลตามกระบวนการ เทคนิคและข้ันตอนต่าง  ๆ ที่ใช้
โปรแกรมที่กล่าวมาในงานวิจัยบทที่ 3 วิธีด าเนินการวิจัย ได้น าเทคนิคและกระบวนการต่างๆมาปรับใช้ใน
งานวิจัยในหัวข้อการติดตามสภาพทางลาดไหล่เขา ด้วยการส ารวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ ผลการศึกษา
ทางลาดไหล่เขาในบริเวณท้ายเข่ือนแควน้อยบ ารุงแดน ต.คันโช้ง อ.วัดโบสถ์ จ.พิษณุโลก ดังนี้ 

4.1 การทดสอบการประมวลผลภาพถ่ายท่ีระยะตา่งๆ 

 ข้อมูลภาพถ่ายทางลาดไหล่เขาในบริเวณท้ายเข่ือนแควน้อยบ ารุงแดน ที่ได้จากการถ่ายภาพใน
เดือนกุมภาพันธ์ พ.ศ.2561 โดยเป็น 3 ชุดภาพ แต่ละชุดจะมีความต่างกันคือ ระยะห่างระหว่างทางลาด
ไหล่เขากับจุดถ่ายภาพ ดังนี้ 

 
ภาพ 4.1 ภาพถ่ายชุดที่ 1 ระยะ 13 เมตร จ านวน 35 ภาพ 
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ภาพ 4.2 ภาพถ่ายชุดที่ 2 ระยะ 33 เมตร จ านวน 18 ภาพ 

 

 
ภาพ 4.3 ภาพถ่ายชุดที่ 3 ระยะ 50 เมตร จ านวน 19 ภาพ 

 

  ผลการประมวลภาพ 

 ผลลัพธ์ที่ได้จากการประมวลผลของโปรแกรม Agisoft PhotoScan จากการถ่ายภาพโดยกล้อง
มือถือ iPhone SE เมื่อเดือนกุมภาพันธ์ พ.ศ.2562 

 4.1.1 แบบจ าลองทางลาดไหล่เขา จากภาพถ่ายชุดที่ 1 ระยะ 13 เมตร จ านวน 35 ภาพ  

 
ภาพ 4.4 ภาพแบบจ าลองทางลาดไหลเ่ขา จากภาพถ่ายชุดที่ 1 จ านวน 35 ภาพ แบบ High 
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4.1.2 แบบจ าลองทางลาดไหลเ่ขา จากภาพถ่ายชุดที่ 2 ระยะ 33 เมตร จ านวน 18 ภาพ 

 
ภาพ 4.5 ภาพแบบจ าลองทางลาดไหลเ่ขา จากภาพถ่ายชุดที่ 2 จ านวน 18 ภาพ แบบ High 

 

4.1.3 แบบจ าลองทางลาดไหลเ่ขา จากภาพถ่ายชุดที่ 3 ระยะ 50 เมตร จ านวน 19 ภาพ 

 
ภาพ 4.6 ภาพแบบจ าลองทางลาดไหลเ่ขา จากภาพถ่าย 3 ชุด จ านวน 72 ภาพ แบบ High 

 

จะเห็นได้ว่า แบบจ าลองทั้ง 3 ชุด เกิดช่องว่างจ านวนมาก เนื่องจากภาพที่ใช้มีจ านวนภาพที่น้อย
เกินไปท าให้มีส่วนซ้อนทับน้อย จึงท าให้แบบจ าลองนี้เกิดช่องว่างจ านวนมาก เราจึงน าชุดภาพถ่ายทั้ง 3 
ชุด มารวมกันแล้วท าการประมวลผลอีกครั้ง ได้ผลลัพธ์ดังนี้ 
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4.1.4 แบบจ าลองทางลาดไหลเ่ขา จากภาพถ่ายทั้ง 3 ชุด จ านวน 72 ภาพ  

 
ภาพ 4.7 ภาพแบบจ าลองทางลาดไหลเ่ขา จากภาพถ่ายทั้ง 3 ชุด จ านวน 72 ภาพ แบบ High 

 

 เมื่อเทียบกับแบบจ าลองทั้ง 4 ชุด จะไดต้ารางแสดงรายละเอียด  Point Cloud ของแต่ละชุดดังนี ้
ตาราง 1 ตารางแสดงรายละเอียด  Point Cloud ของแต่ละชุด 

