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การพฒันาอากาศยานไร้นักบิน (UAV) เพือ่การส ารวจ 
และจัดท าแผนทีภ่าพถ่ายทางอากาศเพือ่ติดตาม 

และประเมินสถานการณ์น า้ท่วม ในภาคตะวนัออกของประเทศไทย ปี 2556 
Development of Unmanned Aerial Vehicle (UAV) for aerial surveying and photography for the 

assessment of flood in the Eastern part of Thailand 2013 
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บทคดัย่อ 

จากอุทกภัยค ร้ังใหญ่เ ม่ือปี  2554 ท าให้อากาศยานไร้นักบิน 
Unmanned Aerial Vehicle (UAV) เขา้มามีบทบาทส าคญัในการบิน
ส ารวจพ้ืนท่ีท่ีไดรั้บผลกระทบจากปัญหาอุทกภยั เน่ืองจากสามารถเขา้ถึง
พ้ืนท่ีได้รวดเร็ว การส ารวจสามารถครอบคลุมพ้ืนท่ีได้เป็นบริเวณกวา้ง 
ช่วยให้การประเมินสถานการณ์ท าได้อย่างรวดเร็วและมีประสิทธิภาพ 
โดยในการควบคุมอากาศยานไร้นักบิน สามารถควบคุมด้วย remote 
control จากนักบินท่ีภาคพ้ืนดินหรือควบคุมดว้ยระบบควบคุมอตัโนมติั 
(Autopilot) และยงัมีระบบควบคุมและติดตามการบินจากภาคพ้ืนดินคอย
ติดตามการท างานพร้อมทั้งรับสัญญาณภาพถ่ายในขณะท าการส ารวจ 
องคป์ระกอบส าคญั คือ กลอ้งท่ีมีความละเอียดสูงสามารถบนัทึกภาพได้
ทั้งภาพน่ิงและภาพเคล่ือนไหว และระบบการควบคุมการบินอตัโนมติั 
ประกอบดว้ย อุปกรณ์น าร่อง Global Positioning System (GPS) ระบบ
ควบคุมการทรงตวั Inertial Measurement Unit (IMU) และเซนเซอร์วดั
ความสูง Absolute pressure sensor จากนั้นภาพถ่ายทางอากาศและพิกดัท่ี
ไดรั้บการบนัทึกจะถูกน ามาผ่านขั้นตอน Geo-referencing ส าหรับจดัวาง
ภาพถ่ายให้มีความถูกตอ้งและจดัท าภาพแผนท่ีน ้ าท่วม เพ่ือเปรียบเทียบ
ขอบเขตพ้ืนท่ีน ้ าท่วมในแต่ละช่วงเวลา เพ่ือเป็นข้อมูลประกอบในการ
ประเมินสถานการณ์และสนนัสนุนการตดัสินใจในการบริหารจดัการน ้ า
ในยามเกิดอุทกภยั บทความน้ีน าเสนอการพฒันาอากาศยานไร้คนขบัเพ่ือ
การถ่ายภาพทางอากาศ โดยใช้สถานการณ์น ้ าท่วมภาคตะวนัออกปี 2556 
เป็นกรณีศึกษา เพื่อน ากระบวนการและเทคนิคการถ่ายภาพท่ีไดจ้ากศึกษา
น้ีมาใพฒันาระบบอากาศยานและการส ารวจและจดัท าแผนท่ีภาพถ่ายทาง
อากาศให้มีประสิทธิภาพยิง่ข้ึนในอนาคต 

