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บทคดัย่อ 
 

การศึกษาคร้ังน้ีเป็นการส ารวจรังวดัรูปตัดขวางล าน ้ าในแม่น ้ าล  าภาชี ในพ้ืนท่ีต าบลด่านมะขามเต้ีย 
อ  าเภอด่านมะขามเต้ีย จงัหวดักาญจนบุรี ซ่ึงพ้ืนท่ีส่วนใหญ่เป็นพ้ืนท่ีเกษตรกรรม โดยความยาวของแม่น ้ าล  าภาชี 
ท่ีใชใ้นการศึกษาประมาณ 1 กิโลเมตร และความกวา้งระหว่างตล่ิงซา้ยกบัตล่ิงขวาอยู่ในช่วงประมาณ 23 - 40 เมตร 
ท าการเกบ็ขอ้มูลภาพถ่ายทางอากาศโดยอากาศยานไร้คนขบั โดยก าหนดใหมี้ส่วนซอ้นระหว่างภาพ ร้อยละ 80 และ 
ส่วนเกยระหวา่งแนวบิน ร้อยละ 70 ของภาพถ่ายทางอากาศ ส่วนขอ้มูลจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน จ านวน 23 จุด รวมทั้ง
การส ารวจรูปตดัขวางของล าน ้ า จ านวน 5 รูปตดั ส ารวจดว้ยวิธีการส ารวจรังวดัดว้ยดาวเทียมแบบจลน์ จากนั้นท า
การประมวลผลภาพถ่ายทางอากาศโดยใช้จุดควบคุมภาคพ้ืนดินท่ีแตกต่างกัน 4 กรณี ได้แก่ การใช้จุดควบคุม
ภาคพ้ืนดิน จ านวน 4, 8, 16 และ 23 จุด ตามล าดบั ต่อมาท าการวิเคราะห์ผลกระทบของจ านวนจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน
ท่ีส่งผลต่อความถูกตอ้งทางต าแหน่งของแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลั ซ่ึงในแต่ละกรณีไดท้ าการเปรียบเทียบในลกัษณะ
ของรูปตดัขวางล าน ้าท่ีไดจ้ากแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลักบัผลการส ารวจรูปตดัขวางของล าน ้ าท่ีไดจ้ากการส ารวจดว้ย
วิธีการส ารวจดว้ยดาวเทียมแบบจลน์ ท่ีต าแหน่งตรงกนั ผลท่ีไดพ้บว่า รูปตดัขวางล าน ้ าท่ีไดจ้ากแบบจ าลองพ้ืนผิว
ดิจิทลัท่ีมีค่าความถูกตอ้งทางต าแหน่งมากท่ีสุด คือ การใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดินจ านวน 23 จุด ซ่ึงมีค่าเฉล่ียความ
คลาดเคล่ือนรากก าลงัสอง (root mean square error) เท่ากบั 0.56 เมตร และตามมาตรฐาน NSSDA ท่ีระดบัความ
เช่ือมัน่ร้อยละ 95 มีค่าเฉล่ียเท่ากับ 0.82 เมตร รองลงมาได้แก่ การใช้จุดควบคุมภาคพ้ืนดิน 8, 16 และ 4 จุด 
ตามล าดบั 
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ABSTRACT 
 

This study was to survey the river cross sections in Lam Pa Chi river, Dan Makham Tia Subdistrict, Dan 
Makham Tia District, Karnchanaburi Province. Almost of study areas are agricultural. The length of the Lam Pa 
Chi river used in the study was approximately 1 km. and the width range between the left bank and the right bank 
is about 23 - 40 m. The aerial imagery data from UAV were collected with the overlap distance is 80% and the 
side lap is 70% of the aerial imagery data. The data collection of 23 ground control points and 5 river cross 
sections were surveyed by real time kinematics method. The aerial imagery was then processed using 4 different 
ground control points such as the use of ground control points in total of 4, 8, 16 and 23 points, respectively. The 
effect of the number of ground control points was subsequently analyzed on the positioning accuracy of the 
obtained digital surface models in each case. The comparison between the river cross section obtained from the 
digital surface models and the river cross sectional survey results obtained from the real time kinematics method 
in each same position were carried out. The results found that the river cross section obtained from the digital 
surface model with the highest accuracy is the use of 23 ground control points with an average root mean square 
error of 0.56 m., and NSSDA standard at a 95% confidence level, the average is 0.82 m., followed by the use of 
ground control points in total of 8, 16 and 4 points, respectively. 
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บทน า 
การส ารวจรังวดัเป็นการจ าลองลกัษณะของ