จากตารางที่ 1 จะเห็นได้ว่า ข้อมูลชุดที่ 4 มีการสร้างและใช้จ านวนจุด Tie point เป็นจ านวนมาก 
มกีารซ้อนทับของรูปภาพที่มาก และมจี านวน Point Cloud มากกว่าข้อมูลชุดอื่น ดังนั้น แบบจ าลองที่จะ
ใช้ในการประเมินความถูกต้องและวิเคราะห์การเปลี่ยนแปลงในข้ันตอนต่อไปคือ แบบจ าลองชุดที่ 4 ใช้
ภาพทั้งหมด 72 ภาพ 

 

Dataset 
Cameras 
(Photos) 

Distance 
(Meter) 

Tie points 
(Points) 

RMS 
reprojection 

error 

Max 
reprojection 

error 

Effective 
overlap 

Point 
Cloud 
(Points) 

1 35 13 29,116 of 
33,949 

0.128 
(0.667 pix) 

0.389 
 (24.350 pix) 

2.505 21,710,169 

2 18 33 14,819 of 
16,353 

0.180 
 (0.890 pix) 

0.545 
 (29.985 pix) 

4.541 4,630,612 

3 19 50 16,697 of 
18,270 

0.186 
 (0.854 pix) 

0.560 
(18.525 pix) 

4.265 5,954,108 

4 72 13, 33, 
50 

44,293 of 
54,860 

0.176 
 (1.069 pix) 

0.534 
 (28.162 pix) 

4.604 23,896,552 
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4.2 การทดสอบการประมวลผล Adding Masks  บริเวณท่ีเป็นพืช 

 จากผลลัพธ์ของแบบจ าลองสามมิติจากภาพทั้งหมด 72 ภาพ ซึ่งมบีริเวรของพืชหรือต้นไม้อยู่ด้วย 
อาจจะท าให้การประเมินความถูกต้องและการวิเคราะห์การเปลีย่นแปลงทีค่ลาดเคลื่อนได้ เราจึงท าการกนั
พื้นที่ที่อยู่บนพืชหรือต้นไม้ เพื่อปรับปรุงผลลัพธ์ของ Point Cloud โดยใช้เครื่องมือ Adding Masks บน
โปรแกรม Agisoft PhotoScan ผลลัพธ์ที่ได้จากการกันพื้นที่ที่อยู่บนพืชหรือต้นไม้ Point Cloud จะไม่อยู่
ในพื้นที่ที่กันไว้ ท าให้แบบจ าลองที่ได้ไม่มีพืชหรือต้นไม้อยู่ 

 
ภาพ 4.8 แบบจ าลองที่ปรับแก้ด้วยเครื่องมือ Adding Masks จากภาพถ่าย 3 ชุด จ านวน 72 ภาพ 

 

 

ภาพ 4.9 แบบจ าลองที่ไม่ได้ท าการปรับแก้ (No Masking) จากภาพถ่าย 3 ชุด จ านวน 72 ภาพ 
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ดังนั้น แบบจ าลองที่จะใช้ในการประเมินความถูกต้องและวิเคราะห์การเปลี่ยนแปลงในข้ันตอน
ต่อไปคือ แบบจ าลองสามมิติที่ปรับแก้ด้วยเครื่องมือ Adding Masks จากภาพที่ 4.10 จะเป็น Point 
Cloud แบบจ าลองสามมิติ Terrestrial Laser Scanner (TLS) ในเดือนกุมภาพันธ์ พ.ศ.2562 จากบริษัท 
จีไอเอส จ ากัด ใช้ในการประเมินความถูกต้องของแบบจ าลองสามมิติ 

 

 
ภาพ 4.10 Point Cloud ของแบบจ าลองสามมิติ Terrestrial Laser Scanner (TLS) 

 ในปี พ.ศ.2561 
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 ผลลัพธ์การประเมินความถูกต้องของแบบจ าลองสามมิติ ระหว่าง แบบจ าลองสามมิติที่ ปรับแก้
ด้วยเครื่องมือ Adding Masks กับแบบจ าลองที่ไม่ได้ท าการปรับแก้ (No Masking) โดยใช้เครื่องมือ 
cloud-to-cloud บนโปรแกรม CloudCompare 

 ผลลัพธ์การประเมินความถูกต้องของแบบจ าลองสามมิติ ระหว่าง Terrestrial Laser Scanner 
(TLS) และ แบบจ าลองที่ไม่ได้ท าการปรับแก้ (No Masking) 

