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รายงานสรุปผลการศึกษาส าหรับผู้บริหาร 

1. ที่มาและความส าคัญ 
ด้วยส ำนักวิจัยและพัฒนำงำนทำง กรมทำงหลวง มีหน้ำที่ในกำรค้นคว้ำ วิจัย และพัฒนำเกี่ยวกับงำนทำง  

เพื่อพัฒนำองค์ควำมรู้ ยกระดับงำนทำง รวมทั้งกำรเก็บข้อมูลให้มีประสิทธิภำพ ซึ่งกรมทำงหลวงมีระยะทำง 
ในโครงข่ำยพ้ืนที่รับผิดชอบเป็นจ ำนวนมำก อีกทั้งหน่วยงำนส่วนภูมิภำคมีอำกำศยำนไร้คนขับ (Unmanned Aerial 
Vehicle: UAV) ที่ใช้ในกำรจัดเก็บและกำรบริหำรข้อมูลสำยทำง ดังนั้นเพื่อให้กำรใช้งำนเป็นไปอย่ำงมีประสิทธิภำพ 
เป็นปัจจุบันมีควำมรวดเร็วทันต่อเหตุกำรณ์ จึงเห็นควรพัฒนำกำรใช้ประโยชน์จำกอำกำศยำนไร้คนขับ  
ให้เกิดประสิทธิภำพมำกที่สุดด้วยควำมต้องกำรกำรจัดท ำข้อมูลที่ต้องสำมำรถท ำกำรวิเครำะห์ สำมำรถน ำผลลัพธ์ 
ไปใช้งำนทั้งภำยใน และภำยนอกหน่วยงำนกรมทำงหลวง ลักษณะข้อมูลที ่สำมำรถแสดงผลในรูปแบบแผนที่  
และชั้นข้อมูลต่ำง ๆ ที่เกี่ยวข้อง สำมำรถน ำไปใช้งำนและสื่อสำรแก่ผู้ปฏิบัติให้เข้ำใจลักษณะของข้อมูลได้โดยง่ำย 
เช ่น ข้อมูลภำพถ่ำยมุมสูง หรือว ีดิโอภำพเคลื ่อนไหวจำกอำกำศยำนไร้คนขับ สำมำรถน ำไปประยุกต์ใช้  
และจ ำแนกข้อมูลต่ำง ๆ ได้ เช่น ถนน ปริมำณจรำจร อำคำร และควำมสูงต ่ำของพ้ืนที่ในเขตทำงเป็นต้น 

จำกเทคโนโลยีในปัจจุบันพบว่ำมีอุปกรณ์ส ำรวจช่วยในกำรบันทึกภำพนิ่ง หรือภำพวีดิโอเคลื ่อนไหว 
จำกอำกำศยำน ท ำให้ได้ภำพมุมสูงเพื ่อน ำไปใช้งำน ที่เรียกว่ำอำกำศยำนไร้คนขับ (Unmanned Aerial 
Vehicle: UAV) โดยอุปกรณ์ดังกล่ำวมีรำคำต้นทุนของที่ไม่สูงมำก และสำมำรถจัดหำได้ทั่วไปโดยจุดเด่น  
ของอำกำศยำนไร้คนขับ คือ รูปแบบที่ผู้บังคับควบคุมอุปกรณ์สำมำรถควบคุมได้จำกต ำแหน่งภำคพ้ืน แล้วบังคับให้
ตัวอำกำศยำนที่มีกำรติดตั้งกล้องถ่ำยภำพ ให้ท ำกำรบินปฏิบัติงำนในพื้นที่ต่ำง ๆ โดยผู้ใช้งำนสำมำรถควบคุมได้ 
ทั้งแบบด้วยตนเอง และแบบอัตโนมัติ ตำมแต่รำยละเอียดภำรกิจกำรท ำงำน และข้อมูลที่ต้องกำร ท ำให้เกิด 
ควำมสะดวก รวดเร็ว และเป็นกำรประยุกต์ใช้เทคโนโลยีสมัยใหม่เพื่อช่วยในกำรจัดท ำข้อมูล โดยเฉพำะอย่ำงยิ่ง
ข้อมูลที่มีควำมต้องกำรใช้งำนในภำรกิจของกรมทำงหลวงในด้ำนต่ำง ๆ เช่น กำรติดตำม จัดท ำข้อมูลด้ำนกำรจรำจร
บนสำยทำง กำรตรวจสอบต ำแหน่งทรัพย์สินงำนทำง และกำรใช้งำนด้ำนกำรประเมินควำมปลอดภัยงำนทำงเป็นต้น
อย่ำงไรก็ดีจำกข้อมูลกำรศึกษำพบว่ำข้อมูลจำกอำกำศยำนไร้คนขับจะสำมำรถผลิต และน ำใช้ประโยชน์ด้ำนงำนทำง
ได้อย่ำงหลำกหลำย แต่สิ่งส ำคัญที่ประกำรหนึ่งที่ควรค ำนึงถึงคือกำรเตรียมควำมพร้อมของบุคลำกร เครื่องมือ  
และรูปแบบของข้อมูล หรือผลลัพธ์ที่จะน ำไปใช้งำนให้มีควำมพร้อม สำมำรถรองรับกำรท ำงำนด้วยเทคโนโลยี
สมัยใหม่ และน ำผลลัพธ์ไปใช้ได้ตรงตำมภำรกิจงำนของกรมทำงหลวงอย่ำงมีประสิทธิภำพ ดังนั้นเพ่ือให้มีควำมพร้อม
ในด้ำนต่ำง ๆ ที่ได้กล่ำวมำ โครงกำรนี้จึงมุ่งหมำยเพื่อศึกษำ วิจัย และพัฒนำ กำรประยุกต์ใช้อำกำศยำนไร้คนขับ 
ในภำรกิจในด้ำนต่ำง ๆ  ของกรมทำงหลวงโดยเป็นกำรปรับเปลี่ยนจำกกำรใช้อุปกรณ์เทคโนโลยีอำกำศยำนไร้คนขับ 
ที่ใช้เพียงภำพถ่ำย หรือภำพเคลื่อนไหว มำเป็นกำรวิเครำะห์ข้อมูลอย่ำงเป็นระบบ ตลอดจนมีกำรศึกษำรูปแบบ 
กำรใช้งำนที่เหมำะสมกับบุคลำกร และทรัพยำกรด้ำนต่ำง ๆ  ของกรมทำงหลวงให้สำมำรถจัดท ำข้อมูลเชิงวิศวกรรม
ในด้ำนต่ำง ๆ ให้เกิดประโยชน์แก่หน่วยงำน มีมำตรฐำน รวมทั้งให้มีกำรถ่ำยทอดองค์ควำมรู้ และผลกำรศึกษำ 
ในด้ำนต่ำง ๆ ที่จ ำเป็น ให้แก่เจ้ำหน้ำที่ของกรมทำงหลวง เพื่อน ำกระบวนกำรต่ำง ๆ ไปใช้ยกระดับกำรท ำงำน 
ด้วยอำกำศยำนไร้คนขับได้อย่ำงมีประสิทธิภำพ ทั้งในด้ำนวิศวกรรม และอื่น ๆที่เป็นประโยชน์ในภำรกิจ  
ของกรมทำงหลวงทั้งในปัจจุบัน และในอนำคตได้ 
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2. วัตถุประสงค์ของโครงการ 
2.1 ศึกษำทฤษฎี และงำนวิจัยที่เกี ่ยวข้องกับกำรใช้อำกำศยำนไร้คนขับ เพื่อประยุกต์ใช้ในงำน  

ของกรมทำงหลวง 
2.2 ศึกษำ และพัฒนำวิธีกำรประยุกต์ใช้อำกำศยำนไร้คนขับในงำนวิศวกรรมจรำจร 
2.3 ศึกษำ และพัฒนำแนวทำงกำรประยุกต์ใช้อำกำศยำนไร้คนขับในกำรจัดท ำแผนที่เชิงวิศวกรรม 
2.4 ศึกษำแนวทำงกำรประยุกต์ใช้อำกำศยำนไร้คนขับในงำนด้ำนอ่ืน ๆ ของกรมทำงหลวง 

3. สรุปผลการด าเนินงาน 
3.1 งานศึกษาทฤษฎีและงานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 

ที ่ปร ึกษำได้ด  ำเนินกำรศึกษำ หลักกำรท ำงำน ข้อก ำหนด ข้อมูล แนวทำงกำรใช้งำน  
และคุณสมบัติของอำกำศยำนไร้คนขับที่มีใช้อยู่ในปัจจุบันและที่มีอยู่ของกรมทำงหลวง เพ่ือใช้เป็นข้อมูล
เบื้องต้นในกำรประยุกต์ใช้อำกำศยำนไร้คนขับ และแนะน ำแนวทำงกำรเลือกใช้อำกำศยำนไร้คนขับ
ต่อไปในอนำคต 

อีกทั้งที่ปรึกษำได้ด ำเนินกำรศึกษำทฤษฎี งำนวิจัยทั้งในและต่ำงประเทศที่เกี่ยวข้องกับกำรใช้  
อำกำศยำนไร้คนขับในงำนด้ำนต่ำง ๆ ทั้งนี้ต้องอยู่ในขอบข่ำยที่เกี่ยวข้องกับงำนของกรมทำงหลวง  
เช่น งำนด้ำนวิศวกรรมจรำจร งำนด้ำนส ำรวจออกแบบ งำนด้ำนกำรจัดท ำแผนที ่เชิงวิศวกรรม  
หรืองำนอื ่น ๆ ที ่น่ำสนใจ เพื ่อใช้เป็นข้อมูลเบื้องต้นในกำรน ำอำกำศยำนไร้คนขับมำประยุกต์ใช้  
ในงำนของกรมทำงหลวง 
3.2 พื้นที่การศึกษา 

ที ่ปรึกษำได้ด  ำเนินกำรคัดเลือกพื ้นที ่ศึกษำเพื ่อใช ้ในกำรลงส ำรวจข้อมูลโดยแบ่งเป็น 
กำรคัดเล ือกพื ้นที ่ศ ึกษำเพื ่อ ใช ้ในกำรส ำรวจข้อมูลด ้ำนกำรประยุกต ์ใช ้อำกำศยำนไร ้คนขับ 
ในงำนด้ำนวิศวกรรมจรำจรจ ำนวน 31 แห่งแสดงรำยละเอียดังตำรำงที่ 1 และด ำเนินกำรคัดเลือกพ้ืนที่
เพื่อใช้ในกำรส ำรวจข้อมูลด้ำนกำรประยุกต์ใช้อำกำศยำนไร้คนขับในงำนด้ำนแผนที่เชิงวิศวกรรม  
จ ำนวน 13 แห่งแสดงรำยละเอียดดังตำรำงที่ 2 ซึ่งเป็นพื้นที่ที่มีควำมหลำกหลำย ทั้งด้ำนกำยภำพ 
และบริเวณโดยรอบ 
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ตำรำงที่ 1 รำยชื่อพ้ืนที่ลงส ำรวจด้ำนกำรประยุกต์ใช้อำกำศยำนไร้คนขับในงำนวิศวกรรมจรำจร 

ล าดับ 
หมายเลข 
ทางหลวง 

ตอน
ควบคุม 

ชื่อสายทาง บริเวณ กม. แขวงทางหลวง จังหวัด 
เกณฑ์การคัดเลือก

พ้ืนที่ศึกษา 
ลักษณะพ้ืนที่

ด้านข้างสายทาง 
วันที ่

ส ารวจ 

1 1 403 ปำกข้ำวสำร - แยกสวนพฤกษศำสตร์พุแค 108+550 สระบรุ ี สระบรุ ี ช่วงถนน (Mid-Block)  ในเมือง 5 เม.ย. 66 

2 3 104 บำงต ำหรุ - คลองด่ำน 54+500 สมุทรปรำกำร สมุทรปรำกำร ช่วงถนน (Mid-Block)  ในเมือง 3 เม.ย. 66 

3 35 100 ดำวคะนอง -  แสมด ำ 0+500 ธนบุรี กรุงเทพมหำนคร ช่วงถนน (Mid-Block)  นอกเมือง 16 มี.ค. 66 

4 35 202 สะพำนข้ำมแม่น ้ำท่ำจีนฝั่งตะวันตก - นำโคก 31+500 สมุทรสำคร สมุทรสำคร ช่วงถนน (Mid-Block)  ในเมือง 30 มี.ค. 66 