ภูมิประเทศ ตามจุดต่างๆ ของภูมิประเทศ เพ่ือหา
ความสมัพนัธ์ของต าแหน่งแต่ละจุดท่ีอยู่บนพ้ืนผิวโลก 
เพ่ือให้ทราบ ขนาดพ้ืนท่ี ปริมาตร รูปร่าง ขอบเขต 
ทิศทาง ต าแหน่ง และความสูง โดยอาศยัเคร่ืองมือและ
วิธีการส ารวจต่างๆ ท่ีไดมี้การพฒันามาอย่างต่อเน่ือง 
อาทิเช่น การรังวดัดว้ยโซ่ กลอ้ง Transit พฒันามาเป็น
การรังวดัและท าแผนท่ีจากภาพถ่ายทางอากาศ การ
ส ารวจและส่งขอ้มูลระยะไกล การส ารวจดว้ยดาวเทียม 
การส ารวจด้วยเคร่ืองวัดระยะอิเลคโทรนิคส์ การ
ส ารวจดว้ยกลอ้ง Total Station การรังวดัพิกดัดว้ย
เคร่ืองรับสญัญาณดาวเทียม และในปัจจุบนัไดมี้การน า
อากาศยานไร้คนขบั (Unmanned Aerial Vehicle : 
UAV) มาประยุกต์ใชใ้นการส ารวจสภาพภูมิประเทศ 

เน่ืองจากขอ้มูลท่ีได ้มีความเป็นปัจจุบนั และเหมาะสม
กบังานท่ีตอ้งการขอ้มูลอย่างเร่งด่วน เพ่ือลดผลกระทบ
ท่ีจะเกิดข้ึน 

ซ่ึงขอ้มูล (Rinaldi et al., 2019) แบบจ าลอง
ระดับความสูงท่ีได้จากดาวเทียมเหมาะส าหรับ
แบบจ าลองน ้ าท่วม 2 มิติ ในพ้ืนท่ีขนาดใหญ่ แต่
ส าหรับพ้ืนท่ีในเมืองขนาดเล็กท่ีตอ้งการความละเอียด 
และความคมชัดสูง ท่ี มีความทันสมัย จึงต้องใช้
แบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลัท่ีสร้างข้ึนดว้ยโฟโตแกรมเม
ตรี โดยใชภ้าพถ่าย ท่ีไดจ้ากอากาศยานไร้คนขบั ซ่ึงมี
ตน้ทุนต ่าและมีคุณภาพสูง เม่ือใช้ร่วมกบัแบบจ าลอง
น ้าท่วม สามารถคาดการณ์สถานการณ์น ้าท่วมจากฝน
ท่ีตกในพ้ืนท่ีเมืองขนาดเลก็และมีความซบัซอ้นไดโ้ดย
ภาพถ่ายท่ีไดจ้ากอากาศยานไร้คนขบั (Santitamnont, 
2012) เป็นภาพถ่ายจากกลอ้งดิจิทลั ท่ีมีการพฒันาใหมี้
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ประสิทธิภาพสามารถบนัทึกภาพไดด้ว้ยความละเอียด
สูงระดบั 10 - 40 เมกกะพิกเซล (Mega Pixel : MP) ใน
การรังวัดด้วยภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนขับใช้
ห ลั ก ก า ร รั ง วั ด ด้ ว ย ภ า พ ดิ จิ ทั ล  ( Digital 
Photogrammetry) หรือการส ารวจดว้ยภาพถ่ายเชิงเลข 
ซ่ึ ง เ ป็นการ รั งวัดด้วยภาพท่ีน า เอา เทคโนโลยี
คอมพิวเตอร์และการประมวลผลภาพดิจิทัล (Digital 
Image Processing) มาใช้ในกระบวนการรังวดัและ
ประมวลผล กระบวนการท างานจะใช้การค านวณเชิง
วิเคราะห์โดยอาศยัการค านวณเชิงเลขเป็นหลกั เป็นการ
น าคอมพิวเตอร์ และซอฟต์แวร์มาช่วยในการรังวดั 
ช่วยลดความผิดพลาดท่ีจะเกิดข้ึน (Kunii, 2018) ใน
การทดสอบความแม่นย  าของการรังวดั การรังวดัดว้ย
ภาพดิจิทลั (Photogrammetry) และจากการส ารวจ
ระยะไกล (Remote Sensing) จากภาพถ่ายอากาศยานไร้
คนขับแนวตั้ งท่ีระดับความสูง 70 - 90 เมตร ค่า
คลาดเคล่ือนก าลงัสองเฉล่ีย ท่ีไดป้ระมาณ ± 0.200 
เมตร ซ่ึงความถูกต้องเหล่าน้ียอมรับไดส้ าหรับการ
ส ารวจสถานท่ีก่อสร้าง และ เม่ือ (Sooahm and 
Taejung, 2015) สร้างแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลั (Digital 
Surface Model : DSM) จากภาพถ่ายอากาศยานไร้
คนขบัท่ีเกิดจากการจดัเรียงของชุดขอ้มูลภาพและการ
จบัคู่ภาพโดยอาศยัความสัมพนัธ์ระหว่างสีและพิกเซล
ของภาพ ท าใหเ้กิดแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลั และเม่ือน า
แบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทัล ท่ีสร้างจากอากาศยานไร้
คนขบัน าไปเปรียบเทียบกบัแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลั 
จาก Lidar ความแม่นย  าโดยรวมอยู่ท่ี 1.5 เมตร ในค่า
เบ่ียงเบนสัมบูรณ์แบบเบ่ียงเบนมาตรฐาน (Normalized 
Median absolute deviation : NMAD) (Yutaka and 
Yoshihisa, 2016) ท าการศึกษาความแม่นย  าของ
แบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลัของลกัษณะสัณฐานของแม่น ้า
ดว้ยอากาศยานไร้คนขบัระดบัความสูงของเท่ียวบิน 
100 เมตร ได้ด าเนินการเก็บข้อมูลก่อนและหลังน ้ า
ท่วม ในแม่น ้ า Jyoge จงัหวดัฮิโรชิม่า ประเทศญ่ีปุ่น 