 
ภาพ 4.11 ภาพการประเมินความถูกต้องของแบบจ าลองสามมิติ ระหว่าง Terrestrial Laser Scanner 

(TLS) และ แบบจ าลองที่ไม่ได้ท าการปรับแก้ (No Masking) 
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 ผลลัพธ์การประเมินความถูกต้องของแบบจ าลองสามมิติ ระหว่าง Terrestrial Laser Scanner 
(TLS) และ แบบจ าลองสามมิติที่ปรับแก้ด้วยเครื่องมือ Adding Masks 

 
ภาพ 4.12  ภาพการประเมินความถูกต้องของแบบจ าลองสามมิติ ระหว่าง Terrestrial Laser Scanner 

(TLS) และ แบบจ าลองสามมิติทีป่รบัแก้ด้วยเครือ่งมือ Adding Masks 

 

ตาราง 2 ตารางแสดงค่าทางสถิติของการประเมินความถูกตอ้ง  

 ระหว่าง แบบจ าลองสามมิติที่ปรับแก้ด้วยเครื่องมือ Adding Masks กับแบบจ าลองที่ไม่ได้ท าการ
ปรับแก้ (No Masking) เมื่อเปรียบเทียบกับ Terrestrial Laser Scanner (TLS) 

Method Mean (m) std.dev. (m) 

No Masking 0.168 0.178 

Adding Masks 0.128 0.075 
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 จากการศึกษานี้ผลลัพธ์ที่ได้จากการประเมินความถูกต้องของการส ารวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้
แบบ Adding Masks มีค่าเฉลี่ยความคลาดเคลื่อนเท่ากับ 0.128 เมตร และค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานของ
ความคลาดเคลื่อนเท่ากับ 0.075 เมตร ในขณะที่การประมวลผลปกติแบบ No Masking มีค่าเฉลี่ยความ
คลาดเคลื่อนเท่ากับ 0.168 เมตร และค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานของความคลาดเคลื่อนเท่ากับ 0.178 
เมตร จะเห็นได้ว่า ค่าเฉลี่ยและค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานของความคาดเคลื่อนแบบ Adding Masks มีค่า
น้อยกว่าแบบ No Masking ซึ่งการที่ค่าเฉลี่ยและค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานมีค่าน้อยลง ความถูกต้องของ
แบบจ าลองก็ยิ่งมากข้ึน สรุปได้ว่า แบบจ าลองสามมิติที่มีความถูกต้องมากกว่าคือ แบบจ าลองสามมิติที่
ปรับแก้ด้วยเครื่องมือ Adding Masks 
 
4.3 การวิเคราะห์การเปลี่ยนแปลงของทางลาดไหล่เขา 

 จากภาพจะเป็น Point Cloud แบบจ าลองสามมิติ จากอากาศยานไร้คนขับ (UAV) ในเดือน
เมษายน พ.ศ.2561 จากส านักงานชลประทานที่ 3 แบบจ าลองสามมิติของอากาศยานไร้คนขับ (UAV) 

 
ภาพ 4.13 รูป Point Cloud ของ อากาศยานไร้คนขับ (UAV) ในปี พ.ศ.2561 
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 การวิเคราะห์การเปลี่ยนแปลงของแบบจ าลองสามมติิ ระหว่าง แบบจ าลองสามมิติของอากาศยาน
ไร้คนขับ (UAV) ในปี พ.ศ.2561 และ แบบจ าลองสามมิติที่ปรับแก้ด้วยเครื่องมือ Adding Masks ในปี 
พ.ศ.2562 ด้วยเครื่องมือ cloud-to-cloud บนโปรแกรม  CloudCompare 

 
ภาพ 4.14  ภาพการวิเคราะห์การเปลี่ยนแปลงของแบบจ าลองสามมิติ ระหว่าง แบบจ าลองสามมิติของ
อากาศยานไร้คนขับ (UAV) ในปี พ.ศ.2561 และ แบบจ าลองสามมิติที่ปรับแก้ด้วยเครื่องมือ Adding 

Masks ในปี พ.ศ.2562 
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ภาพ 4.15 ภาพจุดที่เปลี่ยนแปลงของทางลาดไหล่เขา ระหว่าง แบบจ าลองสามมิติของอากาศยานไร้คนขับ 
(UAV) ในปี พ.ศ.2561 และ แบบจ าลองสามมิติทีป่รบัแก้ด้วยเครื่องมือ Adding Masks ในปี พ.ศ.2562 