5 35 202 สะพำนข้ำมแม่น ้ำท่ำจีนฝั่งตะวันตก - นำโคก 36+500 สมุทรสำคร สมุทรสำคร ช่วงถนน (Mid-Block)  ในเมือง 29 มี.ค. 66 

6 35 301 นำโคก - แพรกหนำมแดง 54+000 สมุทรสงครำม สมุทรสงครำม ช่วงถนน (Mid-Block)  นอกเมือง 28 มี.ค. 66 

7 304 202 คันนำยำว - แยกเข้ำมีนบุร ี 23+800 กรุงเทพ กรุงเทพมหำนคร ช่วงถนน (Mid-Block)  ในเมือง 20 ก.พ. 66 

8 304 203 แยกเข้ำมีนบุรี - คลองหลวงแพ่ง 27+800 กรุงเทพ กรุงเทพมหำนคร ช่วงถนน (Mid-Block)  ในเมือง 21 ก.พ. 66 

9 304 301 คลองหลวงแพ่ง - ฉะเชิงเทรำ 50+800 ฉะเชิงเทรำ ฉะเชิงเทรำ ช่วงถนน (Mid-Block)  นอกเมือง 22 ก.พ. 66 

10 306 101 พระรำม 7 - แครำย 1+000 นนทบุรี นนทบุรี ช่วงถนน (Mid-Block)  ในเมือง 18 มี.ค. 66 

11 338 101 อรุณอมรินทร์ - พุทธมณฑลสำย 4 11+000 ธนบุรี กรุงเทพมหำนคร ช่วงถนน (Mid-Block)  ในเมือง 15 มี.ค. 66 

12 346 101 ต่ำงระดับรังสิต - สะพำนคลองเปรม 0+800 ปทุมธำน ี ปทุมธำน ี ช่วงถนน (Mid-Block)  ในเมือง 2 มี.ค. 66 

13 346 201 ต่ำงระดับลำดหลมุแก้ว - แยกนพวงศ์ 21+000 นนทบุรี นนทบุรี ช่วงถนน (Mid-Block)  ในเมือง 28 ก.พ. 66 

14 346 201 ต่ำงระดับลำดหลมุแก้ว - แยกนพวงศ์ 31+800 นนทบุรี นนทบุรี ช่วงถนน (Mid-Block)  นอกเมือง 27 ก.พ. 66 

15 347 101 เทคโนโลยีปทุมธำนี - ต่ำงระดับเชียงรำกน้อย 1+000 ปทุมธำน ี ปทุมธำน ี ช่วงถนน (Mid-Block)  นอกเมือง 1 มี.ค. 66 

16 3215 101 คลองวัดแดง - บำงบัวทอง 1+000 นนทบุรี นนทบุรี ช่วงถนน (Mid-Block)  ในเมือง 22 มี.ค. 66 

17 3215 101 คลองวัดแดง - บำงบัวทอง 11+000 นนทบุรี นนทบุรี ช่วงถนน (Mid-Block)  ในเมือง 20 มี.ค. 66 

 



 

รายงานสรุปผลการศึกษาส าหรับผู้บริหาร  
โครงการขอ้มูลจากอากาศยานไร้คนขับเพื่อตรวจติดตามขอ้มูลปริมาณจราจรและการจัดท าแผนที่เชิงวิศวกรรม 

 

 สถาบันการขนส่ง จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย หน้า 4 

ตำรำงที่ 1 รำยชื่อพ้ืนที่ลงส ำรวจด้ำนกำรประยุกต์ใช้อำกำศยำนไร้คนขับในงำนวิศวกรรมจรำจร (ต่อ) 

ล าดับ 
หมายเลข
ทางหลวง 

ตอน
ควบคุม 

ชื่อสายทาง บริเวณ กม. แขวงทางหลวง จังหวัด 
เกณฑ์การคัดเลือก 

พ้ืนที่ศึกษา 

ลักษณะพ้ืนที่
ด้านข้างสายทาง 

วันที ่
ส ารวจ 

18 3233 100 นครชัยศรี - ดอนตูม 10+900 นครปฐม นครปฐม ช่วงถนน (Mid-Block) ในเมือง 13 มี.ค. 66 

19 3263 100 อยุธยำ - ไผ่กองดิน 4+000 อยุธยำ อยุธยำ ช่วงถนน (Mid-Block) นอกเมือง 8 มี.ค. 66 

20 3469 100 อยุธยำ - บำงปะอิน 0+300 อยุธยำ อยุธยำ ช่วงถนน (Mid-Block) ในเมือง 9 มี.ค. 66 

21 3643 100 เทศบำลเมืองสมุทรสงครำม - ท่ำน ้ำสมุทรสงครำม 1+250 สมุทรสงครำม สมุทรสงครำม ช่วงถนน (Mid-Block) ในเมือง 27 มี.ค. 66 

22 1 403 ปำกข้ำวสำร - แยกสวนพฤกษศำสตร์พุแค 111+450 สระบรุ ี สระบรุ ี
ทำงแยกต่ำงระดับ 
(Interchange) 

ในเมือง 4 เม.ย. 66 

23 4 100 อ้อมใหญ่ -นครชัยศร ี 40+000 สมุทรสำคร สมุทรสำคร 
ทำงแยกต่ำงระดับ 
(Interchange) 

นอกเมือง 14 มี.ค. 66 

24 35 301 นำโคก - แพรกหนำมแดง 63+000 สมุทรสงครำม สมุทรสงครำม 
ทำงแยกต่ำงระดับ 
(Interchange) 

ในเมือง 25 มี.ค. 66 

25 304 301 คลองหลวงแพ่ง - ฉะเชิงเทรำ 63+750 ฉะเชิงเทรำ ฉะเชิงเทรำ 
ทำงแยกต่ำงระดับ 
(Interchange) 

ในเมือง 23 ก.พ. 66 

26 3 104 บำงต ำหรุ - คลองด่ำน 0+000 สมุทรปรำกำร สมุทรปรำกำร ทำงแยก (Intersection) นอกเมือง 2 เม.ย. 66 

27 306 101 พระรำม 7 - แครำย 3+200 นนทบุรี นนทบุรี ทำงแยก (Intersection) ในเมือง 19 มี.ค. 66 

28 3215 101 คลองวัดแดง - บำงบัวทอง 0+450 นนทบุรี นนทบุรี ทำงแยก (Intersection) นอกเมือง 23 มี.ค. 66 

29 3469 100 อยุธยำ - บำงปะอิน 3+450 อยุธยำ อยุธยำ ทำงแยก (Intersection) นอกเมือง 10 มี.ค. 66 

30 3643 100 เทศบำลเมืองสมุทรสงครำม - ท่ำน ้ำสมุทรสงครำม 0+000 สมุทรสงครำม สมุทรสงครำม ทำงแยก (Intersection)  ในเมือง 26 มี.ค. 66 

31 3215 101 คลองวัดแดง - บำงบัวทอง 4+600 นนทบุรี นนทบุรี วงเวียน (Roundabout)   นอกเมือง 21 มี.ค. 66 
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ตำรำงที่ 2 รำยชื่อพ้ืนที่ลงส ำรวจด้ำนกำรประยุกต์ใช้อำกำศยำนไร้คนขับในงำนแผนที่เชิงวิศวกรรม 

ล าดับ 
หมายเลข
ทางหลวง 

ตอนควบคุม ชื่อตอน บริเวณ กม. 
แขวง 

ทางหลวง 
จังหวัด 

เกณฑ ์
การคัดเลือกพ้ืนที่ศึกษา 

ลักษณะพื้นที่ วันที่ส ารวจ 

1 202 703 บ.หนองผือ - อ.เขมรำฐ กม.380+405 ถึงกม.381+405 อ ำนำจเจริญ อุบลรำชธำน ี ถนนตัดใหม่ นอกเมือง 8 มี.ค.66 

2 2050 202 บ.ห้วยยำง - อ.เขมรำฐ กม.99+098 ถึง กม.101+065 อ ำนำจเจริญ อุบลรำชธำน ี ขยำยช่องจรำจร ในเมือง 9 มี.ค.66 

3 3648 100 ทำงเล่ียงเมืองแกลง กม.0+000 ถึง กม.1+000 ระยอง ระยอง ขยำยช่องจรำจร นอกเมือง 10 เม.ษ.66 

4 344 103 แยกหนองเสือช้ำง - บ.เขำชก กม. 49+675 ถึง กม.50+675 ชลบุรีที่ 1 ชลบุร ี ถนนตัดใหม่ นอกเมือง 11 เม.ษ 66 

5 3200 100 ฉะเชิงเทรำ - อ.บำงน ้ำเปรี้ยว กม.0+000 ถึง กม.1+000 ฉะเชิงเทรำ ฉะเชิงเทรำ สำยทำงที่มีกำรขยำยทำงเดิม ในเมือง 19 เม.ษ.66 

6 331 202 บ.เกำะโพธิ์ -  บ.เนินหิน กม.96+000 ถึง  กม.97+000 ชลบุรีที่ 1 ชลบุร ี ขยำยช่องจรำจร นอกเมือง 20 เม.ษ.66 

7 304 401 ต.เขำหินซ้อน - บ.คลองร้ัง กม.132+000 ถึง กม.133+000 ปรำจีนบุร ี ปรำจีนบุร ี ขยำยช่องจรำจร นอกเมือง 21 เม.ษ.66 

8 3079 102 อ.ศรีมหำโพธ ิ- พญำจ่ำย กม. 33+034 ถึง กม.34+034 ปรำจีนบุร ี ปรำจีนบุร ี ขยำยช่องจรำจร ในเมือง 22 เม.ษ.66 

9 3079 102 อ.ศรีมหำโพธ ิ- พญำจ่ำย กม.35+000 ถึง กม.36+000 ปรำจีนบุร ี ปรำจีนบุร ี
ขยำยช่องจรำจร/ 

สำยทำงที่มีกำรขยำยทำงเดิม 
นอกเมือง 23 เม.ษ.66 

10 317 200 อ.เขำฉกรรจ์ - สระแก้ว กม. 137+550 ถึง กม.138+550 สระแก้ว สระแก้ว ขยำยช่องจรำจร นอกเมือง 24 เม.ษ.66 

11 362 100 ถนนวงแหวำนรอบเมืองสระบุร ี กม. 11+700 ถึง กม.12+700 สระบุรี สระบุรี ลักษณะควำมสูงต ่ำของพื้นที ่ ในเมือง 26 เม.ษ.66 

12 2039 100 อ.น ้ำพอง - อ.กระนวน กม.13+109 ถึง กม.14+109 ขอนแก่นที ่1 ขอนแก่น 
ลักษณะควำมสูงต ่ำ 

ของพื้นที่ 
นอกเมือง 2 พ.ค.66 

13 3510 - 
สำมแยกวังมะนำว – บรรจบทำงหลวง

หมำยเลข 3510 
- เพชรบุร ี

รำชบุรี 
และเพชรบุรี 

เส้นทำงเลือกใหม่ นอกเมือง 5 พ.ค.66 
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3.3 งานประยุกต์ใช้อากาศยานไร้คนขับในงานด้านวิศวกรรมจราจร 
3.3.1 การส ารวจและจัดเก็บข้อมูล 

ที่ปรึกษำได้ด ำเนินกำรลงพื้นที่เพื่อเก็บข้อมูลด้วยกล้องวิดิโอภำคพื้น และเก็บข้อมูล
ด้วยอำกำศยำนไร้คนขับโดยเก็บข้อมูลพื้นที่ละ 360 นำที แบ่งเป็น 3 ช่วงเวลำ ช่วงละ 120 
นำที ประกอบด้วยช่วงเช้ำ (8:00 – 10:00 น.) ช่วงกลำงวัน (11:00 – 13:00 น.) และช่วงเย็น 
(16:00 – 18:00 น.) ซึ่งทั้ง 2 อุปกรณ์จะต้องเก็บในวันและเวลำเดียวกัน เพ่ือให้สำมำรถน ำข้อมูล
ที่ได้มำวิเครำะห์ผลและเปรียบเทียบผลได้อย่ำงแม่นย ำขึ้น 

•  เก็บข้อมูลด้ำนวิศวกรรมจรำจรด้วยชุดภำพหรือกล้องวีดิโอภำคพ้ืน 
ข้อมูลที่เก็บประกอบด้วย ข้อมูลปริมำณจรำจรแยกประเภทยำนพำหนะ 13 