ค าส าคญั: UAV, ภาพถ่ายทางอากาศ, Geo-referencing, ภาพถ่ายพ้ืนท่ีน ้ า
ท่วม 

Abstract 

From the severe flooding in 2011 the use of unmanned aerial vehicle 
(UAV) has become an important role in flood surveying. With its 
capabilities to a quick access to the flooded area, cover a large spatial 
resolution, the flooding situation can be more efficiently assessed. The 
UAV can be controlled either manually with a remote control from a 
ground pilot or use an automatic application of autopilot. With a control 
and telemetry system, the flight path of UAV and the aerial photograph 
can be monitored continuously during the survey. Important components 
are a high resolution camera that can record both still images and moving 
video, and the controlling system which comprise of Global Positioning 
System (GPS), Inertial Measurement Unit (IMU) and an Absolute 
pressure sensor. The data acquired from these instruments can be further 
processed and analyzed using geo-referencing techniques to mosaic the 
aerial photographs with a correct coordinate and produce a flood overlay 
aerial photo. This paper describes the process of applying aerial 
photographs taken from the UAV to produce an aerial flood photo. The 
case study is the recent flooding situation in the Eastern part of Thailand 
in 2013. Process and aerial photo acquiring techniques found in this study 
will be a stepping-stone for the development of unmanned aerial vehicle 
for aerial surveying in future. 

1. ค าน า 

อากาศยานไร้นักบิน หรือ Unmanned Aerial Vehicle: UAV คือ 
อากาศยานท่ีไม่มีนกับินประจ าการอยูบ่นเคร่ือง แต่สามารถควบคุมไดจ้าก
ระยะไกลผ่านระบบควบคุมอตัโนมติั (Autopilot) เพ่ือท าภารกิจต่างๆใน
พ้ืนท่ีท่ียากต่อการเขา้ถึง 
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UAV เร่ิมมีบทบาทส าคญัในการประเมินสถานการณ์น ้าท่วม ในช่วงท่ี
เกิดมหาอุทกภยัปี พ.ศ.2554 เน่ืองจากพ้ืนท่ีท่ีประสบภยันั้นยากต่อการ
เขา้ถึง ท  าให้ไม่มีขอ้มูลท่ีสามารถน ามาประเมินสถานการณ์ได้ทนัถ่วงที 
ดงันั้นเพ่ือให้ไดม้าซ่ึงขอ้มูลท่ีทนัต่อสถานการณ์และสามารถเขา้ถึงพ้ืนท่ี
ประสบภยัได ้UAV จึงมีบทบาทส าคญัในการบินส ารวจพ้ืนท่ีดงักล่าวเพ่ือ
เก็บภาพพ้ืนท่ีประสบภยัและน ามาท าเป็นแผนท่ีเพื่อประเมินสถานการณ์ 

2. รายละเอยีดของ UAV 

2.1 รายละเอียดและคุณลักษณะทางเทคนิค 
ส าหรับ UAV ท่ีกล่าวถึงในบทความน้ี เป็น UAV ท่ีออกแบบและ

พฒันามาเพ่ือบินส ารวจและจัดท าแผนท่ี ดังแสดงในรูปท่ี 1 ตัวล ามี
ลกัษณะแบบใบพดัขบัหน้า (Tractor) ปีกอยู่ส่วนบนของล าตวั (High-
Wing Configuration) ท าให้มีเสถียรภาพในการบิน เหมาะแก่การติดตั้ง
กลอ้งและท าให้สามารถควบคุมไดง่้าย ซ่ึงรายละเอียดและคุณลกัษณะทาง
เทคนิคสามารถสรุปได ้ดงัแสดงในตารางท่ี 1 [1] 

 

รูปที ่1 UAV ส าหรับบินส ารวจเพื่อท าแผนท่ี [1] 

ตารางที ่1 รายละเอียดและคุณลกัษณะทางเทคนิคของ UAV 

หวัขอ้ ลกัษณะ 
1. ใบพดั - ใบพดัขบัหนา้ (Tractor) 
2. ปีก - แบบ High-Wing Configuration กวา้ง 2.4 เมตร 
3. ระบบขบัเคล่ือน - มอเตอร์ไฟฟ้าแบบขบัหนา้ 
4. รัศมีท าการ - ไม่ต  ากวา่ 12 กิโลเมตร 

5. เวลาท าการ - ไม่ต  ่ากวา่ 1 ชัว่โมง 

6. การควบคุม 
- บินข้ึนและลงแบบบงัคบัมือดว้ย Remote Control 
- ก าหนดเสน้ทางการบินแบบ GPS Waypoints 

