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1. ช่ือ น.ส.ณฐัพร          นามสกุล  เห็นเจริญเลิศ        อายุ 49   ปี 
    ต าแหน่ง รองศาสตราจารย ์    ระดับ  9   สังกดั สาขาวชิาวทิยาศาสตร์และเทคโนโลยี   และ 
    ช่ือ นางขจิตพรรณ นามสกุล  กฤตพลวมิาน               อายุ 36   ปี 
    ต าแหน่ง อาจารย ์    ระดับ  6 (พนกังานของมหาวทิยาลยั)  สังกดั สาขาวชิาวทิยาศาสตร์และเทคโนโลยี 
    ไปเข้าร่วมประชุมวชิาการ  เทคโนโลยอีวกาศและภูมิสารสนเทศแห่งชาติ  
                                    ประจ าปี 2556 (GeoInfoTech 2013)ณ อิมแพค็ ฟอร่ัม เมืองทองธานี  จ. นนทบุรี 
    วนัที ่25-27 ธนัวาคม 2556   รวมระยะเวลา  3 วนั 
 
2.  รายงานการประชุม 

(1) หวัขอ้เร่ือง เทคโนโลยีอวกาศและภูมิสารสนเทศแห่งชาติ ประจ าปี 2556 (GeoInfoTech 
2013) 

(2) ผูเ้ขา้ร่วมประชุมสัมมนา ประมาณ 700 คน ส่วนใหญ่เป็นนกัวิจยั นกัวิชาการ ผูป้ฏิบติังาน 
และ ผูเ้ช่ียวชาญดา้นเทคโนโลยสีารสนเทศภูมิศาสตร์ 

(3) วธีิการประชุม/สัมมนา 
 (3.1) - การบรรยายพิเศษและเสวนา โดยผูเ้ช่ียวชาญและผูท้รงคุณวฒิุ 
  - การสัมมนา “อนาคตทอ้งถ่ินไทยกา้วไกลดว้ยเทคโนโลยภูีมิสารสนเทศ” 
  - การน าเสนอผลงานวิจยัหรือบทความวชิาการเทคโนโลยอีวกาศและภูมิสารสนเทศ โดย
นกัวชิาการ นกัวจิยั นิสิตและนกัศึกษา 
  - การแข่งขนัโปรแกรมประยกุตด์า้นเทคโนโลยภูีมิสารสนเทศ 
  - การแสดงนิทรรศการโดยหน่วยงานภาครัฐ สถาบนัการศึกษา ภาคเอกชน รวมทั้งการ
ประกวดนิทรรศการหน่วยงานภาครัฐ 

(3.2) ในงานประชุมวิชาการแบ่งหัวข้อวิจัยส าหรับน าเสนอผลงานปากเปล่า และจัดเป็น
นิทรรศการ โดยแบ่งเป็นกลุ่มยอ่ยๆดงัน้ี 
1) การประยกุตภ์ูมิสารสนเทศ (Geo-Informatics Application) 
2) ระบบภูมิสารสนเทศผ่านเครือข่ายและโครงสร้างพื้นฐานเชิงพื้นท่ี (Web Base 

Service/Web Base GIS/ SDI) 
3) การพฒันาและประยุกต์ เคร่ืองมือ แบบจ าลอง อลักอริทึมและเทคนิคใหม่ๆ ดา้นภูมิ

สารสนเทศ (Innovative Application) 
4) การส ารวจรังวดัและการบริการเชิงต าแหน่ง (GNSS & Location Based Service) 

(4) วตัถุประสงค์ของการประชุมสัมมนา 

1) เพื่อให้ผูเ้ขา้ร่วมประชุมวิชาการฯ ไดรั้บทราบความกา้วหนา้ของเทคโนโลยีอวกาศและ
ภูมิสารสนเทศ 
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2) เพื่อส่งเสริมและสนบัสนุนให้นกัวิชาการ นกัวิจยั นิสิตและนกัศึกษาจากหน่วยงาน
ภาครัฐและเอกชน น าเสนอและเผยแพร่ผลงานวจิยั 

3) เพื่อใหผู้เ้ขา้ร่วมประชุมวชิาการฯ ไดแ้ลกเปล่ียนความรู้และความคิดเห็นท่ีเป็นประโยชน์
ต่อการวิจัยและพัฒนารวมทั้ งสะสมประสบการณ์เก่ียวกับการประยุกต์ใช้เทคโนโลยีอวกาศและภูมิ
สารสนเทศในสาขาต่างๆ ในระดบัชาติและนานาชาติ 