ประเภท ข้อมูลงควำมเร็ว เป็นต้น 

 
รูปที่ 1 กำรเก็บข้อมูลด้ำนวิศวกรรมจรำจรด้วยชุดภำพหรือกล้องวีดิโอภำคพ้ืน  

•  เก็บข้อมูลด้วยอำกำศยำนไร้คนขับ 
    อำกำศยำนไร้คนขับควรมีคุณภำพกล้อง เพื ่อใช ้บ ันทึกภำพเคลื ่อนไหว  

โดยมีคุณสมบัติพื้นฐำนอย่ำงน้อยดังนี้ ควำมละเอียดของเซนเซอร์ขนำดไม่น้อยกว่ำ  
1 นิ้ว ควำมละเอียดของกล้องบันทึกภำพเคลื่อนไหวไม่น้อยกว่ำ 20 ล้ำนเมกกะพิกเซล 
เพื่อควำมคมชัดของภำพวิดีโอ และวิเครำะห์ข้อมูลด้วยแบบจ ำลองปัญญำประดิษฐ์
อย ่ำงม ีประส ิทธ ิภำพ โดยมุมมองที ่สำมำรถน  ำมำใช ้ในกำรว ิเครำะห ์ข ้อมูล 
ได้อย่ำงเหมำะสมที่สุด แสดงดังตำรำงที่ 3 

ตำรำงที่ 3 รูปแบบระยะห่ำงจำกกล้องอำกำศยำนไร้คนขับถึงยำนพำหนะ 

ล าดับ ลักษณะสายทาง 
กล้องวีดีโอจากอากาศยานไร้คนขับ 

ระดับความสูง (เมตร) มุมมองของกล้อง (องศา) 

1 ช่วงถนน (Mid-block) 50 45 

2 ทำงแยกต่ำงระดับ (Interchange) 70 45 

3 ทำงแยก (Intersection) 70 45 

4 วงเวียน (Roundabout) 70 45 
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3.3.2 งานพัฒนาอัลกอริทึม หรือโมดูลการวิเคราะห์ 
ที่ปรึกษำได้ด ำเนินกำรพัฒนำอัลกอริทึม หรือโมดูลกำรวิเครำะห์ข้อมูลกำรจรำจร 

แบบกึ่งอัตโนมัติส ำหรับกำรดึงข้อมูล (Data Extraction) จำกภำพเคลื่อนไหวของกระแสจรำจร 
โดยได้ผลลัพธ์เป็น System Diagram หรืออัลกอริทึม หรือโมดูลกำรวิเครำะห์ที่จะน ำมำใช้งำน 
เพื่อให้สำมำรถแปลงข้อมูลเป็นค่ำวิศวกรรมจรำจร เช่น ปริมำณจรำจร ประเภทยำนพำหนะ 
ควำมเร็ว เป็นต้น 

โดยในเบื้องต้นที่ปรึกษำได้ด ำเนินกำรน ำอัลกอริทึมที่ได้พัฒนำไว้ส ำหรับกำรวิเครำะห์
ข้อมูลจรำจร โดยในโปรแกรมจะแบ่งออกเป็น 2 ส่วนหลัก ได้แก่ แบบจ ำลองส่วนกำรตรวจ 
หำวัตถุ (Object Detection) และแบบจ ำลองส่วนกำรติดตำมวัตถุ (Object Tracking)  
โดยกำรท ำงำนของโปรแกรมประยุกต์เพ่ือวิเครำะห์ข้อมูลจรำจรจำกภำพวิดีโอ CCTV สำมำรถ
อธิบำยได้ ดังนี้ 

• กำรวิเครำะห์จะเร ิ ่มต ั ้งแต่ร ับภำพว ิด ีโอ CCTV จำกแหล่งข้อมูลภำยนอก 
เพื่อใช้เป็นข้อมูลน ำเข้ำ (Input Data) ในกำรวิเครำะห์ข้อมูลจรำจร โดยภำพวิดโีอ
จะถูกน ำมำแบ่งออกเป็นภำพนิ่ง (Still Picture) เพื่อเข้ำสู่แบบจ ำลอง Object 
Detection โดยผลลัพธ์  (Output) จำกแบบจ ำลอง Object Detection  
จะเป็นยำนพำหนะ 3 ประเภท ได้แก่ รถจักรยำนยนต์ รถยนต์ และรถโดยสำรขนำด
ใหญ่/รถบรรทุก ที่ถูกตีกรอบด้วย Bounding Box ในแต่ละ Frame โดยผลลัพธ์ 
จำกแบบจ ำลอง Object Detection นี้สำมำรถน ำมำประมำณกำรควำมหนำแน่น
จรำจรของถนนได้โดยตรง 

• กำรประมำณกำรควำมหนำแน่นจรำจรจำกผลลัพธ์ของแบบจ ำลอง Object 
Detection สำมำรถท ำได้โดยนับจ ำนวนยำนพำหนะประเภทต่ำง ๆ ที่ถูกระบุ 
อยู ่ใน Bounding Box ในและ Frame และท ำกำรแปลงจ ำนวนยำนพำหนะ 
ให้เป็นจ ำนวน Passenger Car Equivalent Unit (PCU) และท ำกำรหำค่ำเฉลี่ย 
ของจ ำนวน PCU ในทุก Frame ตลอดช่วงเวลำ เช่น 15 นำที หรือ 60 นำที  
เพ่ือค ำนวณเป็นควำมหนำแน่นจรำจรเฉลี่ยในช่วงเวลำนั้น 

• อัลกอริทึมส่วนต่อมำจะเป็นส่วนของ Object Tracking โดยเป็นกำรค ำนวณหำ
ต ำแหน่งของยำนพำหนะคันเดียวกันในแต่ละ Frame เพ่ือที่จะติดตำมกำรเคลื่อนที่
ของยำนพำหนะในวิดีโอไปตำมต ำแหน่งต่ำง ๆ 
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3.3.3 การเก็บและวิเคราะห์ข้อมูลจราจรด้วยอากาศยานไร้คนขับและแบบจ าลองปัญญาประดิษฐ์ 
ที ่ปร ึกษำด ำเนินกำรเก็บข้อมูลจรำจรครบทั ้ง 31 พื ้นที ่ท ี ่ม ีควำมหลำกหลำย  

และวิเครำะห์ข้อมูลด้ำนกำรจรำจรด้วยอำกำศยำนไร้คนขับและแบบจ ำลองปัญญำประดิษฐ์ 
โดยสำมำรถแบ่งเป็น 4 รูปแบบ ดังนี้ 

• กำรเก็บและวิเครำะห์ข้อมูลด้ำนกำรจรำจรบริเวณช่วงถนน (Mid-Block)  
จ ำนวน 21 ต ำแหน่ง 

• กำรเก ็บและว ิ เครำะห ์ข ้อม ูลด ้ำนกำรจรำจรบร ิ เวณทำงแยกต ่ำงระดับ 
(Interchange) จ ำนวน 4 ต ำแหน่ง 

• กำรเก็บและวิเครำะห์ข้อมูลด้ำนกำรจรำจรบริเวณทำงแยก (Intersection)  
จ ำนวน5 ต ำแหน่ง 

• กำรเก็บและวิเครำะห์ข้อมูลด้ำนกำรจรำจรบริเวณวงเวียน (Roundabout)  
จ ำนวน 1 ต ำแหน่ง 

3.3.4 สรุปผลการวิเคราะห์ข้อมูลจราจรด้วยอากาศยานไร้คนขับและแบบจ าลองปัญญาประดิษฐ์ 
จำกรำยละเอียดผลกำรวิเครำะห์ข้อมูลจรำจรด้วยอำกำศยำนไร้คนขับและแบบจ ำลอง

ปัญญำประดิษฐ์ทั้ง 31 พื้นที่ ที่ปรึกษำได้ด ำเนินกำรสรุปผลควำมถูกต้อง (Accuracy Test) 
โดยแยกรูปแบบของสำยทำงออกเป็น 4 รูปแบบแสดงรำยละเอียดดังนี้ 

• ผลกำรวิเครำะห์ข้อมูลด้ำนกำรจรำจรบริเวณช่วงถนน (Mid-Block) จ ำนวน 21 
ต ำแหน่ง ควำมถูกต้อง (Accuracy Test) เฉลี่ยร้อยละ 93.5 

• ผลกำรวิเครำะห์ข้อมูลด้ำนกำรจรำจรบริเวณทำงแยกต่ำงระดับ (Interchange) 
จ ำนวน 4 ต ำแหน่ง ควำมถูกต้อง (Accuracy Test) เฉลี่ยร้อยละ 81.8 

• ผลกำรวิเครำะห์ข้อมูลด้ำนกำรจรำจรบริเวณทำงแยก (Intersection) จ ำนวน 5 
ต ำแหน่ง ควำมถูกต้อง (Accuracy Test) เฉลี่ยร้อยละ 63.4 

• ผลลกำรวิเครำะห์ข้อมูลด้ำนกำรจรำจรบริเวณวงเวียน (Roundabout) จ ำนวน 1 
ต ำแหน่ง ควำมถูกต้อง (Accuracy Test) เฉลี่ยร้อยละ 59.2 
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ตำรำงที่ 4 สรุปผลกำรวิเครำะห์ข้อมูลจรำจรด้วยอำกำศยำนไร้คนขับและแบบจ ำลองปัญญำประดิษฐ์ 

รูปแบบถนน 
ความ 

ถูกต้องเฉลี่ย 

ปริมาณจราจรเฉลี่ย (คัน) 
ความเร็วเฉลี่ย 

(กม./ชม.) 

ความหนาแน่น 
ปริมาณจราจรเฉลี่ย 

(คัน/กม./ช่องจราจร) 

ระดับการให้บริการ 
ของถนนเฉลี่ย 

รูปภาพ 
รถจักรยานยนต ์ รถยนต์ รถขนาดใหญ่ 

ช่วงถนน 
(Mid-Block) 

93.5% 836 3,024 250 55 33 F 

 

ทำงแยกต่ำงระดับ 
(Interchange) 

81.8% 128 440 57 55 30 - 

 

ทำงแยก 
(Intersection) 

63.4% 111 1,290 217 - - - 

 

วงเวียน 
(Roundabout) 

59.2% 106 460 39 - - - 

 
หมายเหตุ : บริเวณทางแยก และวงเวียน ไม่สามารถระบุความเร็วยานพาหนะได้จึงส่งผลให้ไม่สามารถค านวณความหนาแน่นปริมาณจราจรและระดับการให้บริการของถนนได้ 
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3.4 งานประยุกต์ใช้อากาศยานไร้คนขับเพื่อพัฒนาแนวทางการจัดท าแผนที่เชิงวิศวกรรม 
ผลลัพธ์ของงำนศึกษำกำรประยุกต์ใช้อำกำศยำนไร้คนขับเพื่อพัฒนำแนวทำงกำรจัดท ำแผนที่

เชิงวิศวกรรม ได้แก ผลลัพธ์ควำมถูกต้องเชิงต ำแหน่งในกำรจัดท ำแผนที่ทำงวิศวกรรม ทั้งทำงรำบ 
และทำงด ิ ่ ง , ข ้อม ูลทำงภ ูม ิประเทศ (Topographical Data) และข ้อม ูลแบบจ  ำลองควำมสูง 
ของภูมิประเทศ (Digital Terrain Mode: DTM) และเส้นชั้นควำมสูง (Contour Line) ตำมล ำดับ  

 

 

 
รูปที่ 2 ผลลัพธ์จำกงำนประยุกต์ใช้อำกำศยำนไร้คนขับเพ่ือพัฒนำแนวทำงกำรจัดท ำแผนที่เชิงวิศวกรรม  

 
รูปที่ 3 แผนผังแสดงกระบวนกำรท ำงำนของกำรจัดท ำแผนที่เชิงวิศวกรรมโดยใช้อำกำศยำนไร้คนขับ  

ส่วนงำนส ำรวจภำคสนำม

งำนก ำหนดหมุดอ้ำงอิง                
ด้วยเครื่องรับสัญญำณดำวเทียม     

กำรก ำหนดจุดควบคุมภำคพื้นดิน (   )
และจุดตรวจสอบ (  )

กำรรังวัดต ำแหน่งจุดควบคุมภำคพื้นดิน
(   ) และจุดตรวจสอบ (  )