7. แพนบงัคบั 

- Aileron ควบคุมอาการเอียงของเคร่ือง  
- Elevator ควบคุมการยกหวัเคร่ืองข้ึนหรือลง 

- Rudder ควบคุมใหห้วัเคร่ืองหนัไปทางซา้ยหรือ
ขวา 

8. อุปกรณ์สนบัสนุน
ในการบินข้ึนหรือลง 

- บินข้ึนโดย Car-Top Launcher 
- บินลงโดยร่มชูชีพ 

9. การ Take off – 
Landing 

- Take off ใชก้ารวิ่งบน Runway (กรณีมีพื้นท่ีท่ี
สามารถใชเ้ป็น Runway ได)้ หรือใชแ้รงส่งจากก

หวัขอ้ ลกัษณะ 
การขวา้ง (กรณีท่ีไม่มี Runway) 
- Landing โดยใชท้อ้งของเคร่ืองหรือลอ้  

10. น ้าหนกัรวม 
- น ้าหนกัเคร่ืองบินและอุปกรณ์ Payload ไม่เกิน 5 
กิโลกรัม 

11. ความเร็วในการบิน
เดินทาง 

- ความเร็ว 11 เมตร/วินาที 

 
2.2 ระบบควบคุมอัตโนมัติ 

ระบบควบคุมอตัโนมติั (Autopilot) ท  าหน้าท่ีควบคุม UAV ให้บินไป
ตามพิกดัท่ีตอ้งการได ้โดยรักษาความเร็วและความสูงตามท่ีก าหนด โดย
ไดเ้ลือกใช้ Autopilot แบบ Opensource (Ardupilot Mega 2.5) ดงัแสดงใน
รูปท่ี 2 ซ่ึงสามารถดดัแปลงการท างานได้เอง เพ่ือให้เหมาะสมกบัภารกิจ
และรองรับการปรับเปล่ียนอุปกรณ์ในอนาคต  

การควบคุมการบินของ Ardupilot Mega 2.5 เร่ิมตน้จากการท่ีระบบจะ
รับขอ้มูลสถานะการบินต่างๆ จากอุปกรณ์ดงัแสดงในตารางท่ี 2 จากนั้นตวั 
Microcontroller จะท าการประมวลผลเพื่อประเมินสถานะของเคร่ืองบินใน
ขณะนั้นเทียบกบัต าแหน่ง GPS และออกค าสั่งเพ่ือปรับการท างานของ
มอเตอร์และแพนบงัคบัเพื่อควบคุม UAV ให้บินไปในพิกดัท่ีตอ้งการ [1] 

 
รูปที ่2 ระบบควบคุมอตัโนมติั Ardupilot Mega 2.5 [1] 

ตารางที ่2 อุปกรณ์และขอ้มูลท่ีระบุออกมา  

อุปกรณ์ ขอ้มูลท่ีระบุออกมา 

1. IMU - ระบุทิศทางและการเอียงตวั 

2. Magnetometer - ระบุทิศทาง 

3. GPS - ระบุต าแหน่ง ความเร็ว และทิศทางเทียบกบัพื้นโลก 

4. Barometer - ระบุความสูง 

 
ตารางที ่3 อุปกรณ์และลกัษณะการควบคุม 

อุปกรณ์ ลกัษณะการควบคุม 

1. Motor - ควบคุมความเร็ว และความสูงในการบิน 

2. Aileron Servo - แกอ้าการเอียงของเคร่ือง 

3. Elevator Servo - ควบคุมความเร็ว และความสูงในการบิน 

4. Rudder Servo - ควบคุมทิศทางในการบิน 
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2.3 ระบบรับส่งข้อมูล 

การติดต่อส่ือสารระหว่าง UAV กับสถานีควบคุมภาคพ้ืนดินมี 3 
ช่องทางหลกั ซ่ึงความถ่ีจะตอ้งไม่ทบัซ้อนกนั เพ่ือป้องกันการรบกวน
สญัญาณกนัภายในของแต่ละระบบ ดงัแสดงในรูปท่ี 2 [1] 