พร้อมกบัการส ารวจภาคพ้ืนดินโดยใชก้ารส ารวจดว้ย
ดาวเทียมแบบจลน์ และ Total Station พบว่า
แบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลัมีค่าความคลาดเคล่ือนสูงสุด 4 
เ ซ น ติ เ ม ต ร  บ ริ เ วณ ท่ี มี ค ว า ม สู ง ข อ ง พื ช ต ่ า 
(Chaninchoduek and Taesombat, 2020) ได้ท าการ
ทดสอบความถูกต้องเชิงต าแหน่งการรังวัดด้วย
ภาพถ่ายจากอากาศยาน ไร้คนขับส าหรับการสร้าง
แบบจ าลองพ้ืนผิว บนระดับความสูงการบินท่ี 100, 
150, และ 200 เมตร มีค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือนราก
ก าลงัสองทางด่ิง (RMSEz) เท่ากบั 0.007, 0.393 และ 
0.173 เมตร และมีระดบัความเช่ือมัน่ ร้อยละ 95 ทางด่ิง
เท่ากบั 0.014, 0.771 และ 0.339 เมตร ตามล าดบั พบว่า
ท่ีระดับความสูง 100 เมตร มีค่าความถูกต้องทาง
ต าแหน่งมากกว่าระดบัความสูงท่ี 150 และ 200 เมตร 
(Langhammer et al., 2017) ท าการสร้างแบบจ าลอง
น ้ าท่วมโดยการส ารวจอากาศยานไร้คนขับ (UAV) 
ร่วมกับการรังวัดด้วยภาพถ่ายทางอากาศ ส าหรับ
แบบจ าลองสามมิติ (3D) ท่ีมีความละเอียด 1.5 
เซนติเมตร/พิกเซล พบว่าแหล่งขอ้มูลเหล่าน้ีมีศกัยภาพ
สูงส าหรับการใช้งานในแบบจ าลองอุทกพลศาสตร์ 
และส าหรับในการสร้างแผนท่ี และแบบจ าลองพ้ืนผิว
ดิจิทลั ท่ีตอ้งการความถูกตอ้ง (Punyo, 2019) พบว่า
ความถูกตอ้งของแผนท่ีมีแนวโนม้เพ่ิมข้ึนเม่ือจ านวน
จุดควบคุมภาคพ้ืนดินเพ่ิมข้ึน และเร่ิมคงท่ีเม่ือจุด
ควบคุมภาคพ้ืนดินตั้งแต่ 8 ต าแหน่งข้ึนไป 

จากการศึกษาทบทวนวรรณกรรมข้างต้น
พบว่ามีการใช้ภาพถ่ายทางอากาศท่ีไดจ้ากอากาศยาน
ไร้คนขบัมาช่วยในงานส ารวจลกัษณะของล าน ้ า โดย
ใช้แบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทัลท่ีได้จากการประมวลผล
ร่วมกบัการใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดิน  ดงันั้นผูวิ้จยัจึงมี
แนวคิดว่าหากมีการน าแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทัลท่ีได้
จากการประมวลผลภาพถ่ายทางอากาศร่วมกบัการใช้
จุดควบคุมภาคพ้ืนดินมาประยุกต์ใชก้บังานส ารวจรูป
ตดัขวางล าน ้ าและท าการตรวจสอบความถูกตอ้งทาง
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ต าแหน่งกับผลส ารวจรูปตดัขวางล าน ้ าท่ีได้จากการ
ส ารวจรังวดัดว้ยดาวเทียมแบบจลน์  ดงันั้นจึงท าการ
คัดเลือกพ้ืนท่ีทดสอบในพ้ืนท่ีต าบลด่านมะขามเต้ีย 
อ  าเภอด่านมะขามเต้ีย จงัหวดักาญจนบุรี ซ่ึงพ้ืนท่ีส่วน
ใหญ่เป็นพ้ืนท่ีเกษตรกรรม และมีแม่น ้ าล  าภาชีไหล

ผ่าน เน่ืองจากสามารถท างานในพ้ืนท่ีปฏิบัติงานได ้
สะดวกรวดเร็ว ทนัต่อการน าขอ้มูลมาศึกษาวิเคราะห์ 
 