กำรวำงแผนกำรบินส ำรวจเก็บข้อมูล

กำรบินส ำรวจ

ส่วนงำนประมวลผลข้อมูล

กำรประมวลผลภำพถ่ำยจำกอำกำศยำน
ไร้คนขับ ด้วยวิธี               

ข้อมูลผลลัพธ์

ข้อมูลภำพออร์โธจริง                 

แบบจ ำลองพื้นผิวภูมิประเทศเชิงเลข
(                          )

ข้อมูลพอยท์คลำวด์ (           )

แบบจ ำลองควำมสูงของภูมิประเทศ
(                          )
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กำรส ำรวจด้วยอำกำศยำนไร้คนขับเพ่ือจัดท ำแผนที่เชิงวิศวกรรม ประกอบด้วยกิจกรรม 
2 ส่วนคือ งำนส ำรวจภำคสนำมและงำนประมวลผลข้อมูล โดยในส่วนงำนส ำรวจภำคสนำม  
มีกำรด ำเนินงำน 2 ส่วนงำนย่อย ได้แก่ งำนรังวัดต ำแหน่งจุดควบคุมภำคพื้นดิน (GCP)  
และส ำรวจด้วยอำกำศยำนไร้คนขับ โดยสำมำรถสรุปออกมำเป็น เกณฑ์กำรพิจำรณำ 
ดังตำรำงที่ 5 ถึงตำรำงที่ 6 

ตำรำงที่ 5 รำยละเอียดกำรส ำรวจจุดควบคุมภำคพ้ืนดินด้วยอุปกรณ์ GNSS 
รายการบันทึกการสร้างจุดควบคุมภาคพื้นดิน 

ล าดับ เกณฑ์การพิจารณา ระบุ หน่วย หมายเหตุ 

1 จ ำนวนจุดควบคุมภำคพ้ืนดิน 20 จุด  
2 รูปร่ำงของจุดควบคุมภำคพ้ืนดิน สี่เหลี่ยม   

3 ขนำดของจุดควบคุมภำคพ้ืนดิน 50*50 ซม.  

4 เครื่องมือรังวัดพิกัดจุดควบคุมภำคพ้ืนดิน GNSS   
5 วิธีกำรรังวัดจุดควบคุมภำคพ้ืนดิน RTK   

6 ควำมถูกต้องเชิงต ำแหน่งทำงรำบของจุดควบคุมภำคพ้ืนดิน 2 ซม.  
7 ควำมถูกต้องเชิงต ำแหน่งทำงดิ่งของจุดควบคุมภำคพ้ืนดิน 5 ซม.  

ตำรำงที่ 6 รำยละเอียดกำรวำงแผนกำรบินอำกำศยำนไร้คนขับ 

รายการบันทึกการวางแผนการบิน 
ล าดับ เกณฑ์การพิจารณา ระบุ หน่วย หมายเหตุ 

1 ระยะทำงส ำรวจ 1 กม.  

2 
ก ำหนดควำมละเอียดจุดภำพ 
(Ground Sample Distance : GSD) 

ประมำณ 2.5 ซม. 
 

3 ก ำหนดควำมสูงในกำรบิน 90 ม. 
ระดับควำมสูง 

บินเหนือจุดปล่อย 

4 ปริมำณส่วนซ้อนของภำพ (Overlap) 85* % **มำตรฐำนกำรส ำรวจด้วย อำกำศ
ยำนไร้คนขับเพ่ืองำนวิศวกรรม

Overlap>=80% 
Side Lap >=70% 

5 ปริมำณส่วนเกย (Side Lap) 65* % 

หมายเหตุ 1.เครื่องหมาย * เป็นแนวทางที่เลือกใช้งานในงานวิจัย โดยผู้ใช้งานสามารถประยุกต์ ปรับเปลี่ยนได้ตามลักษณะ 
ของพื้นที่และอากาศยานท่ีเลือกใช้ได้  
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จุดควบคุมภำพถ่ำยมีควำมส ำคัญต่อคุณภำพกำรผลิตข้อมูลเชิงต ำแหน่งให้ถูกต้อง 
ดังนั้นผู้ปฏิบัติงำนจ ำเป็นต้องเข้ำใจหลักกำรและทฤษฎีในกำรสร้ำงจุดควบคุมภำพถ่ำย ได้แก่ 
กำรสร้ำงจุดควบคุมภำพถ่ำยให้เห็นได้เด่นชัดบนภำพ กำรรังวัดค่ำพิกัดที่สำมำรถน ำมำโยงยึด
ภำพถ่ำยได้ถูกต้องตำมแผนที่วำงไว้ และกำรก ำหนดต ำแหน่งเพื่อให้จุดควบคุมภำพถ่ำย 
มีจ ำนวนและกำรกระจำยตัวที่เหมำะสมครอบคลุมทั้งโครงกำร 

ในส ่วนของกำรก  ำหนดกำรกระจำยต ัวของจ ุดควบค ุมภำคพ ื ้นด ิน ( GCP)  
และจุดตรวจสอบ (CP) ให้ก ำหนดเป็นไปตำมแนวทำงเดียวกัน รูปแบบที่แนะน ำในโครงกำร 
ได้แก่ รูปแบบที่มีกำรวำงจุดควบคุมภำพ (GCP) ในลักษณะกำรวำงเป็นคู่ โดยวำงต ำแหน่งคัน
ทำงละ 1 จุด บริเวณไหล่ทำงหรือเขตทำงที่สำมำรถถ่ำยภำพได้อย่ำงชัดเจน จ ำนวน 5 คู่ 
ต่อระยะทำงตำมแนวเส้นทำง 1 กิโลเมตร โดยก ำหนดให้มีกำรกระจำยตัวของจุดควบคุมภำพ  
ดังรำยละเอียดต่อไปนี้ 

• ก ำหนดจุดควบคุมภำคพื้นดิน (GCP) จ ำนวน 10 จุดต่อระยะทำง 1 กิโลเมตร 
ก ำหนดเป็นจุดคู ่ กระจำยอย่ำงสม ่ำเสมอ โดยมีระยะห่ำงโดยประมำณ  
250 เมตร 

• ก ำหนดระยะห่ำงระหว่ำงจุดของจุดคู่ GCP ไม่น้อยกว่ำ 30 เมตร และหลีกเลี่ยง
กำรก ำหนดต ำแหน่งของจุดเรียงเป็นแนวเส้นตรง  

• ก ำหนดจุดตรวจสอบ (CP) จ ำนวน 4 จุด (ในเขตทำง) โดยให้ต ำแหน่งแทรกอยู่
ระหว่ำงจุดควบคุมภำคพ้ืนดิน (GCP) 

 
รูปที่ 4 รูปแบบแสดงกำรกระจำยตัวของจุดควบคุมภำคพ้ืนดิน (GCP)และจุดตรวจสอบ(CP) (แผนภำพ) 
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รูปที่ 5 รูปแบบแสดงกำรกระจำยตัวเฉพำะจุดควบคุมภำคพ้ืนดิน (GCP) (แผนภำพ) 

 
รูปที่ 6 รูปแบบแสดงกำรกระจำยตัวเฉพำะจุดตรวจสอบ (CP) (แผนภำพ) 

 
รูปที่ 7 รูปแบบแสดงกำรกระจำยตัวของจุดควบคุมภำคพ้ืนดิน (GCP)และจุดตรวจสอบ(CP) (พ้ืนที่จริง) 
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3.4.1 การประยุกต์ใช้ข้อมูลจากการส ารวจจากอากาศไร้คนขับด้านแผนที่เชิงวิศวกรรม 

• การประย ุกต ์ ใช ้ภาพถ ่าย ( Image) ม ุมส ูง เพ ื ่ อตรวจสภำพของผ ิวทำง 
หรือ กำรปรำกฏชองทรัพย์สินและสิ่งปลูกสร้ำงต่ำง ๆ โดยข้อมูลที่ได้จำกกำรบิน
ถ่ำยภำพ โดยผ่ำนกล้องที่ติดอยู่กับตัวล ำของอำกำศยำนไร้คนขับ ควำมละเอียด
ภำพขึ ้นอยู ่กับชนิดของเลนส์ โดยจะบันทึกภำพ ณ ขณะเวลำที ่อำกำศยำน  
ได้บนพื้นพื้นที่ดังกล่ำว ซึ่งแต่ละภำพจะมีพิกัดระบุต ำแหน่งให้สำมำรถติดตำม 
ได้ ตัวอย่ำงกำรใช้งำนภำพถ่ำยดังกล่ำวเช่น กำรถ่ำยภำพเพื่อตรวจวัดปริมำณ
จรำจรบนสำยทำง กำรถ่ำยภำพเพื่อแสดงเหตุ ที่ต้องกำรรำยละเอียดต ำแหน่ง  
และลักษณะของเหตุในทันที เช่น กำรเกิดอุบัติเหตุบนสำยทำง เป็นต้น 

• ภาพออร์โธโมเสค (Orth Mosaic Image) คือ ภำพที่ได้จำกกำรประมวลผล 
โดยกำรน ำภำพถ่ำยที ่ม ีส ่วนซ้อนหลำย ๆ ภำพมำต่อกัน โดยอำศัยจุดร่วม  
(Tie Point) ในแต่ละภำพ ข้อมูลเป็นข้อมูลดิจิตอล 2 มิติ ที ่บรรจุข้อมูลพิกัด
ต ำแหน่งทำงรำบ โดยอ้ำงอิงตำมระบบพิกัดที่ใช้ประมวลผล นอกจำกนั้นยังระบุค่ำ
สีของจุดภำพที่ปรำกฏ ใช้ส ำหรับผลิตแผนที่ภูมิประเทศ ติดตำมกำรเปลี่ยนแปลง  
เชิงพ้ืนที่หรือน ำเข้ำข้อมูลเชิงต ำแหน่งต่ำง ๆ เป็นต้น ตัวอย่ำงภำพออร์โธโมเสค 

 
รูปที่ 8 ภำพออร์โธโมเสค 

• กลุ่มข้อมูลจุด 3 มิติ (Point Cloud) หรือ พอยต์คลำวด์ คือ กลุ่มข้อมูลจุดที่ผลิต
จำกกำรซ้อนทับของภำพถ่ำยโดยอำศัยจุดร่วม (Tie Point) สร้ำงขึ้นเป็นรูปร่ำง
ของวัตถุ โดยกลุ่มข้อมูลจุดจะบรรจุพิกัดทำงรำบและทำงดิ่ง โดยอ้ำงอิงตำม
ระบบพิกัดที่ใช้ประมวลผล สำมำรถใช้ข้อมูลจุด 3 มิติในกำรวัดระยะ หรือน ำไป
ประยุกต์ใช้กับงำนเขียนแบบ เป็นต้น 
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• แบบจ าลองความสูงของภูมิประเทศ (Digital Terrain Mode: DTM) หรือ
ในทำงภูมิสำรสนเทศเรียกว่ำ Digital Elevation Model   DEM คือข้อมูลดิจิตอล 
2 มิติ ที่ท ำกำรปรับแก้จำกแบบจ ำลองพื้นผิวภูมิประเทศเชิงเลข (Digital Surface 
Model: DSM) โดยกำรตัดวัตถุที่อยู่เหนือพื้นดินออกไป ท ำให้แสดงเฉพำะระดับ
พื้นผิวพื้นโลก ในแต่ละจุดภำพ จะบันทึกค่ำพิกัดทำงรำบและทำงดิ่ง ตัวอย่ำง
แบบจ ำลองระดับเชิงเลข 

  
รูปที่ 9 แบบจ าลองความสูงของภูมิประเทศ 

3.4.2 การตรวจสอบความถูกต้องและมาตรฐานที่เกี่ยวข้องกับงานส ารวจและแผนที่ 
ที่ปรึกษำได้ด ำเนินตรวจสอบควำมถูกต้องตำมเกณฑ์กำรด ำเนินงำนของ ASPRS 