4) เพื่อส่งเสริมให้มีการน า เทคโนโลยีอวกาศและภูมิสารสนเทศไปประยุกต์ใช้ใน
หน่วยงานต่างๆ ท่ีเก่ียวขอ้งมากยิง่ข้ึน 

 
(5) สรุปเนือ้หาจากการประชุม 

  จากการเขา้ร่วมประชุมวชิาการหวัขอ้งานวจิยัท่ีน่าสนใจหลายหวัขอ้ เช่น 
(5.1)  ระบบคลงัข้อมูลภูมิสารสนเทศส าหรับงานภัยพบิัติและสนับสนุนงานวจัิย  

Geospatial data warehousing system for disaster operation and research support 
งานวิจยัช้ินน้ีมีวตัถุประสงค์หลักเพื่อพฒันาระบบคลังข้อมูลภูมิสารสนเทศเพื่อสนับสนุนการ

ปฏิบติัการดา้นภยัพิบติัและงานวิจยัท่ีเก่ียวขอ้งกบัอุทกภยัและภยัแลง้ในพื้นท่ีภาคตะวนัออกเฉียงเหนือ โดย
มุ่งเน้นในการศึกษา ถึงการแก้ปัญหาการบูรณาการขอ้มูลจากหลายหน่วยงานในประเทศทั้งภาครัฐและ
เอกชนท่ีมีการจดัเก็บขอ้มูลในรูปแบบท่ีแตกต่างกนัให้สามารถน ามาใช้งานร่วมกนัได ้ ระบบคลงัขอ้มูล
ตน้แบบได้ถูกพฒันาข้ึนโดยอาศยัแนวคิดจากการให้บริการแบบกระจายด้วยโปรแกรมประยุกต์แม่ข่าย
ทางดา้นระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ ArcGIS Server ร่วมกบั ระบบฐานขอ้มูลเชิงสัมพนัธ์ Microsoft SQL 
และ PostgreSQL โดยขอ้มูลตน้ฉบบัทั้งท่ีเป็นขอ้มูลเชิงพื้นท่ีและขอ้มูลเชิงบรรยายจากหน่วยงานต่างๆท่ี
เก่ียวขอ้งกบัภยัพิบติัไดถู้กรวบรวม น าเขา้ และเปล่ียนให้อยู่ในรูปแบบท่ีเป็นขอ้มูลดิจิทลั แลว้น ามาผา่น
ขั้นตอนการเตรียมขอ้มูล (data pre-processing) เพื่อท าการปรับเปล่ียนรูปแบบของขอ้มูลให้เป็นมาตรฐาน
ก่อนท่ีจะถูกประมวลผลเพื่อสร้างความสัมพนัธ์ของขอ้มูลและจดัเก็บในระบบฐานขอ้มูลภูมิสารสนเทศดว้ย
โปรแกรม ArcSDE ทั้งน้ีขอ้มูลทั้งหมดในระบบคลงัขอ้มูลสามารถเผยแพร่หรือเรียกใช้งานผ่านระบบ
เครือข่ายอินเทอร์เน็ตไดโ้ดยผา่นขั้นตอนการประมวลผลขอ้มูลหลงัการจดัเก็บ (data post-processing) เพื่อ
สร้างการให้บริการผา่นเวบ็ (web service) ดว้ยโปรแกรมประยุกตแ์ม่ข่าย ArcGIS Server ในหลากหลาย
รูปแบบ ตามมาตรฐานของ Open Geospatial Consortium (OGC) เช่น Geodatabase, Web Map Service 
(WMS), Web Feature Service (WFS), และ Web Coverage Service (WCS) หรือขอ้มูล XML เพื่อรองรับการ
ใชง้านผา่นเวบ็ หรืออุปกรณ์ส่ือสารแบบพกพาอ่ืนๆ ในอนาคต 
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สถาปัตยกรรมของระบบ GeoWorlds 