 
รูปที ่2 การติดต่อส่ือสารระหวา่ง UAV กบัสถานีควบคุมภาคพื้นดิน [1] 

2.3.1 การติดต่อด้วยวิทยบุังคับ (Remote Control) 
การติดต่อส่ือสารในโหมดบงัคบัมือ (Manual Mode) ผ่านวิทยบุงัคบั 

(Remote Control) ดงัแสดงในรูปท่ี 3 เพ่ือควบคุม UAV ท่ีอยู่ในระยะ
สายตานกับิน ใช้ในการน าเคร่ืองข้ึนและลงเป็นหลกั รวมถึงหากเกิดกรณี
ฉุกเฉินท่ีเคร่ืองและระบบควบคุมการบินอตัโนมติัมีอาการผิดปกติเกิดข้ึน 

 
รูปที ่3 Remote Control [1] 

2.3.2 การควบคุมและติดตามการบิน (Telemetry) 
การติดต่อส่ือสารในโหมดการบินอตัโนมติั (Waypoint Mode) เป็น

การส่งขอ้มูลจากสถานีควบคุมภาคพ้ืนดินไปบนเคร่ือง (ซ่ึงได้แก่ค  าสั่ง
ควบคุมการท างานต่างๆ และค าสั่งการน าเคร่ืองกลบัฉุกเฉิน) และการส่ง
ข้อมูลจากบนเคร่ืองลงมายงัสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (ซ่ึงได้แก่ข้อมูล
สถานะการบินต่างๆ เช่น ต  าแหน่งบนแผนท่ี ความเร็ว ทิศทางการบิน เป็น
ตน้) โดยใช้โปรแกรม Mission Planer ในการแสดงสถานะการบินต่างๆ 
ดงัรูปท่ี 4 และรูปท่ี 5 แสดงชุดอุปกรณ์รับและส่งสญัญาณ 

  
รูปที ่4 การติดตามสถานะการบินผา่น Monitor ท่ีสถานีควบคุมภาคพื้นดิน [1] 

 
รูปที ่5 ชุดอุปกรณ์รับ-ส่งสญัญาณ [1] 

2.3.3 การส่งสัญญาณวีดิโอ 
ระบบส่งสัญญาณภาพถ่ายวีดิโอท างานเแยกเป็นอิสระจากระบบส่ง

สญัญาณชนิดอ่ืน (ไม่ผา่นระบบควบคุมการบินอตัโนมติั) โดยรับสัญญาณ 
Analog จากกลอ้งวีดิโอและแปลงเป็นคล่ืนความถ่ีส่งไปยงัสถานีควบคุม
ภาคพ้ืนดิน  

2.4 ระบบ Payload แบบภาพน่ิง 
การท าแผนท่ีโดยใช้ UAV โดยปกติเป็นการน าภาพน่ิงท่ีถ่ายจากทาง

อากาศแบบอตัโนมติัมาต่อกนัเป็นพ้ืนท่ีขนาดใหญ่ เพ่ือศึกษาและประเมิน
สถานการณ์ให้ทนัต่อเหตุการณ์ เพ่ือให้ได้แผนท่ีท่ีมีคุณภาพและถูกตอ้ง
ตามสภาพภูมิประเทศจริง จึงไดพ้ฒันาระบบ Payload แบบภาพน่ิงข้ึนมา 
เพ่ือชดเชยการเอียงตวัของกล้อง ท าให้ภาพถ่ายท่ีได้มีคุณภาพมากท่ีสุด 
และลดความผิดพลาดของขอ้มูลแผนท่ีท่ีไดใ้นขั้นตอนการประมวลผลขั้น
สุดทา้ย โดยใชร้ะบบควบคุมการบินอตัโนมติัในการสั่งงานให้กลอ้งเอียง
ตวั โดยมีการชดเชยเฉพาะในแกน Roll ของเคร่ืองบินเท่านั้น เน่ืองจาก
โดยปกติแล้วเคร่ืองบินจะมีการเล้ียวและรักษาระดบัโดยการ Roll เกือบ
ตลอดเวลา รูปท่ี 6 และ 7 แสดงหลกัการท างานและชุด Stabilizer กลอ้ง  
[1] 
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รูปที ่6 หลกัการท างานของระบบ Stabilizer กลอ้ง [1] 