(American Society For Photogrammetry And Remote Sensing Accuracy Standards 
1990) (ASPRS 1990) มำตรฐำนนี ้ถูกจัดท ำขึ ้นเพื ่อระบุค่ำควำมแม่นย ำทำงต ำแหน่ง 
โดยเปรียบเทียบกับมำตรำส่วนภำคพื ้นดิน เพื ่อมุ ่งเน้นให้เห็นถึงควำมส ำคัญในเรื ่อง  
ของกำรน ำข้อมูลผลลัพธ์เชิงต ำแหน่งและข้อมูลแผนที่ มำประยุกต์ใช้โดยต้องมีกำรเลือกใช้
มำตรำส่วนแผนที่ให้เหมำะสมกับกำรน ำไปประยุกต์ใช้ในงำนทำงด้ำนวิศวกรรม และค่ำควำม
ถูกต้องเชิงต ำแหน่ง ดังนั้นมำตรฐำนนี้จะท ำกำรรวบรวมเนื้อหำในส่วนของเรื่องควำมถูกต้อง  
เชิงพื้นที่ว่ำแผนที่ภูมิประเทศในมำตรำส่วนขนำดใหญ่ที่จัดท ำขึ้นสำมำรถน ำไปประยุกต์ใช้ 
ในงำนวิศวกรรมใดได้บ้ำง  

ส ำหรับควำมถูกต้องของจุดควบคุมภำคพื้นดิน (GCP) ซึ่งเป็นกำรบ่งบอกว่ำ รูปแบบ
กำรกระจำยตัวของจุดควบคุมภำคพื้นดิน (GCP) มีคุณภำพและให้ค่ำพิกัดที่มีควำมถูกต้อง
เหมำะสมของแผนที่ภำพถ่ำย ทำงอำกำศ ในขณะที่ควำมถูกต้องของจุดตรวจสอบ (CP)  
เป็นกำรตรวจสอบควำมถูกต้องของพิกัดส ำหรับกำรน ำไปใช้จัดท ำแผนที่ ซึ่งผลที่ได้เมื่อน ำมำ
เปรียบเทียบกับมำตรฐำน ASPRS สำมำรถระบุคุณภำพควำมถูกต้องเชิงต ำแหน่งทำงรำบ 
และทำงดิ่งของกำรน ำมำผลิตแผนที่ได้ 

 



 

รายงานสรุปผลการศึกษาส าหรับผู้บริหาร  
โครงการขอ้มูลจากอากาศยานไร้คนขับเพื่อตรวจติดตามขอ้มูลปริมาณจราจรและการจัดท าแผนที่เชิงวิศวกรรม 

 

 สถาบันการขนส่ง จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย หน้า 16 

ตำรำงที ่ 7 ค่ำควำมถูกต้องเช ิงต ำแหน่งทำงรำบของวัตถุบนแผนที ่เทียบกับต ำแหน่งบนภำคพื ้นดิน  
ที่มำตรำส่วนแผนที่ระดับต่ำง ๆ  

 
(ที่มา : การส ารวจและตัดท าแผนที่ด้วยอากาศยานไร้คนขับ กรมโยธาธิการและผังเมือง ปี พ.ศ.2563) 
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3.5 งานประยุกต์ใช้อากาศยานไร้คนขับเพื่อพัฒนาแนวทางการใช้งานด้านอ่ืน ๆ 
3.5.1 งานวางแผนและติดตามงานก่อสร้างเพื่อรายงานความคืบหน้าของโครงการ 

ที่ปรึกษำประยุกต์ขั ้นตอนกำรท ำงำนจำกเนื ้อหำที ่ได้ศึกษำทบทวนที่เกี ่ยวข้อง  
แสดงรำยละเอียดขั้นตอนกำรด ำเนินงำนโดยกำรประยุกต์ใช้อำกำศยำนไร้คนขับเพื่อวำงแผน
และติดตำมงำนก่อสร้ำงดังรูปที่ 10  

 
รูปที่ 10 ขั้นตอนกำรด ำเนินงำนโดยกำรประยุกต์ใช้อำกำศยำนไร้คนขับเพ่ือวำงแผนและติดตำมงำนก่อสร้ำง 

ส ำหรับมำตรฐำนกำรส ำรวจด้วยอำกำศยำนไร้คนขับเพื ่องำนวิศวกรรมเล่มนี้ 
ประกอบด้วย 10 ห ัวข ้อหลัก ได ้แก่ 1. ท ี ่มำและควำมส ำค ัญ 2. น ิยำมศัพท์เทคนิค  
3. อำกำศยำนไร้คนขับส ำหรับงำนส ำรวจด้วยภำพถ่ำย 4. กล้องบันทึกภำพดิจิทัลส ำหรับ  
งำนส ำรวจด้วยอำกำศยำนไร้คนขับ 5. มำตรฐำนที ่เก ี ่ยวข้อง 6. กำรวำงแผนกำรบิน  
และกำรถ่ำยภำพด้วยอำกำศยำนไร้คนขับ 7. จุดควบคุมภำพถ่ำย 8. กำรประมวลผลภำพถ่ำย 
9. กำรตรวจสอบคุณภำพผลลัพธ์ 10. เอกสำรและข้อมูลที่ ส่งมอบ ทั้งนี้มำตรฐำนจะก่อให้เกิด
ประโยชน์ต ่อผู ้น  ำไปใช้ในงำนส ำรวจเพื ่อผลิตข้อมูลเช ิงต ำแหน่ง ได้อย่ำง มีค ุณภำพ  
รวมถึงผู้ที่น ำข้อมูลเชิงต ำแหน่งไปใช้ในงำนด้ำนวิศวกรรมได้มีควำมเข้ำใจ ต่อกระบวนกำร
ส ำรวจด้วยอำกำศยำนไร้คนขับ 

ทั ้งน ี ้ท ี ่ปร ึกษำได ้รวบรวมข้อเสนอแนะจำกกำรศ ึกษำทบทวนกรมทำงหลวง  
สำมำรถน ำอำกำศยำนไร้คนขับมำใช้ในกำรวำงแผนและติดตำมกำรก่อสร้ำงเพื่อตรวจสอบ
ควำมคืบหน ้ำของโครงกำร เช ่น กำรค  ำนวณปร ิมำณดินถม ปร ิมำณหินและทรำย  
อีกทั้งยังสำมำรถใช้อำกำศยำนไร้คนขับบินส ำรวจโดยรอบบริเวณพื้นที่ ทุก ๆ กำรเบิกงวดงำน
ของผู้รับจ้ำงเพื่อประเมินควำมคืบหน้ำของกำรก่อสร้ำงจำกภำพถ่ำย 3 มิติ หำกกรมทำงหลวง
จะน ำอำกำศยำนไร้คนขับมำใช้ในงำนวำงแผนและติดตำมงำนก่อสร้ำงควรด ำเนินกำร  
สอบเทียบก่อนน ำไปใช้จร ิง และหำกเปรียบเทียบผลกำรสอบเทียบพบว่ำอยู ่ในระดับ 
ที ่ยอมรับได้ทำงวิศวกรรมในอนำคตผู ้ปฏิบ ัต ิงำนสำมำรถที ่จะใช้อำกำศยำนไร้คนขับ  
มำประยุกต์ใช้ในงำนวำงแผน และติดตำมงำนก่อสร้ำง 
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3.5.2 งานจัดท าข้อมูลต  าแหน่งทร ัพย์ส ินในเขตทาง เพื ่อเป็นฐานข้อมูลในการ 
ใช้ประโยชน์ 
ที่ปรึกษำประยุกต์ขั ้นตอนกำรท ำงำนจำกเนื ้อหำที ่ได้ศึกษำทบทวนที่เกี ่ยวข้อง  

แสดงรำยละเอ ียดข ั ้นตอนกำรด  ำเน ินงำนโดยกำรประย ุกต ์ใช ้อำกำศยำนไร ้คนขับ  
เพ่ือจัดท ำข้อมูลต ำแหน่งทรัพย์สินในเขตทำง เพ่ือเป็นฐำนข้อมูลในกำรใช้ประโยชน์ดังรูปที่ 11 

 
รูปที่ 11 ขั้นตอนกำรด ำเนินงำนโดยกำรประยุกต์ใช้อำกำศยำนไร้คนขับ 

ในกำรจัดท ำข้อมูลต ำแหน่งทรัพย์สินในเขตทำง เพ่ือเป็นฐำนข้อมูลในกำรใช้ประโยชน์  

หลักเกณฑ์และวิธีกำรเพื่อให้กำรท ำแผนที่ภำพถ่ำยทำงอำกำศมีควำมถูกต้องและเป็น
มำตรฐำน ซึ ่งสำมำรถก ำหนดแนวทำงกำรส ำรวจด้วยอำกำศยำนไร้คนขับได้เป็น 4 ส่วน 
ประกอบด้วย (1) กำรวำงแผนกำรบินถ่ำยภำพ (2) กำรสร้ำงจุดบังคับภำพทั้งจุดควบคุม
ภำคพื้นดิน จุดตรวจสอบ และกำรรังวัด (3) กำรก ำหนดกำรประมวลผลภำพถ่ำยจำกอำกำศ
ยำนไร้คนขับ (4) เกณฑ์ควำมถูกต้องเชิงต ำแหน่งของแผนที่ภำพถ่ำยและบันทึก 

ส ำหรับข้อเสนอแนะจำกกำรศึกษำในส่วนนี้  กำรด ำเนินงำนเพื ่อควบคุมคุณภำพ 
และตรวจสอบวิธีกำรกำรปฏิบัติงำนภำคสนำม ควรจััดท ำรำยกำรบันทึกส่วนกำรบินถ่ำยภำพ 
ข้อมูลจ ำเพำะของกล้องถ่ำยภำพส ำหรับกำรส ำรวจด้วยอำกำศยำนไร้คนขับ กำรสร้ำงจุด
ควบคุมภำคพื ้นดินหรือจุดตรวจสอบ พร้อมจัดท ำแบบหมำยแสดงต ำแหน่งจุดควบคุม
ภำคพื้นดิน จุดตรวจสอบ จัดท ำรำยงำนกำรประมวลผลจำกอำกำศยำนไร้คนขับ และจัดท ำ
ระบบสำระสนเทศส ำหรับเก็บข้อมูลทรัพย์สินเขตทำง 
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3.5.3 งานส ารวจความเสียหายโครงสร้างสะพาน 
ที่ปรึกษำประยุกต์ขั ้นตอนกำรท ำงำนจำกเนื ้อหำที ่ได้ศึกษำทบทวนที่เกี ่ยวข้อง  

แสดงรำยละเอ ียดข ั ้นตอนกำรด  ำเน ินงำนโดยกำรประย ุกต ์ใช ้อำกำศยำนไร ้คนขับ  
เพ่ือส ำรวจควำมเสียหำยโครงสร้ำงสะพำนดังรูปที่ 12 

 
รูปที่ 12 แผนผังขั้นตอนกำรด ำเนินงำนกำรส ำรวจควำมเสียหำยโครงสร้ำงสะพำน 

ส ำหรับมำตรฐำนที ่เก ี ่ยวข้องที ่ปร ึกษำได้อ้ำงอิงแนวทำงจำกคู ่ม ือกำรส ำรวจ 
และตรวจสอบสะพำนได้ถูกเรียบเรียงขึ้นโดยพิจำรณำจำกควำมเสียหำยที่สำมำรถมองเห็นได้
ด้วยสำยตำ เพื ่อประเมินลักษณะสภำพกำรใช้งำนของระบบโครงสร้ำงสะพำนเบื ้องต้น  
โดยมีเนื้อหำประกอบด้วยแนวทำงกำรส ำรวจและตรวจสอบองค์ประกอบของโครงสร้ำงสะพำน 
กำรจ ำแนกประเภทควำมเสียหำยที่เกิดขึ้นกับสะพำน เกณฑ์กำรตรวจสอบสภำพควำมเสียหำย
ของสะพำน รูปแบบควำมเสียหำยเบื ้องต้น ที ่ส ำรวจพบเป็นส่วนใหญ่กำรจัดล ำดับสภำพ  
ควำมเสียหำยรวมทั้งกำรประเมินผลของโครงสร้ำงสะพำนโดยรวม พร้อมด้วยภำพตัวอย่ำง  
เพ่ือเป็นแนวทำงในกำรประเมิน 