 
(5.2)  การประยุกต์ใช้มาตรฐานค าอธิบายข้อมูล (Metadata) ในประเทศไทย 

 ปัจจุบนัเทคโนโลยีทางดา้นภูมิสารสนเทศไดรั้บความสนใจ และมีการพฒันาเคร่ืองมือ รวมถึงการ
ประยกุตใ์ชข้อ้มูลร่วมกนัอยา่งกวา้งขวาง ทั้งในระดบัระหวา่งหน่วยงาน ประชาชนทัว่ไป และนานาชาติ เกิด
การแลกเปล่ียน หรือการเช่ือมโยง การใช้งานขอ้มูลระหว่างกนั เม่ือมีการแลกเปล่ียนขอ้มูลระหว่าง
หน่วยงาน ท าให้พบปัญหาในการน าขอ้มูลมาใชง้านร่วมกนัข้ึน เช่น ปัญหาของระบบพิกดัท่ีต่างกนั ค่า
ความถูกตอ้งของขอ้มูลท่ีต่างกนั และเทคโนโลยีท่ีใชผ้ลิตขอ้มูล เป็นตน้ การจดัท าค าอธิบายขอ้มูล เป็น
วธีิการหน่ึงท่ีสามารถน ามาแกไ้ขปัญหาต่างๆ ดงัท่ีกล่าวขา้งตน้ได ้เน่ืองจากการจดัท าค าอธิบายขอ้มูลให้กบั
ขอ้มูลภูมิสารสนเทศ ท าให้สามารถทราบรายละเอียดในการจดัท าขอ้มูลภูมิสารสนเทศนั้นๆข้ึน เช่น ใคร
จดัสร้าง หรือดูแลขอ้มูลเน้ือหาขอ้มูลคืออะไร ขอ้มูลครอบคลุมพื้นท่ีใด ติดต่อขอขอ้มูลไดท่ี้ใด วนัเวลาท่ี
ผลิตขอ้มูลจดัท าข้ึนเม่ือไร ปรับปรุงล่าสุดเม่ือไร ขอ้มูลถูกจดัสร้างข้ึนอยา่งไรอีกทั้งค าอธิบายขอ้มูล สามารถ
น ามาใชใ้นการควบคุมและตรวจสอบคุณภาพของขอ้มูลได ้ 

ท่ีผา่นมา กลุ่มพฒันาโครงสร้างพื้นฐานภูมิสารสนเทศ (NSDI) ภายใตก้ารก ากบัดูแลของสานกังาน
พฒันาเทคโนโลยอีวกาศและภูมิสารสนเทศ ซ่ึงเป็นเลขาคณะกรรมการภูมิสารสนเทศแห่งชาติ (กภช.)ไดท้  า
การออกแบบหน้าต่างเพื่อใช้ในการกรอกรายละเอียดของค าอธิบายขอ้มูล ตามกรอบมาตรฐานค าอธิบาย
ขอ้มูลท่ีก าหนดใน ISO 19115 Geographic Information – Metadata และไดน้ าไปทดลองกบัผูใ้ชซ่ึ้งเป็น
ตวัแทนจากหน่วยงานต่างๆ ผลของการทดลอง ประเด็นท่ีส าคญัคือ ความจ าเป็น และความส าคญัในการน า
ค าอธิบายขอ้มูลไปใชง้าน เน่ืองจากผูใ้ชส่้วนใหญ่ใช้ขอ้มูลในระดบัแสดงผล และในระดบัการใชง้านใน
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มาตราส่วนใหญ่ ซ่ึงไม่ค  านึงถึงความละเอียดถูกตอ้งของขอ้มูลมากนกั จึงยงัไม่เห็นความส าคญัของการ
จดัท าค าอธิบายขอ้มูล  

ในงานวิจยัคร้ังน้ี เป็นการประยุกตใ์ช้งานมาตรฐานค าอธิบายขอ้มูล เพื่อส่งเสริมการใชม้าตรฐาน
ค าอธิบายขอ้มูลในการจดัท าค าอธิบายขอ้มูลใหก้บัขอ้มูลภูมิสารสนเทศ และเป็นตวัอยา่งในการน าค าอธิบาย
ขอ้มูลไปใชง้าน เพื่อใหผู้ใ้ชท้ ัว่ไปสามารถน างานวจิยัน้ีไปเป็นแนวทางในการประยกุตใ์ชต่้อไป  

(5.3)  การศึกษาวิธีการประเมินพฤติกรรมการขับขี่ยานพาหนะด้วยเทคโนโลยีดาวเทียมน า
ร่อง Study of Driver Behavior Detection on Vehicle with Satellite Navigation System 

