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การประเมินความคลาดเคลื่อนการวัดระยะด้วยอากาศยานไร้คนขับขนาดเล็กราคาต ่า 
โดยปราศจากจุดรับสัญญาณดาวเทยีมแบบจลน ์
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บทคดัยอ่  
การน าอากาศยานไรค้นขับมาประยุกตใ์ชใ้นปัจจุบันถือว่าเป็นการน าเทคโนโลยีมาใชจ้นมีการยอมรบัในระดับสากล  

ในดา้นต่าง ๆ ดา้นงานทางดา้นวิศวกรรมโยธาที่มีบทบาทมากในการท างาน โดยเฉพาะในงานทางดา้นการส ารวจที่สามารถ
ท างานไดอ้ยา่งรวดเรว็และใชท้รพัยากรนอ้ย ในการหาขนาดพืน้ที่ วดัระยะ และตอ้งมีความช านาญ รวมทัง้ตวัอากาศยานไรค้นขบั 
การสรา้งจดุรบัสญัญาณดาวเทียมแบบจลน ์(RTK) ที่ตน้ทนุราคาสงู ดงันัน้งานวิจยันีมี้จุดประสงคเ์พื่อน าเสนอแนวทางในการ
ประเมินความคลาดเคลื่อนการวัดระยะดว้ยอากาศยานไรค้นขับขนาดเล็กที่มีราคาต ่า โดยปราศจากสรา้งจุดรับสัญญาณ
ดาวเทียมแบบจลน ์ที่มีความแตกตา่งจากงานวิจยัที่เคยศกึษาที่จะใชท้รพัยากรที่มากและมีความซบัซ้อน โดยที่มีขัน้ตอนการวิจยั 
1) สรา้งแบบจ าลองการวัดระยะรูปทรงเรขาคณิต 3 รูปแบบ คือ สามเหลี่ยม สี่เหลี่ยม และหา้เหลี่ยม 2) ก าหนดความยาวแต่ละดา้น 
ตัง้แต่ 34-38 เมตร ดว้ยวิธีการแบบสุ่มความยาวในแต่ละดา้นไม่เท่ากัน 3) ท าการวดัความยาวดว้ยเทปวดัระยะเปรียบเทียบกบั
การวดัระยะจากการประมวลผลจากภาพถ่ายทางอากาศ ที่ความสงู 90 เมตร โดยท าการทดสอบในพืน้ที่ราบไม่มีอปุสรรคบดบงัในการ
ถ่ายภาพ จากการทดสอบเปรียบเทียบ พบว่า การวดัในรูปสามเหลี่ยม สี่เหลี่ยม และหา้เหลี่ยม มีค่าเฉลี่ยความคลาดเคลื่อน 0.12, 0.15  
และ 0.14 เมตร หรือคิดเป็น รอ้ยละ 0.98, 0.43 และ 0.37 ตามล าดบั ซึ่งอาจจะเกิดไดจ้ากภาพ ณ จดุอา้งอิงไม่ชดัเจนในบางต าแหน่ง 
แตเ่ม่ือเทียบกบัการวดัดว้ยบคุคลแลว้ ถือวา่มีคา่ความความเคลื่อนที่นอ้ยมากจนสามารถน าไปใชส้  าหรบังานส ารวจเบือ้งตน้ได้ 
ค าส าคัญ: อากาศยานไรค้นขบั  ส  ารวจ  วดัระยะทาง  จดุรบัสญัญาณดาวเทียมแบบจลน ์  
 