ที่ปรึกษำได้ท ำข้อเสนอแนะจำกกำรศึกษำกำรใช้อำกำศยำนไร้คนขับเพื่อตรวจสอบ
ควำมเสียหำยโครงสร้ำงสะพำน ในส่วนของกำรตรวจสอบสะพำนด้วยอำกำศยำนไร้คนขับ 
กล้องของอำกำศยำนไร้คนขับควรมีคุณภำพควำมคมชัดที่เหมำะกับกำรถ่ำยภำพทุกสภำพพ้ืนที่ 
และไฟฉำยส ำหรับติดอำกำศยำนไร้คนขับเพื ่อเพิ ่มคุณภำพให้กับภำพถ่ำย รวมไปถึง กำร
ประยุกต์ใช้กับเทคโนโลยีปัญญำประดิษฐ์ (Artificial Intelligence: AI) ในกำรตรวจสอบ 
ควำมเสียหำยเพื่อเพ่ิมประสิทธิภำพในกำรตรวจสอบควำมเสียของสะพำนมำกยิ่งขึ้น  
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4. สรุปผลโครงการข้อมูลจากอากาศยานไร้คนขับเพื่อตรวจติดตามข้อมูลปริมาณจราจรและการจัดท า
แผนที่เชิงวิศวกรรม 
4.1  งานประยุกต์ใช้อากาศยานไร้คนขับในงานด้านวิศวกรรมจราจร 

4.1.1 สรุปงานประยุกต์ใช้อากาศยานไร้คนขับในงานด้านวิศวกรรมจราจร 

 จำกกำรทดสอบกำรวิเครำะห์ภำพวีดีโอจำกกล้องอำกำศยำนไร้คนขับ ส ำหรับงำน   
ด้ำนวิศวกรรมจรำจร สำมำรถสรุปได้ ดังนี้ 

•  กำรว ิ เครำะห ์ข ้อม ูลจรำจรบนช่วงถนน (Mid-Block) โดยใช ้ภำพว ีด ีโอ 
จำกกล้องอำกำศยำนไร้คนขับและแบบจ ำลองปัญญำประดิษฐ์มีควำมถูกต้อง  
ที ่ค ่อนข้ำงสูง โดยจำกกำรทดสอบด้วยภำพวีด ีโอจ ำนวน 51 ว ีด ีโอ ว ีด ีโอ 
ละ 60 นำที พบว่ำควำมถูกต้องโดยเฉลี่ยมำกกว่ำร้อยละ 95 ขึ้นไป  โดยข้อมูล
จรำจรบนช่วงถนนที่สำมำรถวิเครำะห์ได้ ได้แก่ ปริมำณจรำจรเฉลี่ยแยกประเภท
ยำนพำหนะ 3 ประเภท (รถจักรยำนยนต์ รถยนต์ และรถขนำดใหญ่) ควำมเร็ว
เฉลี่ยของยำนพำหนะ และควำมหนำแน่นเฉลี่ย จำกกำรทดสอบกำรวิเครำะห์
ข้อมูลจรำจรบนช่วงถนน พบว่ำควำมสูงและมุมกล้องอำกำศยำนไร้คนขับ  
ที่เหมำะสม ได้แก่ ควำมสูงไม่เกิน 50 เมตรจำกระดับถนน และมุมเอียงประมำณ 
45 องศำ 

•  กำรวิเครำะห์ข้อมูลจรำจรบนทำงแยกต่ำงระดับ (Interchange) โดยใช้ภำพวีดีโอ
จำกกล้องอำกำศยำนไร้คนขับและแบบจ ำลองปัญญำประดิษฐ์  ข้อมูลจรำจร 
บนช่วงถนนที่สำมำรถวิเครำะห์ได้ ได้แก่ ปริมำณจรำจรเฉลี ่ยแยกประเภท
ยำนพำหนะ 3 ประเภท (รถจักรยำนยนต์ รถยนต์ และรถขนำดใหญ่) ควำมเร็ว
เฉลี ่ยของยำนพำหนะ และควำมหนำแน่นเฉลี ่ย  พบว่ำควำมถูกต้องของกำร
วิเครำะห์ขึ ้นอยู ่กับระยะห่ำงจำกกล้องอำกำศยำนไร้คนขับและยำนพำหนะ  
ในพื้นที่ส่วนต่ำง ๆ ในภำพวีดีโอ โดยจำกกำรทดลองใช้ควำมสูงของอำกำศยำน 
ไร้คนขับประมำณ 60-70 เมตร เพื่อให้ภำพวีดีโอสำมำรถครอบคลุมพื้นที่ของทำง
แยกต่ำงระดับได้มำกที่สุด อย่ำงไรก็ตำมที่ควำมสูงดังกล่ำวท ำให้ควำมละเอียด  
ของภำพยำนพำหนะลดลงและมีผลต่อควำมถูกต้องของกำรตรวจจับยำนพำหนะ 
พบว่ำที่ควำมสูงประมำณ 70 เมตร ในระยะจำกต ำแหน่งที่ใกล้กล้องวีดีโอออกไป
ไม่เกินร้อยละ 50 ของภำพวีดีโอทั้งหมด สำมำรถวิเครำะห์ข้อมูลจรำจรได้ถูกต้อง
โดยเฉลี่ยประมำณร้อยละ 85 อย่ำงไรก็ตำมที่ปรึกษำมีควำมเห็นว่ำเพื่อให้ได้  
ควำมถูกต้องของกำรวิเครำะห์ข้อมูลจรำจรที่เพิ ่มขึ ้นควรจะลดระยะควำมสูง 
ของอำกำศยำนไร้คนขับลงมำไม่เกิน 50 เมตร เหมือนในกรณีของกำรวิเครำะห์
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ข้อมูลจรำจรบนช่วงถนน โดยกำรใช้กล้องอำกำศยำนไร้คนขับหลำยตัวเพื่อให้
สำมำรถครอบคลุมพ้ืนที่ของทำงแยกต่ำงระดับได้ทั้งหมด 

 
รูปที่ 13 พ้ืนที่ของภำพวีดีโอจำกกล้องอำกำศยำนไร้คนขับ 

ที่สำมำรถวิเครำะห์ข้อมูลจรำจรได้ควำมถูกต้องสูง 

•  กำรว ิเครำะห์ข ้อม ูลจรำจรบริเวณทำงแยก  (Intersection) และวงเว ียน 
(Roundabout) เพื่อวิเครำะห์ข้อมูลจรำจร ได้แก่ ปริมำณจรำจรในทิศทำงต่ำง ๆ 
(Turning Movement) และควำมล่ำช้ำเฉลี่ยในแต่ละทำงเข้ำทำงแยก (Average 
Delay) โดยจำกกำรทดลองใช้ควำมสูงของอำกำศยำนไร้คนขับประมำณ  
60-70 เมตร เพ่ือให้ภำพวีดีโอสำมำรถครอบคลุมพ้ืนที่ของทำงแยกและวงเวียนได้
มำกที่สุด อย่ำงไรก็ตำมท่ีควำมสูงดังกล่ำวท ำให้ควำมละเอียดของภำพยำนพำหนะ
ลดลงและมีผลต่อควำมถูกต้องของกำรตรวจจับยำนพำหนะ พบว่ำที่ควำมสูง
ประมำณ 70 เมตร มีควำมถูกต้องเฉลี่ยในกำรวิเครำะห์ข้อมูลจรำจรประมำณ 
ร้อยละ 20-30 เนื่องจำกในกำรวิเครำะห์ข้อมูลจรำจรในทิศทำงต่ำง ๆ บริเวณทำง
แยกจ ำเป็นต้องติดตำมกำรเคลื่อนที่ของยำนพำหนะแต่ละคันตลอดกำรเคลื่อนที่
ในทิศทำงนั้น ซึ่งท ำให้เกิดควำมผิดพลำดได้ง่ำยกว่ำกำรวิเครำะห์ปริมำณจรำจร
บนช่วงถนนและทำงแยกต่ำงระดับ อย่ำงไรก็ตำมท่ีปรึกษำได้ทดลองเก็บภำพวีดีโอ
จำกกล้องอำกำศยำนไร้คนขับ โดยใช้ควำมสูงที ่ระยะ 50 เมตร พบว ่ำมี  
ควำมถูกต้องเพ่ิมขึ้นเป็นประมำณร้อยละ 85 ขึ้นไปในทิศทำงต่ำง ๆ อย่ำงไรก็ตำม
ในกรณีของควำมสูงที่ระยะ 50 เมตร จะท ำให้เห็นสภำพจรำจรบริเวณทำงแยก
เพียง 2 ทิศทำง จึงจ ำเป็นต้อง โดยกำรใช้กล้องอำกำศยำนไร้คนขับหลำยตัว  
เพ่ือให้สำมำรถครอบคลุมพ้ืนที่ของทำงแยกต่ำงระดับได้ทั้งหมด 
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4.1.2 ข้อเสนอแนะงานประยุกต์ใช้อากาศยานไร้คนขับในงานด้านวิศวกรรมจราจร 

 จ ำนวนตัวอย่ำงที่ควรใช้ในกำร Train ทั้งแบบจ ำลอง Detection และ Tracking 
Models ควรมีจ ำนวนอย่ำงน้อย 10 ,000 ถึง 15,000 ตัวอย่ำง โดยมีรำยละเอียดดังนี้  
1. แบบจ ำลองในส่วนของ Detection Model โดยเฉพำะภำพวีดีโอบริเวณทำงแยก ซึ่งจะมีมุม
ภำพของยำนพำหนะหลำยทิศทำง มำกกว่ำภำพวีดีโอบนช่วงถนน  2. แบบจ ำลองในส่วน 
ของ Tracking Model เพื่อให้สำมำรถติดตำมกำรเคลื่อนที่ของยำนพำหนะ เพื่อใช้ในกำร
วิเครำะห์ปริมำณจรำจรบริเวณทำงแยก และกำรวิเครำะห์ควำมล่ำช้ำบริเวณทำงแยกได้ถูกต้อง
มำกขึ้น อีกทั้งควรมีกำรเพิ่มจ ำนวนข้อมูล Training Data ส ำหรับยำนพำหนะที่มีสัดส่วนน้อย
ในกระแสจรำจรเมื่อเทียบกับยำนพำหนะประเทศอ่ืนๆ เช่น รถโดยสำรประจ ำทำง 

4.2 งานแผนที่เชิงวิศวกรรมโดยใช้อากาศยานไร้คนขับ 
4.2.1 สรุปผลงานแผนที่เชิงวิศวกรรมโดยใช้อากาศยานไร้คนขับ 

 งำนวิจัยนี้ศึกษำเกี่ยวกับคุณภำพของแผนที่ภำพถ่ำยทำงอำกำศซึ่งได้จำกอำกำศยำน  
ไร้คนขับ โดยดูจำกควำมถูกต้องของจุดควบคุมภำคพื้น และรูปแบบควำมถูกต้องของจุด
ตรวจสอบ ซึ่งได้มำจำกกำรค ำนวณค่ำควำมคลำดเคลื่อนแนวรำบและแนวดิ่ง โดยพิจำรณำจำก
พื้นที่ส ำรวจทั้งหมด 13 พื้นที่ตำมขอบเขตงำนศึกษำ ซึ่งแต่ละแห่ง แบ่งแนวกำรบินออกเป็น  
3 รูปแบบ ได้แก่ 2 แนวกำรบิน 4 แนวกำรบิน และ 6 แนวกำรบิน รวมทั้งสิ ้น 39 รูปแบบ  
โดยควำมคลำดเคลื่อนทำงรำบ (RMSEr) รูปแบบที่ผ่ำนเกณฑ์ (RMSEr) จะต้องมีค่ำไม่เกิน  
5 เซนติเมตร หรือ 0.050 เมตร  เมื ่อก ำหนดค่ำควำมละเอียดจุดภำพ (GSD) เท่ำกับ 2 
เซนติเมตรหรือ 0.020 เมตร จะได้ควำมถูกต้องทำงรำบของข้อมูลเชิงต ำแหน่งที่ต้องกำรจำก 
ตำรำงที ่ 7 ค่ำควำมถูกต้องเชิงต ำแหน่งทำงรำบของวัตถุบนแผนที่เทียบกับต ำแหน่งบน
ภำคพ้ืนดินที่มำตรำส่วนแผนที่ระดับต่ำง ๆ ส ำหรับอำกำศยำนไร้คนขับ ประเภท Mechanical 
Shutter  รุ่น DJI Mavic 3 Enterprise สำมำรถผลิตแผนที่ ที่มีควำมละเอียดที่สุดในมำตรำ
ส่วนแผนที่ 1 200 ตำมเกณฑ์ชั้นงำนที่ 1 ก ำหนดให้ ค่ำ RMSEr ไม่เกิน 0.050 เมตร ได้แก่   

-      รูปแบบ E จ ำนวน 39 จำก 39 รูปแบบ (100%)   
       และควำมคลำดเคลื ่อนทำงดิ ่ง (RMSEz) รูปแบบที ่ผ ่ำนเกณฑ์ (RMSEz)  