วธิดี าเนินการวจิัย 
วิธีด าเนินการวิจยัสามารถแบ่งเป็นขั้นตอน

ต่างๆ ดงัแสดงในภาพท่ี 1 
 

 
ภาพที่ 1  ขั้นตอนการศึกษาวิจยั 

 

1.  วางแผนการบิน และก าหนดจุดเก็บ ข้อ มูล
ภาคพื้นดนิ 

ไดว้างแผนการบินโดยใชโ้ปรแกรม Litchi 
ในออกแบบแนวบินให้มีส่วนซ้อนระหว่างภาพร้อย
ละ 80 และ ส่วนเกยระหว่างแนวบิน ร้อยละ 70 ของ
ภาพถ่าย ท่ีระดบัความสูงในการบินถ่ายภาพท่ีระดบั 
120 เมตรจากระดบัพ้ืนดิน เน่ืองจากเป็นระดบัท่ี
ปลอดภยัจากความสูงของส่ิงปลูกสร้าง และสัตวปี์ก
บริเวณท่ีท าการเก็บขอ้มูลภาพถ่ายทางอากาศ และ
เวลาท่ีใชใ้นการบินประมาณ 25 นาที จากนั้นท าการ
ก าหนดจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน โดยเลือกในพ้ืนท่ีโล่ง 
สามารถเห็นจุดควบคุมภาคพ้ืนดินได้ชัดเจนจาก
ภาพถ่าย  และสามารถ เข้า ไปวาง เ ป้ าควบคุม

ภาคพ้ืนดิน และจุดเก็บขอ้มูลรูปตดัล าน ้ าท่ีจะส ารวจ
รังวดัดว้ยดาวเทียมแบบจลน ์
2. เก็บข้อมูลภาพถ่ายทางอากาศ และข้อมูล
ภาคพื้นดนิ 

ก่อนท าการเก็บข้อมูลภาพถ่ายทางอากาศ 
และขอ้มูลภาคพ้ืนดิน เพ่ือใหต้ าแหน่งท่ีการรังวดัดว้ย
ดาวเทียมแบบจลน์ และต าแหน่งจุดควบคุมภาพถ่าย 
มีต า แหน่ง เ ดี ยวกัน  จึ งท าการวาง เ ป้ าควบคุม
ภาคพ้ืนดิน ขนาด 1 ×  1 เมตร ลงบนต าแหน่งท่ีจะท า
การทดสอบ และท าการใช้ตะปูตอกยึดแผ่นเป้า
ควบคุมภาคพ้ืนดินให้ติดกับพ้ืนผิวภูมิประเทศ 
จากนั้นจึงท าการบินเก็บข้อมูลภาพถ่ายทางอากาศ 
โดยอากาศยานไร้คนขับในช่วงวนัท่ี 20 เมษายน 
2561 ซ่ึงเป็นช่วงเวลาท่ีปริมาณน ้ าในแม่น ้ าล  าภาชี

เ ร่ิมตน้การวจิัย

วางแผนการบนิ

เกบ็ขอ้มูลภาพถ่ายทางอากาศ

ประมวลผลภาพถ่ายทางอากาศ

การประเมินความถูกตอ้งทางต  าแหน่ง

ส้ินสุดการวจิัย

การรงัวดัดว้ยภาพถ่ายทางอากาศ การส ารวจดว้ย RTK

ก  าหนดจุดเกบ็ขอ้มูลภาคพื้นดิน

ส ารวจรูปตดัของล าน ้ าส ารวจจุดควบคมุภาค
ภาคพื้นดิน



 วารสารวิจยั มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีราชมงคลศรีวิชยั 14(2) : 465-484 (2565) 469 
 

ค่อนขา้งต้ืนเขินมองเห็นทอ้งน ้าในบางช่วง พร้อมทั้ง
ท าการส ารวจรังวัดข้อมูลจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน
จ านวนทั้งหมด 23 ต าแหน่ง ครอบคลุมพ้ืนท่ีบริเวณ
ตล่ิงซ้าย และขวาของแม่น ้ าดว้ยวิธีการส ารวจรังวดั
ดว้ยดาวเทียมแบบจลน ์ซ่ึงท าการตั้งสถานีหลกั (Base 
station) บนหมุดท่ีทราบค่าของกรมทางหลวง (รหัส

หมุด KRI-0086) บริเวณกิโลเมตรท่ี 25+100 อ าเภอ
ด่านมะขามเต้ีย เพ่ือส่งขอ้มูลค่าแกต่้างๆ ไปยงัสถานี
จร (Rover station) ท าใหท้ราบค่าพิกดั (X, Y และ Z) 
ณ ต าแหน่งท่ีตอ้งการทราบค่า ลกัษณะการปฏิบติังาน
แสดงดงัภาพท่ี 2 

 

 
 

ภาพที่ 2  การเกบ็ต าแหน่งจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน (GCPs) 
 