Abstract 
The application of unmanned aerial vehicles (UAVs) in various fields has gained global recognition, particularly 

in civil engineering projects where they play a significant role. In tasks such as rapid surveying and resource-efficient 
operations, small-sized, cost-effective UAVs have become instrumental. This research aims to propose a methodology 
for assessing distance measurement accuracy using small-sized, low-cost UAVs, eliminating the need for costly Real 
Time Kinematic (RTK) satellite signal receivers, diverging from previous studies that often-required extensive 
resources and complex procedures. The research methodology involved three key steps: 1) Building a geometric 
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shape distance measurement model consisting of three shapes: triangle, square, and pentagon 2) Defining the lengths 
of each side randomly, ranging from 34-38 meters and 3) Measuring the lengths using a tape measure and comparing 
the results with measurements obtained through image processing from aerial photographs at an altitude of 90 meters. 
The testing was conducted in an obstacle-free, flat terrain. The comparative analysis revealed that the average 
measurement errors for triangle, square, and pentagon shapes were 0.12, 0.15, and 0.14 meters, respectively, or 
0.98%, 0.43%, and 0.37% in percentage terms. These discrepancies may be attributed to unclear reference points in 
certain positions within the images. However, when compared to human-based measurements, the UAV measurements 
demonstrated minimal motion, making them suitable for preliminary surveying work. 
Keywords: unmanned aerial vehicles, survey, distance measurement, real time kinematics point 
 

 

บทน า 
 

อากาศยานไรค้นขับขนาดเล็ก (unmanned 
aerial vehicle: UAV) ที่มีความนิยมอย่างแพร่หลาย
ในการน ามาใชก้บังานวิศวกรรมโยธาในการวางแผน 
การส ารวจ ออกแบบงานก่อสรา้ง ควบคมุงานก่อสรา้ง 
และส่งมอบงาน (Inthachot, & Buachart, 2021) แต่ใน 
การประยกุตใ์ชอ้ากาศยานไรค้นขบัขนาดเล็กนัน้ยงัคงมี
ขอ้จ ากดัในหลาย ๆ ดา้น ทัง้ในดา้นขอ้จ ากดัการท างาน 
และความน่าเช่ือถือของขอ้มูลที่ได ้ถึงอย่างไรก็ตาม
การน าถาพถ่ายทางอากาศยานไรค้นขบัก็ถกูน ามาใช้
อยา่งกวา้งขวา้ง เนื่องจากขอ้ดทีี่มีตน้ทนุที่ต  ่า ควบคมุงา่ย 
และมีความยืดหยุ่นในการท างานในแต่ละพื ้นที่  
(Jitphairot, & Kruawit, 2022) ถึงอย่างนัน้การจะไดซ้ึ่ง
ชุดขอ้มูลที่มีความน่าเช่ือถือตามหลกัวิศวกรรมโยธา
แลว้นัน้ จะตอ้งท าการสรา้งจดุควบคมุภาพภาคพืน้ดิน 
เพื่อน ามาใช้ในการตรึงภาพและประเมินความถูกตอ้ง 
(Laphitchayangkul, Phasada, & Wangyao, 2022) 
ซึ่งเป็นวิธีการที่จ  าเป็นในกรณีที่ตอ้งการความแมน่ย า
สงู เช่น การสรา้งแผนที่โดยที่ใชร้ะบบเครอืขา่ยการรงัวดั
ด้วยดาวเทียมแบบจลน์ (RTK GNSS network) ที่ เป็น
การระบคุ่าทางภมูิศาสตร ์ส  ารวจรงัวดัดว้ยดาวเทียม 
มีค่าพิกัดความถูกต้องสูง รวดเร็ว และได้รับความ