โดยประเทศไทยประสบปัญหาทางดา้นอุบติัเหตุทางถนนท่ีมีสถิติสูงเป็นอนัดบัท่ี ๓ ของโลก ปัจจยั
หลกัท่ีก่อให้เกิดอุบติัเหตุนั้นประกอบดว้ย “คน” “รถ” และ “ถนน” เหตุท่ีเกิดส่วนใหญ่มาจากองคป์ระกอบ
ต่างๆ เหล่าน้ีเสมอ ซ่ึงในบางกรณีอาจจะเป็นแค่อุบติัการณ์มิใช่อุบติัเหตุร้ายแรง พฤติกรรมของผูค้วบคุม
ยานพาหนะ(คน)นั้นเป็นปัจจยัท่ีส าคญัต่อการลงความเส่ียงต่อการเกิดอุบติัเหตุ ซ่ึงการจ าแนกพฤติกรรม
จ าเป็นตอ้งใช้เคร่ืองมือในการวดัเพื่อประเมินการศึกษาน้ีเป็นการประยุกต์ใช้อุปกรณ์รับสัญญาณระบบ
ดาวเทียมระบุพิกดัต าแหน่งบนพื้นผิวโลกมาใช้เป็นอุปกรณ์วดัเพื่อประเมินพฤติกรรมเส่ียงอนัตรายในการ
ขบัข่ียานพาหนะ ดว้ยวธีิการประเมินอตัราเร่งเขา้สู่ศูนยก์ลางจากการเคล่ือนท่ีในแนววิถีโคง้ของยานพาหนะ
(Lateral Acceleration) ดว้ยการเปรียบเทียบค่าอตัราเร่งเขา้สู่ศูนยก์ลางท่ีประเมินไดจ้ากระบบ GNSS กบั
อุปกรณ์วดัพลวตัรในยานพาหนะ (IMU, Inertia Measurement Unit) ในการทดสอบน้ีใชว้ิธีการประมวลผล
จากดาวเทียมน าร่องแบบ Single Solution (SGS) และ Real Time Kinematic Solution (RTK) ร่วมกบัการรับ
สัญญาณดาวเทียมน าร่องหลากหลายระบบ (Multi-GNSS, GPS+GLONASS+QZSS) ท่ีความถ่ีในการส่ง
ขอ้มูล ๑๐ คร้ังต่อวินาที ผลการประเมินอตัราเร่งเขา้สู่ศูนยก์ลางเปรียบเทียบกบัอุปกรณ์อา้งอิงมาตรฐานนั้น
พบวา่ กรณีของการเล้ียววิธีการประมวลผลแบบ SGS และ RTK ไม่ไดมี้ความแตกต่างต่อการประเมินอตัรา
เร่งเขา้สู่ศูนยก์ลางและมีความผิดพลาดจากอุปกรณ์อ้างอิงต ่ากว่าร้อยละ 5 ในทางกลบักนักรณีของการ
ตรวจจบัการเปล่ียนช่องจราจรนั้น การประมวลผลของทั้งของวธีิการมีความแตกต่างอยา่งชดัเจนโดยวิธี SGS 
คลาดเคล่ือนกวา่ร้อยละ 20 ในขณะท่ี วธีิการ RTK นั้นคลาดเคล่ือนเพียงร้อยละ 5  

ความแม่นย  าของระบบน าร่องนั้นส าคญัต่อคุณภาพของการประเมินอตัราเร่งเขา้สู่ศูนยก์ลาง
จากการเคล่ือนท่ีในแนววิถีโค้งของยานพาหนะ  วิธีการประมวลผลพิกดัต าแหน่งแบบ RTK นั้นมี
ความสามารถเพียงพอต่อการน ามาประยุกต์ร่วมกบัอุปกรณ์รับสัญญาณดาวเทียมน าร่องระบบผสมผสาน 
และมีความเป็นไปไดใ้นการน าไปต่อยอดกบัการตรวจจบัพฤติกรรมการขบัข่ียานพาหนะต่อไป 
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ชุดโปรแกรม RTKLIB 