3. ประมวลผลภาพถ่ายทางอากาศ 
ท าการประมวลผลภาพถ่ายทางอากาศท่ีได้

จากอากาศยานไร้คนขับ ด้วยโปรแกรม Agisoft 
Photoscan โดยใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดินโดยแบ่งป็น 
4 กรณี เพ่ือเปรียบเทียบความถูกตอ้งทางต าแหน่งโดย 
กรณีท่ี 1 ใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดินจ านวน 4 ต าแหน่ง 
บริเวณทั้ ง 4 มุมของล าน ้ า กรณีท่ี 2 ใช้จุดควบคุม
ภาคพ้ืนดินจ านวน 8 ต าแหน่ง บริเวณทั้ง 4 มุมของล า
น ้ าและริมตล่ิงฝ่ังขวา หรือ ริมตล่ิงฝ่ังซ้ายของแต่ละ
ช่วง กรณีท่ี 3 ใช้จุดควบคุมภาคพ้ืนดินจ านวน 16 
ต าแหน่ง บริเวณทั้ง 4 มุมของล าน ้ า และบริเวณริม
ตล่ิงขวา และ ตล่ิงซ้ายของแต่ละช่วง และ กรณีท่ี 4 
ใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดินจ านวน 23 ต าแหน่ง บริเวณ
ทั้ ง 4 มุมของล าน ้ า บริเวณริมตล่ิงขวา กลางล าน ้ า 

และ ตล่ิงซ้ายของแต่ละช่วง ดงัแสดงในภาพท่ี 3 ซ่ึง
แต่ละกรณีท าใหไ้ดผ้ลลพัธ์ใน 2 ลกัษณะดงัน้ี 

3.1 ภาพดดัแกเ้ชิงเลข เป็นภาพถ่ายทาง
อากาศหรือภาพถ่ายจากดาวเทียมในแนวด่ิง ซ่ึงจะ
ขจดัการบิดเบ้ียวท่ีเกิดจากความสูงต ่าและความลาด
เอียงท่ีแตกต่างกนัของภูมิประเทศ เพ่ือว่าภาพท่ีไดจ้ะ
แสดงวตัถุต่างๆ เสมือนมองจากดา้นบน 

3.2 แบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทัล (Digital 
Surface Model: DSM) เป็นการจ าลองความสูงของ
ภูมิประเทศ และจดัเก็บให้อยู่ในรูปแบบตารางกริด 
หรือขอ้มูลแรสเตอร์ โดยรวมความสูงของส่ิงปกคลุม
พ้ืนผิวทางกายภาพของโลกด้วย เช่น ส่ิงปลูกสร้าง
ตน้ไม ้และพุ่มไม ้เป็นตน้ 
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ภาพที่ 3  ต าแหน่งจุดความคุมภาคพ้ืนดิน และแนวบินเกบ็ภาพถ่ายทางอากาศ 

 

 
 

ภาพที่ 4  ตวัอยา่งผลลพัธ์จากการประมวลผลภาพถ่ายทางอากาศ 
 

4. ส ารวจรูปตดัขวางล าน า้ 
ท าการส ารวจรูปตัดล าน ้ าในแม่น ้ าล  าภาชี

เป็นระยะทางประมาณ 1 กิโลเมตรตามล าน ้ า จ านวน 
5 รูปตดั โดยเลือกช่วงล าน ้ าท่ีมีลกัษณะท่ีแตกต่างกนั
ทางกายภาพ (รูปตดั A และ E ล าน ้ ามีลกัษณะ
ค่อนขา้งแคบมีสันดอนทราย  รูปตดั B ล าน ้ ามี

ลกัษณะกวา้งมีวชัพืชและตน้ไมบ้ริเวณริมตล่ิง และ
รูปตดั C และ D บริเวณตล่ิงทั้ง 2 ฝ่ังโล่งวชัพืชนอ้ย) 
โดยใช้การส ารวจรังวัดด้วยดาวเทียมแบบจลน์ 
ต าแหน่งรูปตดัล าน ้าและลกัษณะการปฏิบติังานแสดง
ดงัภาพท่ี 5 และภาพท่ี 6 ตามล าดบั 

 

23 GCPs

a. GCPs 4 ต าแหน่ง b. GCPs 8 ต าแหน่ง

c. GCPs 16 ต าแหน่ง d. GCPs 23 ต าแหน่ง

16 GCPs

4 GCPs 8 GCPs

แนวบิน

"/ 4_GCPsต าแหน่ง GCP

แนวบินเก็บภาพถ่าย

Orthophoto

DSM

Orthophoto Digital Surface Model
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ภาพที่ 5  ต าแหน่งรูปตดั 5 ต าแหน่ง 

 

 
 