เช่ือถือในระดบัสากล โดยใชห้ลกัการสถานีอา้งอิงเสมอืน 
ซึง่ท าหนา้ที่รบัสญัญาณดาวเทียมเมื่อท าการเช่ือมต่อ
ระบบจะท าการสง่คา่พิกดัที่นา่เช่ือถือโดยประมาณกลบัมา 
(Mapping Technology Division, 2015) โดยใช้เทคนิค
ที่ใช้เพื่อปรับปรุงความแม่นย าของต าแหน่งโดยใช้
ตัวรับสัญญาณ ที่ความละเอียดในระดับเซนติเมตร 
(Punzet, & Eibert, 2023) โดยบางครัง้ไม่อาจสามารถ
รบัสญัญาณหรือเกิดความผิดพลาดระหว่างการท างาน 
อันเกิดจากสภาพพื ้นที่หรือสภาพอากาศ (Zhao, 
Meng, Qi, Wang, & Zhu, 2023) หรือ เทคนิคการ
วิเคราะหป์ระเมินความคลาดเคลื่อนเชิงต าแหน่งดว้ย
ค่า root mean square error (RMSE) (Bhatsada et al., 
2020) ซึ่งเป็นวิธีการและตอ้งใชอ้ปุกรณโ์ดยผูเ้ช่ียวชาญ 
จากขอ้มูลที่กล่าวมาสนับสนุนสมมติฐานไดว้่าการ
ส ารวจดว้ยอากาศยานไรค้นขบันัน้ตอ้งใชท้รพัยากรใน
การด าเนินงานที่มากและมีความซบัซอ้นเพื่อน าไปใช้
หรอืในกรณีที่ไมส่ามารถเขา้ถึงพืน้ท่ีไดโ้ดยตรง มีพืน้ท่ี
การส ารวจกว้างมีระยะเวลาในการท างานที่สัน้และ
จ ากดั เช่น งานจดัท าแผนที่ดว้ยอากาศยานไรค้นขบัที่มี
ความค่าคลาดเคลื่อนไม่เกิน 4 เซนติเมตร (Aobpaet, 
2020) แตกต่างกับงานส ารวจเบือ้งตน้ที่ใชเ้พื่อก่อน
น าไปวิเคราะหก์่อนไดข้อ้มลูส ารวจที่ถกูตอ้งแมน่ย า 
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จากข้อมูลที่กล่าวมาขั้นต้นนั้นเกิดเป็นการ
น าเสนอที่มีความแตกต่างจากวิธีการเดิมที่ตอ้งใช้
ทรพัยากรที่มากจนเกิดเป็นขอ้จ ากดัในการท างาน ดงันัน้
งานวิจยันีจ้ึงน าเสนอแนวทางที่น  าไปสู่การหาเทคนิค
วิธีการเพื่อท าการเปรียบเทียบถึงความน่าเช่ือถือของ 
ขอ้มลูดว้ยการประเมินความคลาดเคลื่อนการวดัระยะ
ดว้ยอากาศยานไรค้นขบัขนาดเลก็ราคาต ่า โดยปราศจาก
จุดรบัสญัญาณดาวเทียมแบบจลน ์เพื่อลดทรพัยากร
ที่ต้องใช้ในการท างาน อาศัยเพียงจุดควบคุมภาพ 
อากาศยานไร้คนขับขนาดเล็กเพื่อเก็บข้อมูล และ
โปรแกรมที่มาวเิคราะหป์ระมวลผล เพื่อใหไ้ดป้ระโยชน์
มากที่สดุในกรณีที่มีทรพัยากรจ ากดั 
 

วิธีการศึกษา 
Agisoft Metashape (Sanhueza, Picco, 

Paredes, & Iroumé , 2022) เป็นโปรแกรมประมวลผล
การรงัวัดดว้ยภาพ ที่อา้งอิงทางภูมิศาสตร ์มีความ
ละเอียดขนาดพิกเซล 2.10 เซนติเมตร โดยการสรา้ง 
point cloud ที่เสมือนสรา้งจดุกลุม่กอ้นเมฆ เพื่อน าไปใช้
สรา้งแบบจ าลองระดบัสูงเชิงเลข (digital elevation 
model: DEM) มีความละเอียดสงูสดุค่าเริ่มตน้ 2.20 
เซนติเมตร โดยที่มีเครื่องมือวัดขนาดและปริมาตร 
จากประเทศรสัเซีย ที่เป็นที่นิยมอย่างแพร่หลายใน
การประมวลผลสรา้งภาพจากอากาศยานไรค้นขับ 
ทางผูว้ิจยัจึงเลือกใชโ้ปรแกรมนีใ้นการด าเนินงานวิจยั
ภาพถ่ายทางอากาศ (areal imagery) (Jitt-Aer, Buaphiban, 
& Sriprasert, 2020) เป็นการถ่ายภาพนิ่งจากอากาศยาน 
โดยต้องก าหนดการทับซ้อนภาพอย่างเหมาะสม  
โดยแต่ละแนวบินจะต้องถ่ายภาพที่มีส่วนทับซ้อน 
(frontlap) ไม่นอ้ยกว่า 60 เปอรเ์ซ็นต ์และสว่นซอ้นของ