 (5.4)  การพฒันาระบบให้บริการข้อมูลแผนที่และค่าพิกัดด้วยเทคนิค DGPS บนอุปกรณ์สมาร์ท
โฟน The Development of Map and Coordinates Information Service Using DGPS Technique On 
Smartphone Device 
 โทรศพัทมื์อถือ ดงัเช่น สมาร์ทโฟนท่ีมีชิปอุปกรณ์รับสัญญาณดาวเทียม GPS หรือ GNSS จะมี
ฟังก์ชันในการก าหนดต าแหน่งสองแบบคือ แบบท่ีใช้การประมวลผลหาต าแหน่งโดยค านวณจาก 
Pseudorange ท่ีไดจ้ากการรับสัญญาณดาวเทียมโดยตรง และแบบท่ีอาศยัค่าพิกดัของอุปกรณ์ส่งสัญญาณ
โทรศพัทช่์วยในการค านวณหาพิกดัของอุปกรณ์โทรศพัท์ (Assisted GPS: A-GPS) ซ่ึงท าให้ค่าพิกดัของ
เคร่ืองโทรศพัทท่ี์ไดจ้ากการค านวณมีความถูกตอ้งตั้งแต่ 10 เมตร และอาจมีความถูกตอ้งในระดบักิโลเมตร
ไดห้ากใช้วิธีการหาต าแหน่งแบบ A-GPS ในพื้นท่ีท่ีรับสัญญาณโทรศพัทไ์ดไ้ม่ดี ดงันั้นการประยุกต์ใช้
อุปกรณ์โทรศพัท์ในการเก็บข้อมูลในสนามร่วมกับการอ่านแผนท่ีด้วยโปรแกรมประยุกต์บนโทรศพัท ์
โดยเฉพาะแผนท่ีท่ีมีมาตราส่วนขนาดใหญ่ เช่น 1:500 จะพบวา่ต าแหน่งของอุปกรณ์โทรศพัทท่ี์ปรากฏนั้น
ไม่ถูกตอ้งเพียงพอต่อการใช้งาน ในบทความน้ีไดแ้สดงการพฒันาระบบและโปรแกรมประยุกต์เพื่อเพิ่ม
ประสิทธิภาพในการก าหนดต าแหน่งของอุปกรณ์โทรศพัทด์ว้ยเทคนิค DGPS (Differential GPS) เพื่อให้
สามารถท างานร่วมกบัแผนท่ีมาตราส่วนใหญ่ร่วมกบัอุปกรณ์โทรศพัทใ์นสนามไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพมาก
ข้ึน และไดท้ าการทดสอบการใชง้านพร้อมทั้งสรุปผลการทดสอบ 
 โครงสร้างของระบบแบ่งออกเป็นสองส่วน คือ ระบบให้บริการค่าแก ้ และระบบให้บริการแผนท่ี 
ดงัแสดงในรูป ท างานร่วมกนั โดยโปรแกรมประยุกตท่ี์ติดตั้งบนสมาร์ทโฟนจะท าหน้าท่ีในการแสดงผล
และเรียกใชบ้ริการขอ้มูลแผนท่ีและค่าตวัแกผ้า่นระบบเครือข่ายอินเตอร์เน็ต (3G) 
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ผงัการท างานของระบบ 

 
 

(5.5) การบันทกึและจัดทาแผนทีภ่าพถ่ายทางอากาศอย่างมีประสิทธิภาพและรวดเร็วด้วยระบบ UAV 

Image Acquisition and Efficient Rapid Mapping by UAV 

 

1. ความหมายของยูเอว ี 

ยเูอวี (UAV: Unmanned Aerial Vehicle) หรือ อากาศยานไร้คนขบั คืออากาศยานท่ีมีความสามารถ ในการ
บินได้อย่างอตัโนมติั โดยท่ีไม่มีนกับินประจาการอยู่ในอากาศยาน มีโปรแกรมคอมพิวเตอร์ท่ีสามารถ
ค านวณ และกาหนดแนวบินไดต้ามรูปแบบแผนการบินท่ีวาง 

  2. ประเภทของUAV  

ในการศึกษา UAV เพื่อการท าแผนท่ี จะแบ่ง UAV ท่ีถูกน ามาใชป้ฎิบติังานเป็น 2 ประเภท คือ  

2.1 Fixed wing UAV อากาศยานไร้คนขบัท่ีมีลกัษณะปีกแขง็  ดงัภาพ 
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 FIXED WING UAV ทีม่า http://www.hawkeyeuav.com/images/HUL_06.jpg  

2.2 Multirotor UAV อากาศยานไร้คนขบัท่ีมีลกัษณะปีกหมุน  

 

 MUTIROTOR UAV ทีม่า http://www.uavglobal.com/wp-content/gallery/scout/4.jpg  

 

3. การประยุกต์ใช้ UAV เพือ่การท าแผนที ่ 

การส ารวจและท าแผนท่ีจากภาพถ่ายทางอากาศนั้น ตอ้งมีการบนัทึกภาพในแนวด่ิงหรือเกือบด่ิง และภาพท่ี
ไดต้อ้งมีการบนัทึกให้ครอบคลุมอยา่งมีระบบ ดงันั้นดว้ยความสามารถ UAV หรือ อากาศยานไร้คนขบั ท่ี
สามารถทาการบินไดอ้ยา่งอตัโนมติัตามรูปแบบแผนการบินท่ีวางไว ้อนัเน่ืองมาจากอุปกรณ์อิเล็คทรอนิคส์ท่ี
ติดตั้งบนอากาศยาน ร่วมกบัการการติดตั้งอุปกรณ์การสารวจจาพวกกลอ้งบนัทึกภาพหรือเซนเซอร์ ท าให้
ขอ้มูลภาพท่ีไดจ้าก UAV มีคุณสมบติัท่ีจะน ามาประมวลผลทาแผนท่ีภาพถ่ายได ้ 