 
รูปที ่7 ระบบ Stabilizer ส าหรับกลอ้งถ่ายภาพน่ิง [1] 

3. พืน้ทีแ่ละขั้นตอนการศึกษาทดลอง 
บทความน้ีได้เลือกสถานการณ์น ้ าท่วมภาคตะวนัออกปี พ.ศ. 2556 

เป็นกรณีศึกษา เพ่ือเป็นการทดสอบระบบการท างานของ UAV และน า
ขอ้มูลท่ีไดม้าทดลองท าภาพแผนท่ี เพ่ือท าการประเมินสถานการณ์และใช้
เป็นขอ้มูลประกอบการตดัสินใจในการวางแผนบริหารจดัการน ้ า ในพ้ืนท่ี
ดงักล่าว 

3.1 พืน้ท่ีศึกษา 

พ้ืนท่ีศึกษาไดเ้ลือกพ้ืนท่ีบริเวณคลองชลประทานพานทอง (ดงัรูปท่ี 8) 
เป็นหลักเน่ืองจากพ้ืนท่ีบริเวณ อ.พานทอง มีน ้ าท่วมขงัจ านวนมาก ซ่ึง
คลองชลประทานพานทองเป็นคลองหน่ึงท่ีใช้ในการระบายน ้ าลงสู่แม่น ้ า
บางประกง จึงไดน้ า UAV มาบินตรวจสอบอุปสรรคท่ีอาจขวางทางการ
ระบายน ้าและประเมินประสิทธิภาพการระบายน ้ า เพ่ือเป็นแนวทางในการ
บรรเทาปัญหาอุทกภยัและน าข้อมูลต่างๆ ท่ีได้จากการส ารวจมาพฒันา
ระบบการบินส ารวจ UAV ต่อไปในอนาคต 

 
รูปที ่8 พื้นท่ีศึกษา คลองชลประทานพานทอง อ.พานทอง 

3.2 ขั้นตอนการศึกษา 

3.2.1 ส ารวจและวางแผนการบิน 
ก่อนท่ีจะท าการบินส ารวจ จะตอ้งท าการวางแผนการบินและก าหนด

พ้ืนท่ีส ารวจท่ีชัดเจน (รูปท่ี 9) โดยจะตอ้งก าหนดจุดท่ีสามารถใช้เป็น 
Runway (ดงัรูปท่ี 10) เพื่อน าเคร่ือง UAV บินข้ึนส ารวจได ้ซ่ึงจุดท่ีใช้เป็น 
Runway ตอ้งมีพ้ืนท่ีผิวค่อนขา้งเรียบ และไม่มีส่ิงกีดขวา้ง โดยความกวา้ง
จะตอ้งไม่นอ้ยกวา่ 3 เมตร (เน่ืองจากปีกเคร่ือง UAV กวา้ง 2.4 เมตร) และ
ความยาวของ Runway ท่ีใชน้ าเคร่ืองข้ึนตอ้งไม่น้อยกว่า 50 เมตร แต่ทั้งน้ี
ข้ึนอยูก่บัน ้าหนกับรรทุกบนตวัเคร่ือง UAV ดว้ย ถา้มีน ้ าหนกับรรทุกมาก
ควรจะมีความยาว Runway ท่ีเพ่ิมข้ึน  

 
รูปที ่9 สภาพพื้นท่ีศึกษา 

 
รูปที ่10 สภาพพื้นท่ีท่ีใชเ้ป็น Runway 

3.2.2 ลงพืน้ท่ีเพ่ือบินส ารวจ 
หลงัจากท่ีไดก้  าหนดพ้ืนท่ีส ารวจแลว้ จะเป็นการลงสนามเพ่ือท าการ