 

ตาราง 3 ตารางแสดงค่าทางสถิติของการวิเคราะหก์ารเปลี่ยนแปลงของทางลาดไหล่เขา  

 ระหว่าง อากาศยานไร้คนขับ (UAV) ในปี พ.ศ.2561 และ จากการถ่ายภาพโดยกล้องถ่ายภาพ
จากโทรศัพท์มือถือ Adding Masks ในปี พ.ศ.2562 

Data Mean (m) std.dev. (m) 
แบบจ าลองสามมิติของอากาศยานไร้คนขับ (UAV) ในปี 

พ.ศ.2561 และ แบบจ าลองสามมิติที่ปรับแก้ด้วยเครื่องมือ 
Adding Masks ในปี พ.ศ.2562 

 
0.070 

 
0.057 
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ภาพ 4.16 ผลการวิเคราะห์ทางสถิต ิ

 
 ผลการวิเคราะห์การเปลี่ยนแปลงของพื้นที่ทางลาดไหล่เขา ค่าเฉลี่ยของการเปลี่ยนแปลงเท่ากับ 
0.070 เมตร และค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานของการเปลี่ยนแปลงเท่ากบั 0.057 เมตร ดังนั้นจึงมกีารตรวจ
พบการเปลี่ยนแปลงของสภาพพื้นที่ในบริเวณดังกล่าว



บทท่ี 5 

อภิปรำยและสรุปผลกำรวิจัย 
 

 จากการศึกษางานวิจัยในบทที่ 4 ของผลการด าเนินการวิจัย ในหัวข้อการติดตามการเปลี่ยนแปลง
สภาพของทางลาดไหล่เขา ด้วยการส ารวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ ซึ่งสามารถสรุปผลการวิจัย อภิปราย
ผลการวิจัย และข้อเสนอแนะการศึกษา ได้ดังนี ้

5.1 สรุปผลการวิจัย 

 5.1.1 การทดสอบการส ารวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ จากการประมวลผลภาพถ่ายที่ระยะต่างๆ 
 การทดสอบการประมวลผลบนโปรแกรม Agisoft PhotoScan จากการถ่ายภาพโดยกล้องมือถือ 
iPhone SE เมื่อเดือนกุมภาพันธ์ พ.ศ.2562 ได้ภาพทั้งหมด 3 เซต โดยแต่ละเซต มีจ านวนรูปคือ 35 18 
19 ภาพ แต่ละเซตจะต่างกันที่ระยะเฉลี่ยของการถ่ายภาพ คือ 13, 33 และ 50 เมตร ตามล าดับ จากนั้น
ท าการประมวลผลบนโปรแกรม Agisoft PhotoScan พบว่า แบบจ าลองแต่ละเซตที่ได้ มีจ านวน Point 
Cloud และพื้นที่ Overlap ที่น้อย ท าให้แบบจ าลองแต่ละเซตเกิดช่องว่างจ านวนมาก เราจึงน าภาพ
ทั้งหมดมารวมกัน 72 ภาพ ท าการประมวลผลอีกครั้ง ซึ่งผลลัพธ์ที่ได้ มีจ านวน Point Cloud จ านวนมาก 
และมีพื้นที่ Overlap ที่มากกว่า เมื่อเปรียบเทียบ แบบจ าลองแต่ละเซต ดังตารางที่ 1 ตารางแสดง
รายละเอียด  Point Cloud ของแต่ละเซต สรุปได้ว่า ข้อมูลชุดที่ 4 มีการสร้างและใช้จ านวนจดุ Tie Point 
เป็นจ านวนมาก มีการซ้อนทับของรูปภาพที่มาก และมีจ านวน Point Cloud มากกว่าข้อมูลชุดอื่น ดังนั้น 
แบบจ าลองสามมิติที่จะใช้ในการประเมินความถูกต้องและวิเคราะห์การเปลี่ยนแปลงในข้ันตอนต่อไปคือ 
แบบจ าลองชุดที่ 4 โดยใช้ภาพถ่ายจากหลากหลายระยะรวม ๆ กัน ซึ่งใช้ภาพทั้งหมดจ านวน 72 ภาพ  
 