ภาพที่ 6  การส ารวจรูปตดัล าน ้ า 
 

5. การประเมนิความถูกต้องทางต าแหน่ง 
การประเมินความถูกต้องทางต าแหน่ง 

(Punyo, 2019) สามารถอธิบายดว้ยค่าท่ีคลาดเคล่ือน
ไปจากค่าท่ีแท้จริง ถือว่าเป็นความผิดพลาดทาง
เรขาคณิตของขอ้มูล ซ่ึงอาจมีผลมาจากการไดม้าซ่ึง
ขอ้มูลทั้งจากระบบส ารวจและระบบการประมวลผล
ภาพ การประเมินความถูกต้องทางต าแหน่งของ
ขอ้มูลเป็นการสร้างความเช่ือมัน่ในการน าขอ้มูลไป

ใช ้ซ่ึงค่าความละเอียดถูกตอ้งทางต าแหน่งสามารถ
รายงานเป็นระดับความเ ช่ือมั่นร้อยละ 95 ของ
ต าแหน่งทดสอบ ตวัช้ีวดัความถูกตอ้งทางต าแหน่ง
สามารถอธิบายด้วยค่าความคลาดเคล่ือนท่ีหาจาก
วิธีการทางสถิติ ดงัน้ี 

5.1 ค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือนก าลังสอง 
(Mean Square Error; MSE) 

 

𝑀𝑆𝐸𝑧 =  
1

𝑛
∑ (𝑍0𝑖 − 𝑍𝐺𝑁𝑆𝑆𝑖)2𝑛

0𝑖=1     (1) 
 

5.2 ค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือนรากก าลงัสอง (Root Mean Square Error ; RMSE) 

รูปตดั A รูปตดั A

รูปตดั B รูปตดั D
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𝑅𝑀𝑆𝐸𝑧 = √
∑ (𝑍0𝑖−𝑍𝐺𝑁𝑆𝑆𝑖)2𝑛

𝑖=1

𝑛
    (2) 

 

5.3 ค่าความคลาดถูกตอ้งแนวด่ิง 
 

AccuracyZ = 1.9600 X RMSEZ    (3) 
 

 โดยท่ี   Z0i  คือ ค่าพิกดัของค่าท่ีวดัได ้
     ZGNSS  คือ ค่าพิกดัจริงท่ีถูกตอ้ง  
    n  คือ จ านวนค่าท่ีท าการส ารวจรังวดั ซ่ึงค่าตวัช้ีวดัทั้งสาม ควรมีค่ายิ่งนอ้ย 
     ความถูกตอ้งทางต าแหน่งยิ่งมากข้ึน 
 

ผลการวจิัยและวจิารณ์ผล 
จากการศึกษาส ารวจรังวดัรูปตดัขวางล าน ้ า

โดยอากาศยานไร้คนขับในแม่น ้ าล  าภาชี ได้ผล
การศึกษาดงัน้ี 
1. การประมวลผลภาพถ่ายทางอากาศ 

จากการประมวลผลภาพถ่ายทางอากาศท่ีได้
จากอากาศยานไร้คนขบั (Nagendran et al., 2018) จุด
ควบคุมภาคพ้ืนดินมีความส าคญัในการสร้างผลลพัธ์ 
ท่ี มีความถูกต้องแม่นย  า  จึงท าการประมวลผล
ภาพถ่ายทางอากาศโดยใช้จุดควบคุมภาคพ้ืนดิน
จ านวน 4 กรณี โดยใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดิน ในการ
ปรับแกค้วามถูกตอ้งของภาพถ่ายทางอากาศดว้ยจุด
ควบคุมภาคพ้ืนดินท่ีมีจ านวนท่ีแตกต่างกัน ท าให้
ได้ผลลัพธ์ของแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทัลท่ีมีความ
แตกต่า งกัน  โดยในกรณี ท่ี  1 ท่ี ใช้ จุ ดควบคุม
ภาคพ้ืนดิน 4 ต าแหน่ง มีค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือน
รากก าลังสองทางราบ และทางด่ิง เท่ากับ 0.35 
มิลลิเมตร และ 0.02 มิลลิเมตร ตามล าดบั และมีความ
สูงของพ้ืนผิวอยูร่ะหว่าง 32.91 - 56.19 เมตรเทียบกบั
ระดับน ้ าทะเลปานกลาง กรณีท่ี 2 ท่ีใช้จุดควบคุม