จะต้องมีค่ำไม่เกิน 10เซนติเมตร หรือ 0.1 เมตร เมื่อก ำหนดค่ำควำมละเอียดจุดภำพ 
(GSD) เท่ำกับ 4 เซนติเมตรจะได้ควำมถูกต้องทำงดิ่งของข้อมูลเชิงต ำแหน่งที่ต้องกำร 
ได้แก่  
-      รูปแบบ E จ ำนวน 19 จำก 39 รูปแบบ (48.71%)  

โดยควำมถูกต้องทำงพิกัดของจุดตรวจสอบภำพ หรือ Check Point (CP)  
ที่ส่งผลโดยตรงอย่ำงชัดเจน แสดงให้เห็นว่ำรูปแบบของกำรวำงจุดควบคุมภำคพ้ืนดิน 
หรือ Ground Control Point (GCP) เป็นสิ่งส ำคัญที่เรำต้องค ำนึงถึง จะสังเกตเห็น
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ได้ว่ำ รูปแบบ E วำง GCP ทุก ๆ 250 เมตร มีควำมถูกต้องของจุดตรวจสอบภำพ 
หรือ Check Point (CP) สูงสุดในแนวรำบ โดยรูปแบบ E วำง GCP ทุก ๆ 250 เมตร 
มีลักษณะกำรวำงของจุดควบคุมภำคพื้นดิน หรือ Ground Control Point (GCP)  
ที่ครอบคลุมพื้นที่ศึกษำมำกที่สุดสำมำรถทรำบถึงขอบเขตพื้นที่ศึกษำได้อย่ำงชัดเจน 
ส ำหรับควำมถูกต้องในทำงดิ่งก็เช่นเดียวกัน 

       ในส่วนของรูปแบบกำรบินทั ้ ง 3 ร ูปแบบ ที ่ ระดับควำมสูง 90 เมตร  
  ในงำนวิจัยนี้สำมำรถสรุปได้ดังนี้ 

• กำรบินแบบ 2 แนวกำรบิน ได้ควำมกว้ำงแนวเขตทำง 90 เมตร (ด้ำนซ้ำย
  และด้ำนขวำ) 

• กำรบินแบบ 4 แนวกำรบิน ได้ควำมกว้ำงแนวเขตทำง 130 เมตร (ด้ำนซ้ำย
  และด้ำนขวำ) 

• กำรบินแบบ 6 แนวกำรบิน ได้ควำมกว้ำงแนวเขตทำง 170 เมตร (ด้ำนซ้ำย
  และด้ำนขวำ) 

  

 
รูปที่ 14 รูปแบบกำรบินทั้ง 3 รูปแบบ ได้แก่ 2 แนวกำรบิน 4 แนวกำรบิน และ 6 แนวกำรบิน ตำมล ำดับ 



 

รายงานสรุปผลการศึกษาส าหรับผู้บริหาร  
โครงการขอ้มูลจากอากาศยานไร้คนขับเพื่อตรวจติดตามขอ้มูลปริมาณจราจรและการจัดท าแผนที่เชิงวิศวกรรม 

 

 สถาบันการขนส่ง จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย หน้า 24 

กำรจัดท ำแผนที่เชิงวิศวกรรมโดยใช้อำกำศยำนไร้คนขับ (UAV) เป็นกระบวนกำรใช้อำกำศยำน
ไร้คนขับเพื่อถ่ำยภำพและรวบรวมข้อมูลทำงภูมิศำสตร์ของพื้นที่เป้ำหมำย ข้อมูลที่ได้นี ้สำมำรถใช้  
เพื ่อสร้ำงแผนที ่ 2 มิติ และ 3 มิติ ของพื ้นที ่ สำมำรถตรวจสอบโครงสร้ำงพื ้นฐำนและติดตำม  
กำรเปลี่ยนแปลงของภูมิประเทศ กำรจัดท ำแผนที่เชิงวิศวกรรมโดยใช้อำกำศยำนไร้คนขับ (UAV)  
มีข้อดีหลำยประกำร ดังนี้  

• อำกำศยำนไร้คนขับ (UAV) สำมำรถเข้ำถึงพื้นที่ที่ยำกล ำบำกหรืออันตรำยส ำหรับมนุษย์  
เช่น พ้ืนที่ที่รกร้ำงว่ำงเปล่ำ พ้ืนที่ลำดชัน หรือพ้ืนที่ที่มีสิ่งกีดขวำง 

• อำกำศยำนไร้คนขับ (UAV) สำมำรถถ่ำยภำพพื้นที ่ได้อย่ำงรวดเร็วและมีประสิทธิภำพ  
ซึ่งช่วยลดต้นทุนและเวลำในกำรจัดท ำแผนที่  

• อำกำศยำนไร้คนขับ (UAV) สำมำรถถ่ำยภำพพื้นที่จำกมุมมองต่ำง ๆ ซึ่งช่วยให้วิศวกร
สำมำรถมองเห็นรำยละเอียดที่มองไม่เห็นจำกพ้ืนดิน 

• อำกำศยำนไร้คนขับ (UAV) ช่วยเพิ่มมิติกำรท ำข้อมูลจำกภำพถ่ำยมุมสูง ท ำให้สำมำรถ
จัดท ำข้อมูลได้พื้นที่มำกยิ่งขึ้น และได้ผลลัพธ์จำกกำรประมวลผลที่มีต ำแหน่งจุดข้อมูล  
ที่ละเอียด และปริมำณที่มำกกว่ำงำนส ำรวจโดยวัดบนพื้นดิน หรือ Ground Survey 

 

4.2.2 ปัจจัยที่มีผลต่อการประเมินความถูกต้องของการจัดท าแผนที่ด้วยอากาศยาน  

  ไร้ คนขับ ประกอบด้วย  

• ควำมแม่นย ำของต ำแหน่งของจุดเปิดถ่ำยภำพ โดยข้อมูล ณ ต ำแหน่งถ่ำยภำพ 
จะท ำให้ซอฟต์แวร์สำมำรถประมวลผลหำจุดเชื ่อมโยงบนภำพได้อย่ำงแม่นย ำ  
หำกพิกัดท่ีได้รับมีควำมคลำดเคลื่อนสูง จ ำเป็นที่ต้องมีกำรวำงจุดบังคับภำพช่วยใน
กำรปรับปรุงคุณภำพเชิงต ำแหน่งนี้  

• ควำมละเอียดของกล้องถ่ำยภำพ   กล้องที่ใช้บนอำกำศยำนไร้คนขับจะมีควำม
ละเอียดต่ำงกัน ควำมละเอียดที่สูงของกล้องจะช่วยให้ได้รับข้อมูลภำพที่คมชัด 
และชัดเจน ซึ่งสำมำรถน ำมำสร้ำงแผนที่ที่มีควำมถูกต้องและแม่นย ำได้  

• ควำมเร็วชัตเตอร์ (Shutter Speed) : Mechanical shutter จะได้ภำพที่มีสัดส่วน
มิติที ่มีควำมถูกต้องและสม ่ำเสมอ ในขณะที่ Rolling shutter จะมีผลในเรื่อง 
ของควำมเร็วในกำรบินส ำรวจและคุณลักษณะของชัตเตอร์ส ำหรับกล้องแต่ละรุ่น  
ที่แตกต่ำงกันออกไป ซึ่งต้องมีข้ันตอนกำรปรับแก้ในกำรประมวลผลเพ่ิมข้ึน 

• กำรประมวลผลภำพ   กำรประมวลผลภำพหลังจำกกำรบินเสร็จสิ้นเป็นขั้นตอน  
ที ่ส  ำค ัญในกำรสร ้ำงแผนที ่  กำรประมวลผลภำพควรท ำด ้วยซอฟต์แวร ์ที่  
มีควำมสำมำรถและถูกออกแบบมำเพื ่องำนทำงภูมิศำสตร์ เพื ่อให้ได้ผลลัพธ์  
ที่ถูกต้องและน่ำเชื่อถือ สำมำรถท ำงำนกับข้อมูลในระบบพิกัดต่ำงๆได้อย่ำงถูกต้อง 
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• กำรวำงแผนเส้นทำง และกำรก ำหนดพิกัดควำมสูง   ในกำรสร้ำงแผนที่ด้วยอำกำศ
ยำนไร้คนขับ ควำมถูกต้องของข้อมูลที่ได้รับที่เกี่ยวข้องกับวิธีกำรวำงแผนและกำร
ก ำหนดพิกัดควำมสูงของอำกำศยำนไร้คนขับ เช่น กำรวำงแผนเส้นทำงกำรบินให้
เกิดกำรซ้อนทับของภำพน้อยที่สุดและกำรก ำหนดควำมสูงให้สอดคล้องกับควำม
ละเอียดของกล้อง 

• กำรตรวจสอบและวิเครำะห์ข้อมูล   หลังจำกท่ีได้รับแผนที่จำกอำกำศยำนไร้คนขับ 
จ ำเป็นต้องตรวจสอบและวิเครำะห์ข้อมูลเพื่อตระหนักถึงควำมถูกต้อง และควำม
เชื ่อถือของข้อมูล กำรตรวจสอบข้อมูลและกำรท ำควำมเข ้ำใจถึงล ักษณะ  
และสถำนะของพื้นที่ที่ส ำรวจเป็นปัจจัยส ำคัญในกำรปรับปรุงและประเมินควำม
ถูกต้องของแผนที่ 

• กำรทดสอบและยืนยันควำมถูกต้อง   เพื่อให้มั่นใจในควำมถูกต้องของแผนที่ที่สร้ำง
ด้วยอำกำศยำนไร้คนขับ จ ำเป็นต้องท ำกำรทดสอบและยืนยันควำมถูกต้องด้วย
วิธีกำรอื่น ๆ เช่น กำรเปรียบเทียบกับแผนที่ที่มีควำมถูกต้องที่เกิดจำกวิธีกำรอื่น ๆ 
เช่น กำรส ำรวจโดยใช้อุปกรณ์ทำงด้ำนส ำรวจเฉพำะ หรือกำรท ำกำรส ำรวจดิน 
และภูมิภำคด้วยวิธีกำรด้ำนกฎหมำย 

4.2.3 ข้อจ ากัดในการส ารวจท าแผนที่ด้วยอากาศยานไร้คนขับ ประกอบด้วย 

• ควำมสูงและสภำพอำกำศ   อำกำศยำนไร้คนขับมีควำมสำมำรถในกำรบินที่ควำม
สูงที ่จ  ำกัด และสภำพอำกำศที ่ ็ไม ่สำมำรถส ำรวจเมื ่อม ีฝนตกได้ด ้วยเร ื ่อง  
ของคุณภำพของภำพถ่ำยกับควำมปลอดภัยในกำรท ำกำรควบคุมกำรบินหรือไม่
สำมำรถบินได้เลย ควำมสูงที่อำกำศยำนไร้คนขับสำมำรถบินอยู่ อำจจ ำกัดกำรเก็บ
ข้อมูลภำพในบำงพื้นที่ที่มีระยะสูง เช่น ภูมิภำคที่มีลักษณะเขำสูงชันอำจไม่เหมำะ
กับกำรใช้อำกำศยำนไร้คนขับในกำรสร้ำงแผนที่ 

• อำยุแบตเตอรี่   ควำมยำวของกำรบินขึ้นอยู่กับอำยุของแบตเตอรี่ของอำกำศยำน  
ไร้คนขับ หำกแบตเตอรี่มีอำยุน้อย อำจจ ำกัดควำมกว้ำงของพื้นที่ที่สำมำรถส ำรวจ
ได้และอำจท ำให้ไม่สำมำรถครอบคลุมพื้นที่ที ่กว้ำงขึ้นได้ ตลอดจนมีผลต่อกำร
วำงแผนงำนระหว่ำงขอบเขตพ้ืนที่ในกำรขึ้นบินแต่ละครั้ง 

• รำยละเอียดของจุดภำพ   ควำมละเอียดของกล้องบนอำกำศยำนไร้คนขับจะมีผล
ต่อควำมละเอียดและควำมถูกต้องของแผนที่ที่สร้ำงขึ้น กำรใช้กล้องที่ควำมละเอียด
ต ่ำอำจท ำให้ข้อมูลไม่เพียงพอหรือไม่ครบถ้วน โดยแนะน ำท่ีควำมละเอียดตั้งแต่ 20 
ล้ำนจุดภำพขึ้นไป 
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• ควำมเร็วในกำรบิน   อำกำศยำนไร้คนขับมีควำมเร็วในกำรบินที่จ ำกัด ซึ่งอำจท ำให้
ใช้เวลำในกำรส ำรวจพ้ืนที่นำนขึ้น หรือกำรที่ท ำกำรบินเร็วเกินควำมสำมำรถในกำร
บันทึกข้อมูล ของส่วนบันทึกข้อมูล ท ำให้ได้ข้อมูลไม่ครบถ้วนได้ 