 5.1.2 การทดสอบการประมวลผล Adding Masks ของภาพถ่ายในบริเวณที่มพีืชปกคลมุ 
 จากผลลัพธ์ของแบบจ าลองสามมติิจากภาพทั้งหมด 72 ภาพ ซึ่งมีพืชหรือต้นไม้อยู่ด้วย อาจจะท า
ให้การประเมินความถูกต้องและการวิเคราะห์การเปลี่ยนแปลงทีค่ลาดเคลื่อนได้ เราจึงท าการกันพื้นที่ที่อยู่
บนพืชหรือต้นไม้ เพื่อปรับปรุงผลลัพธ์ของ Point Cloud โดยใช้เครื่องมือ Adding Masks บนโปรแกรม 
CloudCompare ผลลัพธ์ที่ได้จากการกันพื้นที่ที่อยู่บนพืชหรือต้นไม้ Point Cloud จะไม่อยู่ในพื้นที่ที่กัน
ไว้ ท าให้แบบจ าลองสามมิติที่ได้ไม่มีพืชหรือต้นไม้อยู่ 

 จากนั้นท าการประเมินความถูกต้องระหว่างแบบจ าลองสามมิติที่ปรับแก้ด้วยเครื่องมือ Adding 
Masks กับแบบจ าลองที่ไม่ได้ท าการปรับแก้ (No Masking) มาเปรียบเทียบกับข้อมูลที่มีความแม่นย าสูง
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กว่าด้วยการส ารวจจาก Terrestrial Laser Scanner (TLS) โดยใช้เครื่องมือ cloud-to-cloud บน
โปรแกรม CloudCompare ผลลัพธ์ที่ได้ เมื่อเปรียบเทียบค่าสถิติ No Masking มีค่าเฉลี่ยของความ
คลาดเคลื่อนเท่ากับ 0.168 เมตร ค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานของความคลาดเคลื่อนเท่ากับ 0.178 เมตร 
และแบบ Adding Masks มีค่าเฉลี่ยอยู่ของความคลาดเคลื่อนเท่ากับ 0.128 เมตร ค่าส่วนเบี่ยงเบน
มาตรฐานของความคลาดเคลื่อนเท่ากับ 0.075 เมตร จะเห็นได้ว่า ค่าเฉลี่ยและค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน
ของความคลาดเคลื่อนแบบ Adding Masks มีค่าน้อยกว่าแบบ No Masking ซึ่งการที่ค่าเฉลี่ยและค่าส่วน
เบี่ยงเบนมาตรฐานของความคลาดเคลื่อนมีค่าน้อยกว่า ความถูกต้องของแบบจ าลองสามมิติก็ยิ่งมากข้ึน 
ดังนั้นสามารถสรุปได้ว่า แบบจ าลองสามมิติที่มีความถูกต้องมากกว่า คือ แบบจ าลองสามมิติที่ปรับแก้ด้วย
เครื่องมือ Adding Masks ของภาพถ่ายในบริเวณที่มีพืชปกคลุม 
 

 5.1.3 การวิเคราะห์การติดตามของการเปลี่ยนแปลง 
 จากการวิเคราะห์การติดตามของการเปลี่ยนแปลงระหว่างแบบจ าลองสามมิติของอากาศยานไร้
คนขับ (UAV) ในปี พ.ศ.2561 และแบบจ าลองสามมิติที่ปรับแก้ด้วยเครื่องมือ Adding Masks บริเวณที่มี
พืชปกคลุม ในปี พ.ศ.2562 ด้วยเครื่องมือ cloud-to-cloud บนโปรแกรม  CloudCompare ผลลัพธ์ที่ได้ 
ค่าทางสถิติมีค่าเฉลี่ยของการเปลี่ยนแปลงเท่ากับ 0.070 เมตร และค่าส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานของการ
เปลี่ยนแปลงเท่ากับ 0.057 เมตร จึงสรุปได้ว่า มีการตรวจพบสภาพการเปลี่ยนแปลงของทางลาดไหล่เขามี
ค่าเฉลี่ยโดยรวมเปลี่ยนแปลงไป 0.070 เมตร 