3.1 ภาคอากาศยาน  

ภาคอากาศยานประกอบไปดว้ย 3 ส่วนหลกั คือ  
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3.1.1 ตวัเคร่ืองอากาศยาน (Platform) เป็นโครงของเคร่ืองบินซ่ึงมกัท ามาจากวสัดุ
ท่ีนา้หนกันอ้ยและมีความแข็ง เช่น Kevlar ,EPP ,CFK รวมไปถึงระบบน าทางอตัโนมติั 
(Autopilot) ระบบน าร่อง (GPS) ระบบรับรู้การทรงตวั (IMU) และ แบตเตอร่ี  

3.1.2 กลอ้งและเซนเซอร์ (Camera and Sensor) โดยข้ึนอยูก่บัลกัษณะงานและ
ขอ้มูลท่ีตอ้งการไดจ้ากการส ารวจ โดยกลอ้งท่ีน ามาใชส้ามารถหาไดท้ัว่ไปตามทอ้งตลาด 
ทั้งกลอ้งบนัทึกภาพน่ิง กลอ้งบนัทึกภาพวดีีโอ กลอ้งอินฟาเรด หรือเรดาร์  

3.1.3 สถานีควบคุมภาคพื้นดิน (Ground Control Station) ประจาการอยู่ท่ี
ภาคพื้นดิน เพื่อตรวจสอบการท างานและสถานะของอากาศยานในขณะปฎิบติังานให้
เป็นไปตามรูปแบบแผนการบินท่ีวางไว ้ 

3.2 ภาคประมวลผล  

 

 แผนผงัการจัดท าแผนทีจ่ากข้อมูลทีไ่ด้จาก UAV  

3.2.1 การวางแผนการบิน ตอ้งค านึงความละเอียด และความถูกตอ้งของขอ้มูลท่ี
ตอ้งการ โดยการบนัทึกภาพเม่ือท าการ ข้ึนบินในแต่ละคร้ังตอ้งพิจารณาลกัษณะภูมิ
ประเทศเพื่อกาหนดความสูงบินท่ีเหมาะสม พร้อมทั้งก าหนด ส่วนซ้อนระหว่างภาพ 
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(Overlap) และส่วนซ้อนระหวา่งแนวบิน (Sidelap) เส้นทางการบินตอ้งไม่อยู่ในเขตหวง
หา้ม การปฏิบติังานของ UAV ตอ้งรักษาระยะจากสถานีควบคุมภาคพื้นดินให้ไม่เกินระยะ 
การส่ือสาร และตอ้งค านวณเวลาปฎิบติังานของUAV ให้สอดคลอ้งกบัประสิทธิภาพของ
แบตเตอร่ีดว้ย  

 

ส่วนซ้อนระหว่างภาพ (Overlap) และส่วนซ้อนระหว่างแนวบิน (Sidelap) 

ท่ีมา http://www.nrcan.gc.ca/earth-sciences/sites/www.nrcan.gc.ca.earth-
sciences/files/images/photos101/images/E_T1609_image4.jpg  

3.2.2 การบนัทึกขอ้มูลดว้ยUAV  การบนัทึกภาพดว้ย UAV นั้นสามารถบนัทึกได้
ทั้งภาพน่ิงและภาพเคล่ือนไหว โดยรูปแบบ การบนัทึกจะข้ึนอยูก่บักลอ้งและเซนเซอร์ท่ีติด
ตั้งอยูบ่น UAV ส่วนการบนัทึกต าแหน่งและการเอียงตวั ของ UAV จะไดจ้าก GPS และ 
IMU ตามลาดบั  