บินส ารวจ โดยก่อนการข้ึนบินตอ้งท าการส ารวจสภาพ Runway ว่ามี
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ความพร้อม จากนั้นท าการติดตั้งอุปกรณ์ (ปีก UAV Motor Servo ต่างๆ 
และแบตเตอร่ี) ตรวจสอบระบบ Stabilizer ของกล้อง (รูปท่ี 11) และ
ก าหนดจุดพิกดั Way point เพ่ือก าหนดเส้นทางการบิน (รูปท่ี 12) โดย
ตวัอย่างจุดพิกดั Way point ได้แสดงไวด้งัรูปท่ี 13 เม่ือท าการติดตั้ง
อุปกรณ์และตรวจสอบความพร้อมของระบบเรียบร้อยแลว้ จากนั้นท าการ
น าเคร่ืองข้ึนดว้ยระบบ Manual (รูปท่ี 14) เม่ือบินไต่ระดบัไปถึงความสูง
ท่ีตอ้งการแลว้ ท าการเปล่ียนเป็นระบบ Autopilot และเม่ือส ารวจไดค้รบ
ตามพิกดัท่ีตั้งไวแ้ลว้เปล่ียนมาเป็นระบบ Manual อีกคร้ังเพ่ือน าเคร่ืองลง
จอด 

 

รูปที ่11 การติดตั้งอุปกรณ์และตรวจสอบระบบ Stabilizer กลอ้ง 
 

 

รูปที ่12 วางจุด Way point เพื่อให ้UAV ไปในทิศทางท่ีตอ้งการบินส ารวจ 

 
รูปที ่13 ก าหนดจุดพิกดั Way point ส าหรับการบินส ารวจ 

 

รูปที ่14 การน าเคร่ืองข้ึนดว้ยระบบ Manual (ดว้ย Remote Control) 

3.2.3 ข้อมูลท่ีได้จากการส ารวจ 
ขอ้มูลท่ีไดจ้ากการบินส ารวจได้แก่ ภาพถ่ายทางอากาศ ดงัแสดงใน

รูปท่ี 15 และ Log file ซ่ึงประกอบดว้ยขอ้มูลต่างๆ เช่น ต  าแหน่ง ทิศทาง 
และความสูงในการบิน เป็นตน้ รูปท่ี 16 และ 17 แสดงเส้นทางการบิน
ของ UAV จากการเก็บ Track GPS  

 

 
รูปที ่15 ภาพถ่ายทางอากาศจาก UAV 

รูปที ่16 เสน้ทางการบิน UAV Flight 1 

 
รูปที ่17 เสน้ทางการบิน UAV Flight 2 

3.2.4 การท า Geo-Referrencing และการต่อภาพถ่ายทางอากาศ 
การท า Geo-Referencing ของภาพถ่ายทางอากาศ สามารถท าไดโ้ดย

น า Log ท่ีไดจ้ากการบินท่ีไดท้  าการตั้งเวลาของระบบการบินอตัโนมติัให้
ตรงกบักล้อง มาท าการ Match ภาพกบัเวลาจากภาพถ่ายและต าแหน่งท่ี
บนัทึกใน Log file จากนั้นใช้โปรแกรม Palentier ซ่ึงเป็นโปรแกรม 

2978



 
 

Opensource (ลักษณะของโปรแกรมดังแสดงในรูปท่ี 18) ท  าการต่อ
ภาพถ่ายทางอากาศให้มีความถูกตอ้งทั้งต  าแหน่งและทิศทางภาพบนแผน
ท่ี ซ่ึงสามารถเลือกปรับพารามิเตอร์ต่างๆได ้ ในบทความน้ีไดย้กตวัอยา่ง
การปรับพารามิเตอร์ท่ีใช้ในการศึกษาและมีความส าคัญ ดังแสดงใน
ตารางท่ี 4 โดยการปรับแกพ้ารามิเตอร์ต่างๆนั้น มีความจ าเป็นอยา่งยิ่งใน
กรณีท่ีเกิดความผิดพลาดในระหวา่งการส ารวจ เช่น สญัญาณรับ-ส่งขอ้มูล
ขาดหายไป หรือเวลาของกลอ้งและ GPS ไม่ตรงกนั ดงันั้นการปรับแก้
พารามิเตอร์ดงักล่าวเป็นการช่วยท าให้ภาพถ่ายท่ีต่อออกมามีความถูกตอ้ง
มากยิง่ข้ึน [2] 