ภาพในแนวบินขา้งเคียงจะตอ้งมีส่วนซอ้นดา้นขา้ง 
(sidelap) อยูใ่นช่วง 20-40 เปอรเ์ซ็นต ์ดงั (Figure 2) 

จากขอ้มลูขัน้ตน้ทางผูว้ิจยัจึงน ามาใชเ้พื่อน ามา
ออกแบบผงักรอบแนวความคิดได ้ดงั (Figure 1) 

 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Figure 1 Error assessment of distance measurement 
 by small, low-cost UAV without RTK point 
 concept process. 
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จาก (Figure 1) น าไปสูข่ัน้ตอนวิธีการด าเนิน 
งานวิจัยการประเมินความคลาดเคลื่อนการวัด 
ระยะด้วยอากาศยานไร้คนขับขนาดเล็กราคาต ่า  
โดยปราศจากจดุรบัสญัญาณดาวเทียมแบบจลน ์
 

วิธีการด าเนินงาน 
 

การศกึษาครัง้นีท้  าการหาความถกูตอ้งระยะทาง
ความยาวด้วยสายวัดระยะและน ามาเปรียบเทียบ
ข้อมูลที่ได้จากอากาศยานไร้คนขับ โดยมีวิธีการ
ด าเนินงานตอ่ไปนี ้

 

1. ก าหนดพืน้ที่การทดสอบ โดยที่ในงานวิจยั
ฉบบันีใ้ชพ้ืน้ที่สนามฟุตบอลมาตรฐาน มหาวิทยาลยั
เทคโนโลยีราชมงคลสวุรรณภมูิ ศนูยส์พุรรณบรุ ีเขต 1 

 

2. วางแผนการบินล่วงหน้า เพื่ อก าหนด
เสน้ทางการบินที่ปลอดภยั และวิธีการจดัการเมื่อเกิด
เหตฉุกุเฉิน (Moore et al., 2023) 

 

3. การส ารวจพื ้นที่ภาคสนามโดยรอบถึง
แหลง่สญัญาณที่สามารถสง่ผลกระทบกบัอากาศยาน 
ไรค้นขบั โดยที่คลื่นสญัญาณส่งผลต่อความแม่นย า
และประสทิธิภาพในการท างาน (Zhang, 2023) 

 

 4.  ก าหนดตัวอย่างความยาวแนบราบ 
ไม่มีความลาดเอียง รูปทรงสามเหลี่ยม สี่เหลี่ยม  
และหา้เหลี่ยม โดยก าหนดเป็นระบบพิกดั standard 
UTM coordinate (easting, northing) คว ามยาว 
ดา้นละ 34-38 เมตร เป็นต าแหนง่อา้งอิง 5 จดุ (จดุ A, 
B, C, D และ E) โดยวิธีการสุ่ม ด้วยก าหนดเทปวัด
ระยะเหล็กความยาว 50 เมตร ที่ไดร้บัเครื่องหมาย
จากส านักงานกลางชั่งตวงวดั (Figure 2) ใหบ้ันทึก
ผลเปรียบเทียบระดับเซนติเมตรดว้ยคน เพื่อให้ได้
คา่ที่แมน่ย าสามารถตรวจสอบซ า้ได ้

 
 

Figure 2 Measuring tape 50 meters certified by 
 Central Office of Weights and Measures. 
 