3.2.3 การประมวลผลภาพดว้ยซอฟแวร์ การประมวลผลด้วยซอฟต์แวร์ตอ้งมี
ขอ้มูลน าเขา้ คือ ขอ้มูลภาพ (Image File) และขอ้มูลตาแหน่งและการเอียงตวัของUAV ใน
กรณีท่ีตอ้งการแผนท่ีท่ีมีความละเอียดถูกตอ้งท่ีดี จ าป็นตอ้งน าเขา้จุดบงัคบัภาพถ่าย (Photo 
Control Point) ใชใ้นการประมวลผลดว้ย การประมวลผลดว้ยซอฟตแ์วร์จะเป็นไป อยา่ง
อตัโนมติั โดยใชห้ลกัการในการจบัคู่ภาพ แลว้ไปสร้างโครงข่ายสามเหล่ียมทางอากาศ 
(Aerial Triangulation) อตัโนมติั เพื่อค านวณหาค่าองค์ประกอบการจดัค่าภายนอก 
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(Exterior Orientation Parameters) ของภาพทุกภาพ และไดผ้ลลพัธ์ออกมาเป็นภาพออโธ 
(Orthophoto) แบบจ าลองความสูงพื้นผิวภูมิประเทศ (DSM) และขอ้มูลกลุ่มจุดความสูง
สามมิติ (3D Point Cloud)  

3.2.4 แผนท่ี ผลลพัธ์ท่ีได้จากการประมวลผลขอ้มูลภาพ  คือ ภาพออโธ 
(Orthophoto) แบบจ าลองความสูงพื้นผิวภูมิประเทศ (DSM) และขอ้มูลกลุ่มจุดความสูง
สามมิติ (3D Point Cloud) ซ่ึงสามารถนาผลลพัธ์ดงักล่าวไปประยกุตใ์ชท้  าแผนท่ีภาพถ่าย  

 

 ภาพออโธบริเวณมหาวทิยาลยัธรรมศาสตร์รังสิตทีไ่ด้จากการประมวลผลภาพทีไ่ด้จาก UAV  

 

แบบจ าลองพืน้ผวิบริเวณมหาวทิยาลยัธรรมศาสตร์รังสิตทีไ่ด้จากการประมวลผลภาพทีไ่ด้จาก 
UAV 
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D Point Cloud บริเวณมหาวทิยาลยัธรรมศาสตร์รังสิตทีไ่ด้จากการประมวลผลภาพทีไ่ด้จาก UAV  

4. ข้อควรพจิารณาสาหรับการประยุกต์ใช้ UAV เพือ่การท าแผนที ่ 

4.1 ความละเอียดของข้อมูลภาพ ขอ้มูลภาพท่ีไดจ้าก UAV มีความละเอียดสูง (High 
Resolution) เน่ืองจาก UAV สามารถบินไดต้ ่า และอยูใ่ตเ้มฆ  

4.2 ความถูกต้องของข้อมูลภาพ ความถูกตอ้งทางต าแหน่งของขอ้มูลภาพถูกจากดัดว้ย
อุปกรณ์การสารวจท่ีใช ้ไดแ้ก่ อุปกรณ์บนัทึกภาพ อุปกรณ์ระบุต าแหน่ง (POS) รวมไปถึงจานวนจุด
บงัคบัภาพถ่ายท่ีใชใ้นการประมวลผลดว้ย ถึงแมว้่าขอ้มูลภาพท่ีไดจ้ะมีความละเอียดสูงเน่ืองจาก
เพดานบินท่ีไม่สูงมากนั้น แต่อุปกรณ์บนัทึกภาพและอุปกรณ์ระบุต าแหน่งนั้นจะมีคุณภาพดอ้ยกวา่
ระบบบนัทึกภาพทางอากาศเพื่อการท าแผนท่ีบนอากาศยาน ท าให้ความถูกตอ้งทางต าแหน่งของ
ขอ้มูลผลลพัธ์นั้นยงัอยูใ่นช่วง 1-2 เมตร  

4.3 ประสิทธิภาพของ UAV ตอ้งมีความทนทานต่อสภาพอากาศ และมีเสถียรภาพในการ
บิน เน่ืองจาก UAV ตอ้งมีความสามารถในการปฏิบติังานในสภาพอากาศท่ีมีความเร็วลมระดบัหน่ึง 
อีกทั้งตอ้งค านึงถึงระยะเวลาท่ีสามารถปฏิบติังานไดเ้น่ืองจากอากาศยานตอ้งใชเ้วลาเดินทางเขา้สู่
พื้นท่ีปฏิบติังานและเดินทางกลบั เขา้ท่ีตั้ง ดงันั้นหว้งเวลาบินปฏิบติังานจึงควรไม่นอ้ยกวา่ 90 นาที  

4.4 ความสามารถในการนา UAV ขึ้นและลง พื้นท่ีใชใ้นการน าเคร่ืองข้ึนและลง มีการ
ท างานเป็นอตัโนมติั ก่ึงอตัโนมติั หรือตอ้งใชค้นบงัคบัและควบคุมเคร่ืองขณะข้ึน-ลง  