 
รูปที ่18 ลกัษณะ GUI ของ Palentier [1] 

ตารางที ่4 พารามิเตอร์ท่ีส าคญั 

พารามิเตอร์ รายละเอียดพารามิเตอร์ 

1. Altitude Adjustment  
- ช่วยในการเพิ่มหรือลดความสูงการบินของ 
UAV ทั้งหมดทั้งเสน้ทางการบิน 

2. Time Difference 
- ผลต่างของเวลาระหวา่งตวักลอ้งกบั GPS ช่วยใน
กรณีท่ีตั้งเวลาของกลอ้ง และ GPS ไม่ตรงกนั 

3. Compass Override 
- ช่วยในการปรับภาพใหมี้ทิศทางท่ีถูกตอ้งในกรณี
ท่ีขาดขอ้มูลบางส่วนในไฟล ์GPX 

4. Compass Adjustment 
- ช่วยในการปรับองศาของกลอ้งวา่อยูใ่นทิศทางใด 
โดยส่วนใหญ่จะระบุไวท่ี้ -90 องศา 

 
หลังจากการการปรับแก้ค่าพารามิเตอร์ ในกระบวนการ Geo-

Referencing แล้ว ข้อมูลจะถูก export ออกมาในรูปแบบ KMZ เพ่ือ
แสดงผลซ้อนทบั (Overlay) ใน Google Earth พบว่า ภาพท่ีไดเ้รียงต่อกนั
ตามแนวการบินส ารวจ และขนาดมาตราส่วนของภาพใกล้เคียงกับ
ภาพถ่ายทางดาวเทียมใน Google Earth ซ่ึงภาพถ่ายจากการบินส ารวจจะมี
สีท่ีต่างกนัออกไปกบัสีภาพถ่ายดาวเทียม ดงัแสดงในรูปท่ี 19 เม่ือน ามา
วิเคราะห์พ้ืนท่ีน ้ าท่วม จะเห็นได้ว่าสภาพพ้ืนท่ีเดิมท่ีท าการส ารวจส่วน
ใหญ่เป็นทุ่งนาสีเขียว ดงัแสดงดงัรูปท่ี 20 และเม่ือน าภาพท่ีไดจ้ากการบิน
ส ารวจมาซ้อนทบัจะเห็นพ้ืนท่ีนาเป็นสีเทาท่ีแสดงถึงพ้ืนท่ีน ้ าท่วม ดัง
แสดงดงัรูปท่ี 21 

รูปที ่19 ผลลพัธ์จากการต่อภาพถ่ายจาก UAV 
 

รูปที ่20 ภาพถ่ายดาวเทียมใน Google Earth 

รูปที ่21 ภาพถ่ายท่ีเอามาซอ้นทบัใน Google Earth 

4. ปัญหาอุปสรรคและประโยชน์ของ UAV 

4.1 ปัญหาและอุปสรรค 
ปัญหาและอุปสรรคส่วนใหญ่เป็นเร่ืองของอุปกรณ์ต่างๆโดยมี

รายละเอียดดงัต่อไปน้ี 

4.1.1 กล้องท่ีติดตั้งบน UAV 
กลอ้งท่ีใช ้เป็นกลอ้ง GoPro ซ่ึงมีเลนส์แบบ Fisheyes ดงันั้นก่อนการ