5. การก าหนดรูปแบบการบิน (Poommirat, 
Sengtan, Maparasop, Limpanasittichai, & Pranchai, 
2021) ด้วยโปรแกรมการบินอัตโนมัติ โดยก าหนด 
ตัวแปรความสูงที่ ใช้คงที่  90 เมตร แกนกล้อง 
เก็บภาพถ่ายในแนวดิ่งตั้งฉากกับพืน้ (180 องศา) 
ก าหนดเก็บภาพถ่ายให้มีการซ้อนทับระหว่างภาพ 
ในด้านหน้ากับด้านหลัง (overlap) และด้านข้าง 
(sidelap) รอ้ยละ 80 ดงั (Figure 3) 
 

 
 

Figure 3 Displays overlapping images at least in 
 the vertical direction (overlap) and overlays 
 on the sides (sidelap) (Boonlue, 2018). 
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จาก (Figure 3) แสดงถึงรูปแบบการบินเก็บ
ขอ้มลูจากอากาศยานไรค้นขบั มีการซอ้นทบัระหวา่ง
ภาพดา้นหนา้กบัดา้นหลงั (overlap) ไม่นอ้ยกว่ารอ้ยละ 
60 และดา้นขา้ง (sidelap) ไม่นอ้ยกว่ารอ้ยละ 20-40 
ที่ความสูงไม่เกิน 90 เมตร ตามขอ้ก าหนดประกาศ
กระทรวงคมนาคม เรื่อง หลกัเกณฑก์ารขออนุญาต
และเง่ือนไขในการบงัคบัหรอืปลอ่ยอากาศยานซึง่ไมม่ี
นกับิน ประเภทอากาศยานที่ควบคมุการบินจากภายนอก 

6. เก็บขอ้มูลช่วงที่ทอ้งฟ้าปลอดโปร่งเพื่อให้
สัญญาณชัดและมีคุณภาพที่สุด (Moore, Rymer, 
Glover, & Ozturk, 2023) 

7. บินส ารวจเก็บขอ้มูลอากาศยานไรค้นขับ
ขนาดเล็ก (unmanned aerial vehicle; UAV) ยี่หอ้ DJI 
รุ่น Phantom 4 advanced สามารถรบัสญัญาณ GPS/ 
GLONASS มีค่า accuracy range แนวดิ่ง ±0.50 เมตร 
และแนวราบ ±1.50 เมตร โดยรับสัญญาณ GPS 
เซนเซอร ์CMOS ขนาด 1 นิว้ จ านวน 20 ลา้นพิกเซล  
ดงั (Figure 4) 
 

 
 

Figure 4 DJI brand Phantom 4 advanced series 
 of UAV. 

 
 

8. ประมวลมวลผลด้วยโปรแกรม Agisoft 
Metashape 

 
ผลการศึกษาและอภปิรายผล 

จากการเก็บขอ้มูลภาพถ่ายทางอากาศดว้ย
อากาศยานไรค้นขับความสูง 90 เมตร ก าหนดให ้
มีการซอ้นทับระหว่างภาพในดา้นหนา้กับดา้นหลัง 
และดา้นขา้ง รอ้ยละ 80 ทัง้ 3 กรณี น ามาประมวลผล
ดว้ยโปรแกรม Agisoft Metashape พบว่า รูปถ่ายใน
การวิเคราะหผ์ลในแต่ละกรณีมีจ านวน 52 รูป ในแต่ละ
กรณี สามารถสร้างเป็นภาพถ่ายที่ประมวลผลแลว้  
ดงั (Figure 5-7) 

 

 
 
Figure 5 Result images in triangle case with 
 Agisoft Metashape. 
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Figure 6 Result images in square case with 
 Agisoft Metashape. 

 

 
 

Figure 7 Result images in pentagon case with 
 Agisoft Metashape.

 
Table 1 Standard UTM coordinate (easting, northing) in triangle case, square case and pentagon case. 

mark point 
standard UTM coordinate (meter) 

triangle case square case pentagon case 
easting  northing easting  northing easting  northing 

A 619397 1627484 619414 1627489 619419 1627489 
B 619422 1627456 619422 1627456 619422 1627456 
C 619387 1627447 619387 1627447 619387 1627447 
D - - 619379 1627480 619375 1627483 
E - - - - 619391 1627514 

 
จาก (Table 1) แสดงถึงก าหนดพิกดั standard 

UTM coordinate (easting, northing) ที่ได้จากการ
ประมวลผลด้วยโปรแกรม  Agisoft Metashape  