• ข้อจ ำกัดของรุ ่นอำกำศยำนไร้คนขับ   เป็นกำรศึกษำจำกอำกำศยำนไร้คนขับ 
ที่ออกแบบมำเพื่อภำรกิจกำรท ำแผนที่โดยเฉพำะ ในขณะที่อำกำศยำนไร้คนขับอีก
ส่วนหนึ่งที่มีใช้โดยกรมทำงหลวง เป็นรุ่นที่มีใช้งำนทั่วไป ท ำให้อำจะพบข้อจ ำกัดทั้ง
ในด้ำนของซอฟต์แวร์ กำรท ำแผนกำรบิน และคุณภำพของภำพถ่ำยได้ 

• ข้อจ ำกัดในด้ำนลักษณะทำงกำยภำพ ที่เป็นพื้นที่ลำดชันในโครงกำรยังมีเป็นส่วน
น้อย และยังมีควำมลำดชันไม่มำก ซึ่งต้องมีกำรเพิ ่มจ ำนวนพื้นที่ในกำรศึกษำ
เพ่ิมเติมในอนำคต 

4.2.4 การน าไปใช้  

• กำรจัดท ำแผนที ่เพื ่อใช้สนับสนุนหรือควบคู ่กับงำนส ำรวจโดยวัดบนพื ้นดิน   
(Ground Survey) ในภำรกิจงำนด้ำนต่ำงๆ เช่น กำรออกแบบ และ กำรท ำแผนที่ 
ภูมิประเทศ เป็นต้น 

• กำรส ำรวจกำรใช้ประโยชน์พื้นที่หรือแยกประเภทกำรใช้งำน เช่น พื้นที่กำรเกษตร  
กำรแยกชนิดพืชพรรณ เป็นต้น 

• กำรส  ำรวจเพ ื ่อต ิดตำม และตรวจจ ับกำรเปล ี ่ยนแปลง เช ่น กำรต ิดตำม
ควำมก้ำวหน้ำของงำนก่อสร้ำง  

• กำรส ำรวจเพื่อตรวจวัดปริมำณในรูปแบบข้อมูล 3 มิติ เช่น กำรวัดปริมำตรกอง
วัสดุ กำรค ำนวณควำมสูงต ่ำพ้ืนที่เพ่ือหำพื้นที่รับน ้ำ เป็นต้น 

4.2.5 ข้อเสนอแนะงานแผนที่เชิงวิศวกรรมโดยใช้อากาศยานไร้คนขับ 

• ควรเพิ่มกำรศึกษำกำรใช้กล้องถ่ำยภำพรูปแบบอื่นๆ ส ำหรับงำนส ำรวจเพิ่มเติม  
เช่น กล้องทีมีควำมละเอียดภำพและเซนเซอร์ขนำดใหญ่ ชนิด Full Frame  
ที่มีควำมละเอียดตั้งแต่ 42 ล้ำน MP ขึ้นไป หรือ กล้องที่มีลักษณะถ่ำยแบบหลำย
ชุดกล้องในตัวเดียว (Multi Camera) เพื่อผลิตภำพได้หลำยมุม ในกำรส ำรวจ  
1 เที่ยวบิน 
- ควำมละเอียดขนำด 12 ล้ำน MP ไม่เหมำะในกำรท ำงำน เพรำะเซนเซอร์ 

ขนำดเล็ก 
- ควำมละเอียดขนำด 20 ล้ำน MP ควรเป็นควำมละเอียดเริ่มต้น 
- ควำมละเอียดขนำด 42 ล้ำน MP ขึ้นไป เหมำะส ำรวจกำรท ำแผนที่ขนำดกลำง 

ขนำดใหญ่ และงำนส ำรวจที่ต้องกำรควำมละเอียดที่สูง 
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• จำกกำรศึกษำ ในพื้นที่สำยทำงที่มีต้นไม้หนำแน่น กำรใช้กล้องถ่ำยภำพอำจท ำให้
ได้ข้อมูลไม่ครบถ้วน จึงควรเพ่ิมเติมกำรศึกษำกำรใช้งำนเซนเซอร์ชนิดล ำแสงวัด
ระยะทำง LIDAR ซึ ่งปัจจุบ ันมีรำคำของอุปกรณ์ไม่ส ูง และสำมำรถจัดหำ  
และใช้งำนได้สะดวก เพ่ือช่วยในกำรจัดท ำข้อมูลแผนที่ภูมิประเทศได้อย่ำงแม่นย ำ 

• ควรเพิ่มเติมแนวทำงกำรประยุกต์ใช้เครื่องมือรังวัดดำวเทียมในภำรกิจงำนส ำรวจ
ของกรมทำงเพิ่มเติม เช่น กำรประยุกต์ใช้ข้อมูลค่ำปรับแก้จำกสถำนีฐำนต่อเนื่อง 
CORS Station ในงำนส ำรวจแนวทำง หรือพ้ืนที่เขตทำงหลวง เพ่ือให้เข้ำใจในเรื่อง
ของระบบค่ำพิกัดและเกณฑ์ควำมแม่นย ำในกำรน ำไปใช้งำน 

• ควรพิจำรณำกำรจัดหำอุปกรณ์คอมพิวเตอร์ และซอฟต์แวร์ที่เหมำะสมส ำหรับกำร
ใช้อำกำศยำนไร้คนขับ ควรถูกออกแบบและเลือกใช้ให้เหมำะสมกับงำนและสภำพ
กำรใช้งำนที ่แตกต่ำงกัน เพื ่อให้อำกำศยำนไร้คนขับสำมำรถท ำงำนอย่ำงมี
ประสิทธิภำพ 

4.3 งานประยุกต์ใช้อากาศยานไร้คนขับเพื่อพัฒนาแนวทางการใช้งานด้านอ่ืน ๆ 
4.3.1  สรุปงานประยุกต์ใช้อากาศยานไร้คนขับเพื่อพัฒนาแนวทางการใช้งานด้านอ่ืน ๆ 

 งำนประยุกต์ใช้อำกำศยำนไร้คนขับเพื ่อพัฒนำแนวทำงกำรใช้งำนในด้ำนอื ่นๆ  
เป็นกระบวนกำรใช้อำกำศยำนไร้คนขับเพื่อถ่ำยภำพ หรือบันทึกวิดีโอ และน ำข้อมูลที่ได้เข้ำสู่
กระบวนกำรประมวลผลโดยผลลัพธ์มีรำยละเอียดดังนี้ที่ 

• งำนส ำรวจส ำหรับวำงแผนติดตำมงำนก่อสร้ำง  สำมำรถติดตำมควำม
เปลี่ยนแปลงของพื้นที่ก่อสร้ำงด้วยสำยตำจำกภำพที่ได้จำกกำรประมวลผล  
ในรูปแบบ 2 มิติ และ 3 มิติ สำมำถค ำนวณหำปริมำณงำนหิน ดิน ทรำย  
โดยใช้ข้อมูลจำกแบบจ ำลองพื้นผิวเชิงเลข (DSM) ที่ได้จำกกำรประมวลผล  
ซึ่งในกำรค ำนวณปริมำณหิน ดิน ทรำย ดังกล่ำว จะเลือกใช้ค่ำระดับพ้ืนที่ก่อน
กำรด ำเนินงำนเป็นค่ำระดับควำมสูง  

• งำนส ำรวจเพื ่อจัดท ำข้อมูลต ำแหน่งทรัพย์สินในเขตทำง  สำมำรถหำพิกัด
ต ำแหน่งทรัพย์สินที ่แม่นย ำ โดยกำรน ำภำพถ่ำยจำกอำกำศยำนไร้คนขับ  
และข้อมูลทำงภูมิศำสตร์ของพ้ืนที่ ประมวลผลสร้ำงแผนที่ 2 มิติ และ 3 มิติ  

• งำนส ำรวจควำมเสียหำยโครงสร้ำงสะพำน คือ สำมำรถหำขนำดควำมเสียหำย  
กำรหลุดหล่อนของคอนกรีต กำรสึกกร่อนของคอนกรีต กำรสูญเสียหน้ำตัดผิว
ทำงแอสฟัลต์ ระยะรอยต่อเคลื่อนขยำย โดยน ำภำพ หรือวิดีโอที่ได้จำกอำกำศ
ยำนไร้คนขับ ประมวลผลสร้ำงแบบจ ำลองสำมมิติใน รูปแบบของ 3D Point 
Cloud อีกทั ้ง อำกำศยำนไร้คนขับสำมำรถถ่ำยภำพพื้นที่ได้อย่ำงรวดเร็ว 
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และมีประส ิทธ ิภำพ ซ ึ ่งช ่วยลดต้นทุนและเวลำ สำมำรถเข ้ำถ ึงพ ื ้นที่  
ที่ยำกล ำบำกหรืออันตรำยแก่ผู้ปฏิบัติงำน เช่น ส ำรวจควำมเสียหำยส่วนบน
ของสะพำนที ่มีรถสัญจรไปมำ ส่วนล่ำงของสะพำน ที ่เข้ำถึงยำก ส ำรวจ 
ควำมคืบหน้ำของกำรก่อสร้ำงถนน อำคำรที่ก ำลังด ำเนินงำนอยู่ 

4.3.2 ข้อเสนอแนะงานประยุกต์ใช้อากาศยานไร้คนขับเพื่อพัฒนาแนวทางการใช้งาน 

  ด้านอ่ืน ๆ 

กำรน ำอำกำศยำนไร้คนขับมำใช้ในงำนวำงแผนและติดตำมงำนก่อสร้ำงควรด ำเนินกำร

สอบเทียบก่อนน ำไปใช้จริง และหำกเปรียบเทียบผลกำรสอบเทียบพบว่ำอยู่ในระดับที่ยอมรับ

ได้ทำงวิศวกรรม ในอนำคตผู้ปฏิบัติงำนสำมำรถท่ีจะใช้อำกำศยำนไร้คนขับมำประยุกต์ใช้ในงำน

วำงแผน และติดตำมงำนก่อสร้ำงได้ ในส่วนของงำนส ำรวจเพื ่อจัดท ำทรัพย์สินเขตทำง  

เพื่อเป็นฐำนข้อมูลและใช้ประโยชน์ในอนำคต เพื่อควบคุมคุณภำพและตรวจสอบวิธีกำร

ปฏิบัติงำนภำคสนำม ให้จัดท ำรำยกำรบันทึกส่วนกำรบินถ่ำยภำพ ข้อมูลจ ำเพำะของกล้อง

ถ่ำยภำพ กำรสร้ำงจุดควบคุมภำคพื้นดินหรือจุดตรวจสอบ พร้อมจัดท ำแบบหมำยแสดง

ต ำแหน่งจุดควบคุมภำคพื้นดิน จุดตรวจสอบ จัดท ำรำยงำนกำรประมวลผลจำกอำกำศยำน 

ไร้คนขับ และจัดท ำระบบสำระสนเทศส ำหรับเก็บข้อมูลทรัพย์สินเขตทำง และในส่วนของ 

กำรใช้อำกำศยำนไร้คนขับเพื่อตรวจสอบควำมเสียหำยโครงสร้ำงสะพำน กำรตรวจสอบสะพำน

ด้วยอำกำศยำนไร้คนขับกล้องของอำกำศยำนไร้คนขับควรมีคุณภำพควำมคมชัดที่เหมำะกับ

กำรถ่ำยภำพทุกสภำพพื ้นที ่และไฟฉำยส ำหรับติดอำกำศยำนไร้คนขับเพื ่อเพิ ่มคุณภำพ 

ให ้ก ับภำพถ่ำย รวมไปถึงกำรประยุกต ์ใช ้ก ับเทคโนโลยีป ัญญำประดิษฐ ์ ( Artificial 

Intelligence: AI) ในกำรตรวจสอบควำมเสียหำยเพื่อเพิ่มประสิทธิภำพในกำรตรวจสอบ 

ควำมเสียของสะพำนมำกยิ่งขึ้น 
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