ท า Geo-Referencing ตอ้งปรับภาพให้เป็นแนวราบและเลือกใช้ส่วนท่ีอยู่
บริเวณกลางภาพเท่านั้นเน่ืองจากจะมีค่าความคาดเคล่ือนของภาพถ่าย
นอ้ย 

 

2979



 
 

4.1.2 เสารับ-ส่งสัญญาณวิทย ุ
ขอ้จ ากดัด้านอุปกรณ์รับส่งสัญญาณระหว่างสถานีภาดพ้ืนดินและ 

UAV เน่ืองจากเสารับ-ส่งสญัญาณวิทยมีุขนาดเล็กท าให้เม่ือ UAV บินห่าง
ออกไปจากสถานีภาคพ้ืนดินไดป้ระมาณ 3 กิโลเมตร ท าให้ไม่สามารถรับ
สญัญานและขอ้มูลท่ีส่งมาจาก UAV ได ้

4.1.3 การท า Geo-Referencing 
การท า Geo-Referencing โดยใช้โปรแกรม Palentier ยงัมีความ

คลาดเคล่ือนด้านความถูกตอ้งของต าแหน่งภาพ โดยภาพผลลพัธ์ท่ีไดย้งั
ตอ้งท าการปรับต าแหน่งใน Google Earth อีกคร้ังเพ่ือให้ไดต้  าแหน่งท่ี
ถูกตอ้งมากท่ีสุด  
4.2 การพัฒนาและต่อยอดการบินส ารวจ 

จากการศึกษาในบทความน้ี ท  าให้ทราบถึงขอ้จ ากดัในด้านต่างๆใน
การบินส ารวจเพื่อท าแผนท่ี ท าให้ผูศึ้กษาไดต้ระหนกัถึงการพฒันาระบบ
การบินส ารวจในอนาคต โดยมีรายละเอียดดงัน้ี 

4.2.1 กล้องท่ีติดตั้งบน UAV 
กลอ้งท่ีติดตั้งบน UAV ตอ้งมีการปรับเปล่ียนโดยใช้กลอ้งท่ีมีเลนส์

เป็นเลนส์ปกติ เพ่ือให้ไดภ้าพท่ีมีความถูกตอ้งมากข้ึน โดยภาพท่ีถ่ายมาได้
ไม่ตอ้งไปท าการปรับแกอี้กคร้ังหน่ึงก่อนท าการ Geo-Referencing  

4.2.2 เสารับ-ส่งสัญญาณวิทย ุ
เสารับ-ส่งสัญญาณวิทยุ ต้องด าเนินการปรับเปล่ียนให้มีความ

เหมาะสมกบัระยะทางในการส ารวจ 

4.2.3 การท า Geo-Referencing 
การท า Geo-Referencing ได้ศึกษาเพ่ิมเติมและหาโปรแกรมในการ 

Process ดว้ยวิธีการท า Point Cloud Processing เพ่ือเป็นการพฒันาการท า 
Geo-Referencing ให้มีคุณภาพและความละเอียดเพ่ิมข้ึน 

5. สรุปผลการศึกษาเบือ้งต้น 

ปัจจุบนัการท า Geo-Referencing อยูใ่นช่วงของการพฒันาและศึกษา
เพ่ิมเติม โดยแผนงานขั้นต่อไปผูวิ้จยัจะด าเนินการท า Geo-Referencing 
และน าภาพถ่ายท่ีได้จากการบินส ารวจมาท าแผนท่ีเพ่ือการประเมิน
สถานการณ์น ้าให้แลว้เสร็จ โดยคาดวา่แผนท่ีท่ีไดม้าจะสามารถเป็นใช้ใน
การวางแผนบริหารจัดการน ้ าเพ่ือเป็นแนวทางในการบรรเทาปัญหา
อุทกภยัได้ เทคนิคต่างๆ รวมถึงปัญหาและอุปสรรคของกระบวนการ
ส ารวจในการศึกษาน้ีท าให้ทราบถึงข้อจ ากัด  ซ่ึง เป็นผลดีต่อการ
พฒันาการส ารวจดว้ย UAV ต่อไปในอนาคต 
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