ในแต่ละจดุอา้งอิงโดยก าหนดเป็นจดุ A ถึง E จ านวน 
5 จุด ของพืน้ที่สามเหลี่ยม พืน้ที่สี่เหลี่ยม และพืน้ที่ 
หา้เหลีย่ม ตามล าดบั  
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Table 2 Comparative analysis of measurement results between the Agisoft Metashape program and 
 tape measure: A case study on triangles. 

mark point 
measure length (meter) error assessment 

tape measure (A) Agisoft Metashape (B) meter (C) percentage  𝑐
𝑎
× 100 

3A to 3B 38.80 38.70 0.10 0.26 
3B to 3C 36.75 36.60 0.15 0.41 
3C to 3A 38.82 38.70 0.12 0.31 

average 0.12 0.98 
 

 

จาก (Table 2) แสดงถึงการผลการประมวลผล
ภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนขับ ส าหรับลักษณะ 
พืน้ที่สามเหลี่ยมที่มีต  าแหน่ง A, B, C เป็นพิกัดอา้งอิง 
พบว่า ค่าความยาวที่วัดได้จากสายวัดระยะกับ

โปรแกรม Agisoft Metashape มีค่าความคาดเคลื่อน
อยู่ที่ระหว่าง 0.10 ถึง 0.15 เมตร โดยสามารถคิดเป็น
คา่ความคลาดเคลือ่นที่รอ้ยละ 0.98 
 

 

Table 3 Comparative analysis of measurement results between the Agisoft Metashape program and 
 tape measure: A case study on square. 

mark point 
measure length (meter) error assessment 

tape measure (A) Agisoft Metashape (B) meter (C) percentage  𝑐
𝑎
× 100 

4A to 4B 34.10 34.00 0.10 0.29 
4B to 4C 36.75 36.60 0.15 0.41 
4C to 4D 34.37 34.20 0.17 0.49 
4D to 4A 36.19 36.00 0.19 0.53 

average 0.15 0.43 

 
จาก (Table 3) แสดงถึงการผลการประมวลผล

ภาพถ่ายจากอากาศยานไรค้นขับ ส าหรบัลกัษณะ
พืน้ที่สี่เหลี่ยมดา้นเท่าที่มีต  าแหน่ง A, B, C เป็นพิกดั
อา้งอิง พบว่า ค่าความยาวที่วดัไดจ้ากสายวดัระยะ

กบัโปรแกรม Agisoft Metashape มีคา่ความคาดเคลื่อน
อยู่ที่ระหว่าง 0.10-0.19 เมตร โดยสามารถคิดเป็นคา่
ความคลาดเคลือ่นท่ีรอ้ยละ 0.43 

 

 
 



100 ว.มทรส. 12(1) : 93-103 (2567) 
 

Table 4 Comparative analysis of measurement results between the Agisoft Metashape program and 
 tape measure: A case study on pentagon case. 

mark point 
measure length (meter) error assessment 

tape measure (A) Agisoft Metashape (B) Meter (C) percentage c
a
× 100 

5A to 5B 34.22 34.10 0.12 0.35 
5B to 5C 36.75 36.60 0.15 0.41 
5C to 5D 38.40 38.30 0.10 0.26 
5D to 5E 35.44 35.30 0.14 0.39 
5E to 5A 38.17 38.00 0.17 0.45 

average 0.14 0.37 

 
จาก (Table 4) แสดงถึงการผลการประมวลผล

ภาพถ่ายจากอากาศยานไรค้นขับ ส าหรบัลกัษณะ
พืน้ท่ีหา้เหลีย่มดา้นเทา่ที่มีต  าแหนง่ A, B, C เป็นพิกดั
อา้งอิง พบว่า ค่าความยาวที่วดัไดจ้ากสายวดัระยะ
กบัโปรแกรม Agisoft Metashape มีคา่ความคาดเคลื่อน
อยู่ที่ระหว่าง 0.10-0.17 เมตร โดยสามารถคิดเป็นค่า
ความคลาดเคลือ่นท่ีรอ้ยละ 0.37 