4.5 ขนาดของพืน้ทีท่ีป่ฏิบัติงาน เน่ืองจากระบบ UAV ไม่เหมาะกบัพื้นท่ีท่ีมีขนาดใหญ่จาก
ขอ้จ ากดัดา้นเวลาบินปฏิบติังาน อีกทั้งจ  านวนภาพท่ีบนัทึกไดน้ั้นจะมีจ านวนภาพท่ีมากกวา่ระบบ
บนัทึกภาพทางอากาศ เพื่อการท าแผนท่ีบนอากาศยาน จึงมีผลกบัเวลาท่ีใชใ้นการประมวลผลและ
เวลาท่ีใชใ้นการบินบนัทึกภาพ  
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4.6 การน าเข้าและส่งออกข้อมูลจากระบบการจัดเก็บข้อมูลของ UAV ตอ้งค านึงถึงรูปของ
ขอ้มูลท่ีน าเขา้ และส่งออกจากระบบ รวมไปถึงความเขา้กนัไดข้องรูปแบบขอ้มูลท่ีน าไปใช้ใน
ซอฟตแ์วร์ประมวลผล  

4.7 ระบบประมวลผลภาพเพือ่การผลติแผนที่ ซอฟตแ์วร์ประมวลผลมีความสามารถในการ
ปรับแกข้อ้มูลภาพ ท่ีไดจ้าก UAV และใหผ้ลลพัธ์ท่ีสามารถน าไปผลิตแผนท่ีต่อได ้ 

5. บทสรุป  

เทคโนโลยี UAV เป็นเทคโนโลยีท่ีจะสามารถเขา้มามีบทบาทในงานส ารวจ โดยขอ้มูลท่ีไดจ้าก
ระบบ UAV นั้นสามารถนามาประยุกตเ์พื่อท าแผนท่ีได ้แต่ทั้งน้ีตอ้งพิจารณาถึงความเหมาะสม ขนาดของ
พื้นท่ีท่ีตอ้งการส ารวจ และความถูกตอ้งทางต าแหน่งของขอ้มูลผลลพัธ์ดว้ย  

 

(6) ประโยชน์ทีไ่ด้รับ 

(6.1) ประโยชน์ทีผู้่รับทุนได้รับ 

1) ได้ความรู้เพิ่มเติมเก่ียวกับแนวทางการท าวิจัยทางด้านการประยุกต์ภูมิ
สารสนเทศ 

2) ได้แลกเปล่ียนความคิดเห็นกับผูร่้วมประชุมคนอ่ืนๆ เพื่อใช้เป็นแนวทาง
พฒันางานวจิยัต่อไป รวมถึงสร้างแนวคิดใหม่ในการท าวจิยั 

3) สร้างเครือข่ายงานวจิยัเฉพาะทางกบันกัวจิยั อาจารยจ์ากมหาวทิยาลยัอ่ืนๆ  

(6.2) ประโยชน์ทีม่หาวทิยาลยัได้รับ 

1) สร้างเครือข่ายงานวจิยัร่วมกบัผูท้รงคุณวฒิุภายในประเทศ เพื่อหาแนวทางการ
ร่วมท าวจิยั 

2) งานวิจยัและความรู้ท่ีไดส้ามารถน าไปใช้ในการเรียนการสอนชุดวิชา 99707 
ระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์และการประยุกต์ได้ ทั้ งในส่วนของกิจกรรม
ประจ าโมดูล e-learning กิจกรรมสัมมนาเสริม และกิจกรรมสัมมนาเขม้ ซ่ึงมี
ส่วนของภาคปฏิบติัรวมอยูด่ว้ย 

3) งานวิจยั ระเบียบวิธีวิจัย กระบวนการทดลอง การประยุกต์ใช้เทคโนโลยี
สารสนเทศภูมิศาสตร์ต่างๆ ท่ีไดรั้บจากการเขา้ร่วมประชุม สามารถน าไปใช้
ให้ค  าปรึกษาแก่นกัศึกษา สามารถสนบัสนุนการท าวิทยานิพนธ์ของนกัศึกษา
ของสาขาวชิาวทิยาศาสตร์และเทคโนโลยไีด ้
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4) ทราบแนวโนม้การพฒันาเทคโนโลยีภูมิสารสนเทศ เพื่อท่ีจะพฒันาหลกัสูตร
ให้สอดคล้องกับความต้องการของตลาดและเทคโนโลยีภูมิสารสนเทศท่ี
เปล่ียนไปในอนาคต   