 
5.2 อภิปรายผลการวิจัย 

 จากงานวิจัยของ Shirkhani et al. (2017) ได้ศึกษาวิจัยเรื่อง 3D Coordinate Measurement 
of Dam by Close-Range Photogrammetry โดยการใช้เทคนิคการส ารวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ 
(Close-Range Photogrammetry) จากการเก็บภาพถ่ายโดยใช้กล้องดิจิตอล เพื่อประเมินความสามารถ
ของ Photogrammetry ผลการวิจัยพบว่ามีความแม่นย า 1.88 มิลลิเมตร และงานวิจัยของ Giuliaet et 
al. (2017) ได้ศึกษาวิจัยเรื่อง Survey of the Ridracoli Dam: UAV–based photogrammetry and 
traditional topographic techniques in the inspection of vertical structures ซึ่งในงานวิจัยน้ี การ
ตรวจสอบด้วยวิธีการแบบดั้งเดิม คือ การประเมินด้วยสายตานั้น ไม่สะดวกต่อการตรวจสอบโครงสร้างที่มี
ขนาดใหญ่ โดยการน าเทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขับ (UAV) ที่มาพร้อมกับกล้องประสิทธิภาพสูงช่วยให้
สามารถครอบคลุมการถ่ายภาพอย่างรวดเร็วของระบบเข่ือนทั้งหมด และนอกจากนี้ยังใช้เครื่องสแกน
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เลเซอร์ช่วยวิเคราะห์พื้นที่ การวิเคราะห์เชิงเส้นและพื้นผิวแสดงให้เห็นถึงความแม่นย าสูงของเทคนิค
เทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขับ (UAV) 

 แต่จากงานวิจัยนี้สามารถประยุกต์ใช้การส ารวจรังวัดด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ จากกล้องถ่ายภาพ
บนโทรศัพท์ smartphone ซึ่งเป็นอุปกรณ์ที่หาได้ง่ายและสะดวกในการพกพา เพื่อสร้างแบบจ าลองสาม
มิติส าหรับงานชลประทาน เช่น ทางลาดไหล่เขา ที่ให้ผลลัพธ์ของแบบจ าลองสามมิติที่ได้นั้นมีความ
ละเอียดถูกต้องในระดับเซนติเมตร โดยใช้ข้อมูลจากการถ่ายภาพจากโทรศัพท์มือถือ ซึ่งผลลัพธ์ที่ไดแ้ม้ว่า
ยังไม่แม่นย าเหมือนกับวิธีการส ารวจรังวัดด้วย laser scanning แต่จากประโยชน์ดังกล่าวในงานวิจัย
สามารถประยุกต์ใช้วิธีการส ารวจรังวัดที่มีต้นทุนได้ต่ ากว่าโดยเฉพาะเครื่องมือ, อุปกรณ์ในการเก็บข้อมูล ที่
ได้ไปประเมินและวิเคราะห์การเปลี่ยนแปลงของการส ารวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ 

 จากผลการประเมินความถูกต้องของการส ารวจรังวัดด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ จากกล้องถ่ายภาพ
บนโทรศัพท์ smartphone มีค่าเฉลี่ยของความคลาดเคลื่อนเท่ากับ 0.128 เมตร และผลการวิเคราะห์การ
เปลี่ยนแปลงระหว่างแบบจ าลองสามมิติ มีค่าเฉลี่ยของการเปลี่ยนแปลงเทา่กับ 0.070 เมตร ดังนั้นงานวิจัย
นี้ สามารถประยุกต์ใช้การติดตามสภาพทางลาดไหล่เขา ด้วยการส ารวจด้วยภาพถ่ายระยะใกล้ เพื่อน าไป
สร้างแบบจ าลองสามมิติส าหรับงานชลประทาน อันเป็นแนวทางในการตรวจสอบความเสียหายที่เกิด
ข้ึนกับสภาพทางลาดไหล่เขาได้อย่างง่ายและสะดวก 

 

5.3 ปัญหาและอุปสรรค  

 5.3.1 เนื่องจากพื้นที่ที่ศึกษาเป็นพื้นที่ธรรมชาติท าให้มีพืชหรือต้นไม้อยู่ด้วย ซึ่งท าให้เราไม่
สามารถควบคุมพืชหรือต้นไม้ได้  

 

ภาพ 5.1 ทางลาดไหล่เขาท้ายเข่ือนแควน้อยบ ารงุแดน 
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 5.3.2 เมื่อประมวลผลในโปรแกรม Agisoft PhotoScan แบบจ าลองที่ได้ที่ได้จะมีพืชหรือต้นไม้
อยู่ด้วย ซึ่งอาจจะท าให้การประเมินความถูกต้องและการวิเคราะห์การเปลี่ยนแปลงที่คลาดเคลื่อนได้ 