จากการผลการศึกษาจาก (Table 2-4) พบว่า
การเปรียบเทียบผลวัดระยะจากโปรแกรม Agisoft 
Metashape กบัสายวดัระยะ โดยมาตรฐานสายวดัระยะ
มีความคลาดเคลื่อนตามพระราขบัญญัติมาตราชั่ง
ตวงวดั พ.ศ. 2546 (+/- (0.3+0.2L)) โดยมีค่าคลาดเคลื่อน
อยู่ที่ระหว่าง 7.10-7.98 มิลลิเมตร ซึ่งในงานวิจัยนี ้
เลือกใช้สายวัดที่ผ่านมาตรฐานได้รับเครื่องหมาย 

จากส านักงานกลางชั่งตวงวัด เมื่อวัดความยาวรูป
เรขาคณิตในแต่ละกรณีมีค่าอยู่ที่ระหว่าง 0.10-0.19 
เมตร สามารถเช่ือมโยงสอดคลอ้งกับการวิเคราะห์
ข้อมูลงานวิจัยที่เคยผ่านมาแลว้ว่าการไม่มีการใช้
เครื่องรับสัญญาณ RTK GNSS ร่วมด้วยที่มีความ
คลาดเคลือ่นในแนวราบ 0.10 เมตร (Cho, & Lee, 2023) 
และงานวิจัยที่ท  าการส ารวจด้วย PPP-GNSS และ 
UAV-Lidar อยู่ที่ 4.10 และ 3.80 เซนติเมตร (Du, Li, & 
Roshanianfard, 2022) และจากขอ้มูลที่ไดส้ามารถ
สรุปไดว้า่ เมื่อขนาดพืน้ที่ของตวัอยา่งทดสอบเพิ่มมากขึน้
จะท าใหค้วามคลาดเคลือ่นลดลง เนื่องจากความสงูที่
ใชส้อดคลอ้งกบัขนาดพืน้ที่ โดยที่การวดัระยะดว้ยคนทีด่ี
ควรมีการทดสอบซ า้ (repeat) เพื่อแสดงใหเ้ห็นความ
แมน่ย า และควรท าการเปรยีบเทียบกบัการส ารวจดว้ย

 
Table 5 Comparison of average camera location error in geometric figure. 

geometric figure ground resolution (cm./pix.) 
camera location error (cm.) 

X error Y error 
4 2.46 23.64 28.30 
5 2.44 32.61 32.79 
6 2.44 44.67 40.81 
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จาก (Table 5) แสดงถึงค่า ground resolution 
ที่มีความละเอียดของภาพ แสดงผลเป็นหน่วยเซนติเมตร
ตอ่พิกเซล (cm./pix.) พบวา่ คา่ ground resolution ของ
รูปเรขาคณิตสามเหลี่ยม สี่เหลี่ยม และหา้เหลี่ยม มีค่า
ต ่าสดุที่ 2.44 เซนติเมตรต่อพิกเซล และสงูสดุที่ 2.46 
เซนติเมตรต่อพิกเซล โดยมีค่า camera location error 
คือ ความผิดพลาดในการเก็บภาพ พบว่า แนวราบ
แกน X ต ่าสดุที่ 23.64 เซนติเมตร และสงูที่สดุ 44.67 
เซนติเมตร โดยที่ในแนวแกน Y มีค่าต ่าสุดที่ 28.30 
เซนติเมตร และสงูที่สดุ 40.81 เซนติเมตร สว่นในแนว 
แกน XY มีค่าต ่าสดุที่ 36.87 เซนติเมตร และสงูที่สดุ 
60.51 เซนติเมตร ซึ่งสอดคลอ้งกับการศึกษาการใช้
อากาศยานไรค้นขบัจ าลองพืน้ผิวโดยไมม่ีจดุควบคมุภาพ 
(Nakata, Iwasaki, Shimoda, & Torita, 2023) ที่จะอยู่
ระหวา่ง 0.20-0.40 เมตร 