 

ภาพ 5.2 แบบจ าลองสามมิติของทางลาดไหลเ่ขาท้ายเข่ือนแควน้อยบ ารุงแดน 

 

5.4 ข้อเสนอแนะ  
 ควรตรวจสอบสภาพอากาศทุกครั้ง ก่อนลงพื้นที่จริง และควรตรวจสอบสิ่งกีดขวางก่อนการ
ถ่ายภาพ 
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 ลงพื้นที่เก็บข้อมูลในพื้นที่ศึกษา ทางลาดไหล่เขาในบริเวณท้ายเข่ือนแควน้อยบ ารุงแดน อ าเภอวัด
โบสถ์ จังหวัดพิษณุโลก 

- ติดต่อประสานงานกับผู้อ านวยการ โครงการส่งน้ าและบ ารุงรักษาแควน้อยบ ารุงแดน เพื่อขอ
อนุญาตเก็บข้อมูลพื้นที่ศึกษา 

 
 

- ลงพื้นที่เกบ็ข้อมลู 
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ภำคผนวก ข 

คู่มือการใช้งาน โปรแกรม Agisoft PhotoScan 
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1. การสร้างไฟลง์าน 

 ข้ันตอนแรกเปิดโปรแกรม Agisoft PhotoScan ข้ึนมาแล้วกดค าว่า add chunk เพื่อสร้างไว้เก็บ
รวบรวมภาพ จากนั้นคลิกขวาที่ chunk เพื่อ add photo น าข้อมูลภาพถ่ายจากโทรศัพท์มือถือ (iPhone 
SE) เข้ามา 

 
 

ก าหนด Coordinate System ให้เป็น WGS 84 / UTM zone 47 (EPSG :: 32647) 
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2. Adding Masks 

 ดับเบิลคลิกที่รูปภาพที่เราต้องการกันพื้นที่ที่อยู่บนพืชหรือต้นไม้ เพื่อปรับปรุงผลลัพธ์ของ Point 
Cloud 

 

 

 เลือก Intelligent Scissors ดังรูป จากนั้น กันพื้นที่ที่อยูบ่นพืชหรือต้นไม้ในภาพ 
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 คลิกขวา เลือก Add Selection 

 

 

 ท าซ้ าให้ครบทุกภาพที่ต้องการกันพื้นที ่

 

3. Align Photo: เป็นการน าภาพมาจัดเรียงแล้วเลือกเอาจดุของภาพที่เหมือนกันมาสร้างโมเดล 

 ไปที่ workflow โดยจะเห็นได้ว่ามีข้ันตอนต่างๆ เริ่มตั้งแต่ Align Photo จะมีตัวหนังสือสีด า แล้ว
ตัวอื่นๆ เป็นสีเทา หมายความว่า เราต้องท าการ โปรเสส Align Photo ให้เสร็จก่อนถึงจะท าข้ันตอนถัดไป 
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 ภาพการประมวลผล Align Photo แบบ High 

 
 

 เมื่อดูที่รูปภาพจะสังเกตได้ว่า Point Cloud จะอยู่บนพื้นที่ที่เราต้องการ ซึ่งจะท าให้เราได้ผลลัพธ์
ที่ดีข้ึน โดยคลิกที่ View Point  
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4. Georeferencing: กระบวนการก าหนดพิกัดภาคพื้นดินให้กับแบบจ าลอง 

 เลือกภาพที่วางจุด Ground Control Point : GCP แล้วก าหนดจุดให้ครบทุกจุดที่วางไว้แต่ละ
ต าแหน่ง โดยคลิกขวาแล้วเลือก Create Marker 

 

 

 ก าหนดพิกัดและความสงูของแต่ละจุด ดังนี ้

Point 1 :  Grid-E = 650448.78 Grid-N = 1900653.274      Altitude = 74.404 

Point 2 :  Grid-E = 650392.71 Grid-N = 1900748.029      Altitude = 73.761 
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5. Dense Cloud: เพิ่มจ านวนจุดของ point cloud ให้มากขึ้นก่อนที่จะไปสร้างพื้นผิว 

 ไปที่ Work Flow จะท าข้ันตอน Dense Cloud ก่อน เพื่อเพิ่มจ านวนจุดของ tile point ให้มาก
ข้ึนก่อนที่จะไปสร้างพื้นผิวในข้ันตอน Mesh  

 

 