 
สรุป  

จากศึกษาวิจยัครัง้นีด้ว้ยการสรา้งการทดลอง 
เพื่อแสดงใหว้า่การประเมินความคลาดเคลื่อนการวดั
ระยะด้วยอากาศยานไร้คนขับขนาดเล็กราคาต ่า  
โดยปราศจากจุดรับสัญญาณดาวเทียมแบบจลน ์
มีค่าความคลาดเคลื่อนจากการทดสอบเปรียบเทียบ 
พบว่า การวดัในรูปสามเหลี่ยม สี่เหลี่ยม และหา้เหลี่ยม 
มีคา่เฉลีย่ความคลาดเคลื่อน 0.12, 0.15 และ 0.14 เมตร 
หรือคิดเป็น รอ้ยละ 0.98, 0.43 และ 0.37 ตามล าดบั 
จากผลทดสอบที่ไดพ้บวา่คา่ความคลาดเคลื่อนอยูใ่น
เกณฑท์ี่ไม่สูงมากนักส าหรบังานส ารวจเบือ้งตน้ใน
งานทางด้านวิศวกรรมโยธาส าหรับการหาข้อมูล
อ้างอิงเบือ้งตน้ เช่น การส ารวจผังบริเวณเบือ้งตน้  
การส ารวจแบง่ขอบเขตพืน้ที่การท างาน การหาปรมิาณ

ขนาดพืน้ที่เบือ้งตน้ในการประมาณการ ซึ่งจากผล
การศึกษาและอภิปรายผลก่อนหน้านี ้นั้น พบว่า
สอดคลอ้งกบังานทฤษฎีและงานวิจยัก่อนหนา้สามารถ
น าไปใชไ้ดเ้ป็นที่ยอมรบั แต่มีเพียงขอ้ควรระมดัระวงั
และปัจจัยที่สามารถส่งผลต่อความคลาดเคลื่อนใน
การวดั 1) ระดบัความสงูที่ใชใ้นกรณีที่ใชค้วามสงูมาก
จะส่งผลให้กระบวนการแปลผลภาพถ่ายไม่ชัด 2) 
การวดัระยะเพื่อสอบเทียบความถกูตอ้งในโปรแกรม
เลือกจุดคลาดเคลื่อนจากต าแหน่งเดียวกับการวัด
ดว้ยเทปวดัระยะ ซึ่งสามารถชดเชยไดจ้ากการบินใน
ระดบัความสงูที่ลดลงมาเพื่อที่ไดเ้ห็นต าแหน่งอา้งอิง
ภาคพืน้ดินไดช้ดัเจนขึน้ โดยระยะความสงูของการบนิ
สง่ผลตอ่ขนาดพืน้ท่ีของการเก็บขอ้มลู เมื่อบินท่ีความ
สงูจะครอบคลมุพืน้ที่มากกวา่การบินต ่า ในทางกลบักนั
เมื่อบินสูงจะส่งผลใหสู้ญเสียรายละเอียดเชิงพืน้ที่
ลดลงตาม (Boonlua, 2014) แต่น าไปสูก่ารใชร้ะยะเวลา
ในการบินและการประมวลผลที่มากขึน้ อยา่งไรก็ตาม
ในงานที่ตอ้งการส ารวจที่มีความแม่นย าสูงตอ้งท า
การส ารวจดว้ยกลอ้งวดัระยะอีกครัง้เพื่อความถกูตอ้ง
หรือใช้เทคโนโลยี  GNSS network ร่วมด้วยจุดรับ
สัญญาณดาวเทียมแบบจลน์ RTK network หรือ 
PPP-GNSS ที่ต้องใช้การรับสัญญาณดวงเทียม 
ไมน่อ้ยกวา่ 5 ดวง ในระยะเวลาการตัง้รบัสญัญาณตามที่
ก าหนดที่มีความคลาดเคลื่อน ไม่เกิน 4 เซนติเมตร 
ตามขอ้ก าหนดของกรมที่ดิน 
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