 แบบจ าลองสามมิติของทางลาดไหล่เขาในบริเวณท้ายเข่ือนแควน้อยบ ารุงแดน อ าเภอวัดโบสถ์ 
จังหวัดพิษณุโลก 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 
ภำคผนวก ค 

คู่มือการใช้งาน โปรแกรม CloudCompare 
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1. เปิดไฟล์ข้อมูลที่ต้องการประเมิน 2 ข้อมูล โดยจะเปรียบเทียบกับ Terrestrial Laser Scanner (TLS) 
ระหว่างแบบจ าลองสามมิติที่ปรับแก้ด้วยเครื่องมือ Adding Masks กับแบบจ าลองสามมิติที่ไม่ได้ท าการ
ปรับแก้ (No Masking) 

 

 

2. เลือกข้อมูลทั้ง 2 ข้อมูล จากนั้นไปที่ เครื่องมือ Tools > Distances > Cloud / Cloud Dist.  
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3. จะให้ก าหนดลักษณะของแต่ละข้อมูล ดังนี ้

- Compared (ข้อมลูเปรียบเทียบ)  =  Newset4_Adding Masks 
- Reference (ข้อมูลอ้างอิง) =  TLS_SPointCloud_2019 

 

 

พารามิเตอรส์ าหรับการค านวณ 
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 ผลลัพธ์ที่ได้จากการเปรียบเทียบข้อมูล 2 ข้อมูล พร้อมแสดงค่าความต่างของข้อมลู 2 ข้อมูล 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

ประวัติผู้วิจัย 
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ประวัติผู้วิจัย 

ชื่อ-สกุล   กนกวรรณ   มะโนโฮ้ง 

วัน เดือน ปี เกิด  9 กุมภาพันธ์ 2541 

ท่ีอยู่ปัจจุบัน  64 หมู่ 5 ต าบลร่องฟอง อ าเภอเมืองแพร่ จังหวัดแพร่ 54000 

ประวัติการศึกษา 

 พ.ศ.2559 – ปัจจุบัน วท.บ.(ภูมิศาสตร์) มหาวิทยาลัยนเรศวร เกรดเฉลี่ย 2.57 

 พ.ศ. 2553 – 2558 ระดับมัธยมศึกษา (วิทย์-คณิต) โรงเรียนถ่ินโอภาสวิทยา ต าบลบ้านถ่ิน 
    อ าเภอเมืองแพร่ จังหวัดแพร่ 54000 เกรดเฉลี่ย 3.12 

 พ.ศ. 2547 – 2552 ระดับประถมศึกษา โรงเรียนบ้านร่องฟอง ต าบลร่องฟอง อ าเภอเมือง 
    แพร่ จังหวัดแพร่ 54000  

กิจกรรมท่ีเข้าร่วม 

1) เข้าร่วมกิจกรรมค่ายภูมิศาสตร์นเรศวร ครั้งที่ 37 ประจ าปีการศึกษา 2561 ณ.บ้านห้วยทราย
เหนือ ต าบลห้วยเฮี้ย อ าเภอนครไทย จังหวัดพิษณุโลก 

2) เข้าร่วมอบรม OpenStreetMap Contribution by JOSM วันที่ 9 เมษายน 2562 คณะ
เกษตรศาสตร์ มหาวิทยาลัยนเรศวร โดย OSGeoTH 

ประสบการณ์การท างาน 

1) จัดท าแผนที่ภาษีโรงเรือนและที่ดิน ส ารวจและน าเข้าข้อมูลประเภทอาคารและสิ่งปลูกสร้าง 
ภายใต้บริษัท กราฟเมติกซ์ จ ากัด 

2) จ าแนกประเภทของอาคารและสิ่งปลูกสร้าง ภายใต้บริษัท แมพพ้อยท์เอเชีย (ประเทศไทย) 
3) เป็นสตาฟกลางขององค์การนิสิตมหาวิทยาลัยนเรศวร ท าหน้าที่ในฝ่ายพยาบาล ในปี

การศึกษา 2560 และท าหน้าที่ในฝ่ายสวัสดิการ ในปีการศึกษา 2561 
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รางวัลท่ีได้รับ 

 รางวัลรองชนะเลิศอันดับที่ 1 โครงการประกวดดนตรีโฟล์คซอง คณะเกษตรศาสตร์
 ทรัพยากรธรรมชาติและสิ่งแวดล้อม ปีการศึกษา 2561 