ภาคพ้ืนดิน 8 ต าแหน่ง มีค่าค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือน
รากก าลังสองทางราบ และทางด่ิง เท่ากับ 0.41 
มิลลิเมตร และ 0.17 มิลลิเมตร ตามล าดบั และมีความ
สูงของพ้ืนผิวอยูร่ะหว่าง 30.23 - 62.16 เมตรเทียบกบั
ระดับน ้ าทะเลปานกลาง กรณีท่ี 3 ท่ีใช้จุดควบคุม
ภาคพ้ืนดิน 16 ต าแหน่ง มีค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือน
รากก าลงัสองทางราบ และทางด่ิงเท่ากบั 5.91 และ 
3.31 มิลลิเมตร และมีความสูงของพ้ืนผิวอยู่ระหว่าง 
27.85 - 63.37 เมตรเทียบกบัระดบัน ้ าทะเลปานกลาง 
และ กรณีท่ี 4 ท่ีใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดิน 23 ต าแหน่ง 
มีค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือนรากก าลงัสองทางราบ 
และทางด่ิงเท่ากบั 6.92 และ 5.27 มิลลิเมตร และ มี
ความสูงของพ้ืนผิวอยู่ระหว่าง 20.54 - 64.71 เมตร
เทียบกับระดับน ้ าทะเลปานกลาง รายละเอียดของ
แบบจ าลองพ้ืนผิวดิ จิทัลแสดงดังตารางท่ี  1 ซ่ึง
แบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลัท่ีไดท้ั้ง 4 กรณี มีค่าความ
ละเอียด 0.13 ×  0.13 เมตร ผลลพัธ์แสดงดงัภาพท่ี 7 
และ ภาพถ่ายออร์โธสีมีความละเอียดของภาพถ่าย
ทางอากาศเท่ากบั 0.33 ×  0.33 เมตร 
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ตารางที่ 1  ผลของแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลั 

Case GCPs 
RMSE (mm) Elevation (m) 

X Y Z Minimum Maximum 

1 4 0.15 0.31 0.02 32.91 56.16 
2 8 0.23 0.34 0.17 30.23 62.16 
3 16 4.66 3.63 3.31 27.85 63.37 
4 23 5.23 4.53 5.27 20.54 64.71 

 

 
 

ภาพที่ 7  แบบจ าลองดิจิทลัท่ีไดจ้ากการประมวลผลภาพถ่ายทางอากาศ 
 

2. การส ารวจรูปตดัขวางล าน า้ 
ผลการส ารวจรูปตดัล าน ้าระยะทางประมาณ 

1 กิโลเมตร จ านวน 5 รูปตดั โดยแต่ละรูปตดัมีความ
กวา้งของล าน ้ าตั้ งแต่ตล่ิงขวาถึงตล่ิงซ้ายอยู่ในช่วง
ประมาณ 23 - 40 เมตร ซ่ึงลกัษณะรูปตดัขวางล าน ้ าท่ี

เลือกบางช่วงของรูปตัดขวางล าน ้ าจะมีลักษณะท่ี
ค่อนขา้งแคบ และคดงอตามล าน ้า เพ่ือใหเ้กิดลกัษณะ
ท่ีแตกต่างกนัของแต่ละรูปตดั ต าแหน่งรูปตดัล าน ้ าท่ี
เลือก และรายละเอียดแสดงดงัตารางท่ี 2 ตามล าดบั 

 

 
ภาพที่ 8  ต าแหน่งรูปตดั 5 ต าแหน่ง 
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ตารางที่ 2  รายละเอียดต าแหน่งรูปตดัล าน ้า 

Sections X Y Number of check points Distance (m) 

A 541358.85 1532128.91 7 36.7 

B 541520.32 1532193.25 5 22.35 

C 541657.14 1532261.65 5 31 

D 541776.06 1532129.86 8 34 

E 541836.50 1532244.31 6 23.7 
 

และเม่ือท าการเปรียบเทียบรูปตดัขวางล าน ้า
ท่ีไดจ้ากแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลัซ่ึงไดจ้ากการประมวลผล 
ภาพถ่ายทางอากาศ กบัผลส ารวจรูปตดัล าน ้าท่ีไดจ้าก
การส ารวจรังวดัดว้ยดาวเทียมแบบจลน์ จ านวน 5 รูป
ตดัล าน ้า พบวา่กรณีท่ี 1 รูปตดัขวางล าน ้าจากแบบจ าลอง 
พ้ืนผิวดิจิทลัท่ีไดจ้ากการผลภาพถ่ายทางอากาศโดย
ใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดินจ านวน 4 ต าแหน่ง มีผลต่าง
ทางด่ิงแต่ละรูปตดัเฉล่ียอยูร่ะหวา่ง ± 6.64 เมตร ท า
ใหค่้าคลาดเคล่ือน (error) ของแต่ละรูปตดัอยูร่ะหวา่ง 
4 - 12 เมตร กรณีท่ี 2 รูปตดัขวางล าน ้าจากแบบจ าลอง 
พ้ืนผิวดิจิทลัท่ีไดจ้ากการผลภาพถ่ายทางอากาศโดย
ใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดินจ านวน 8 ต าแหน่ง มีผลต่าง
ทางด่ิงแต่ละรูปตดัเฉล่ียอยูร่ะหวา่ง ± 7.17 เมตร ท า
ใหค่้าคลาดเคล่ือนของแต่ละรูปตดัอยูร่ะหวา่ง 4 - 11 
เมตร กรณีท่ี 3 รูปตดัขวางล าน ้าจากแบบจ าลอง
พ้ืนผิวดิจิทลัท่ีไดจ้ากการผลภาพถ่ายทางอากาศโดย

ใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดินจ านวน 16 ต าแหน่ง มี
ผลต่างทางด่ิงแต่ละรูปตดัเฉล่ียอยูร่ะหวา่ง ± 6.25 
เมตร ท าใหค่้าคลาดเคล่ือนของแต่ละรูปตดัอยู่
ระหวา่ง 1 - 11 เมตร และกรณีท่ี 4 รูปตดัขวางล าน ้า
จากแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลัท่ี ไดจ้ากการผลภาพถ่าย
ทางอากาศโดยใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดินจ านวน 23 
ต าแหน่ง มีผลต่างทางด่ิงแต่ละรูปตดัเฉล่ียอยูร่ะหวา่ง 
± 6.29 เมตร ท าใหค่้าคลาดเคล่ือนของแต่ละรูปตดัอยู่
ระหวา่ง 3 - 10 เมตร ผลต่างของรูปตดัขวางล าน ้าจาก
แบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลัแสดงดงัตารางท่ี 3 และ ภาพ
ท่ี 8 และแสดงรูปตดัขวางล าน ้าทั้ง 5 รูปตดัในภาพท่ี 
9 ถึงภาพท่ี 14 ซ่ึงเป็นไปตามการศึกษาของ (Agüera-
Vega et al., 2017) พบวา่การเพ่ิมจ านวน จุดควบคุม
ภาคพ้ืนดิน มีอิทธิพลต่อความแม่นย  าในแนวราบ 
ส่วนความแม่นย  าในแนวด่ิงไม่ไดรั้บอิทธิพลจาก
สณัฐานภูมิประเทศ 

 

ตารางที่ 3  ผลต่างของแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลัในแต่ละกรณี  

Sections 
4 GCPs (m) 8 GCPs (m) 16 GCPs (m) 23 GCPs (m) 

+∆Z -∆Z ∆Z +∆Z -∆Z ∆Z +∆Z -∆Z ∆Z +∆Z -∆Z ∆Z 

A 5.51 0 5.52 5.94 -0.12 6.05 4.51 -0.19 4.69 4.4 -0.17 4.57 

B 12.ภ 0 12.64 11.19 0 11.19 9.39 0 9.39 10.08 0 10.08 

C 4.04 0 4.04 3.09 0 3.09 0.24 -1.11 1.35 1.89 -1.69 3.58 

D 5.78 0 5.78 11.16 0 11.16 11.45 0 11.45 6.75 -0.76 7.5 

E 4.69 -0.54 5.23 3.69 -0.68 4.37 2.05 -2.32 4.37 0.08 -5.61 5.69 

       Average 6.64     7.17     6.25     6.29 
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ภาพที่ 9  ผลต่างในแนวด่ิงของแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลัเทียบกบัรูปตดัล าน ้า 

ท่ีไดจ้ากการส ารวจดว้ยดาวเทียมแบบจลน์ 
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ภาพที่ 10  ผลการส ารวจรังวดัรูปตดัขวางล าน ้า A 
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ภาพที่ 11  ผลการส ารวจรังวดัรูปตดัขวางล าน ้า B 
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ภาพที่ 12  ผลการส ารวจรังวดัรูปตดัขวางล าน ้า C 
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ภาพที่ 13  ผลการส ารวจรังวดัรูปตดัขวางล าน ้า D 
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ภาพที่ 14  ผลการส ารวจรังวดัรูปตดัขวางล าน ้า E 
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3. การประเมนิความถูกต้องทางต าแหน่ง 
การประเมินความถูกตอ้งทางต าแหน่งของ

รูปตดัขวางล าน ้าจากแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลัท่ีไดจ้าก
การประมวลผลภาพถ่ายทางอากาศจ านวน 4 กรณี 
โดยใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดินจ านวน 4, 8, 16, และ 23 
ต าแหน่ง เพ่ือน ามาประยุกต์ใช้กับงานส ารวจรูป
ตดัขวางของล าน ้ า จึงท าการตรวจสอบความถูกตอ้ง
ทางต าแหน่งจ านวน 5 รูปตดัล าน ้ า ประกอบดว้ย A, 
B, C, D และ E  เม่ือน าผลส ารวจรูปตดัล าน ้ าท่ีไดจ้าก
การส ารวจรังวดัดาวเทียมแบบจลน์ และผลส ารวจรูป
ตดัล าน ้ าท่ีไดจ้ากการประมวลผลแบบจ าลองพ้ืนผิว
ดิจิทลั ท าการตรวจสอบความถูกตอ้ง พบวา่ 

กรณีท่ี 1 ใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดินจ านวน 4 
ต าแหน่ง รูปตดั A, B, C,D และ E มีค่าเฉล่ียความ
คลาดเคล่ือนก าลงัสอง เท่ากบั 0.79, 2.53, 0.81, 0.72 
และ 0.69 เมตร ตามล าดบั ซ่ึงสูงกว่าผลส ารวจรูปตดั
ล าน ้าท่ีไดจ้ากการส ารวจรังวดัดว้ยดาวเทียมแบบจลน ์
และเม่ือท าการตรวจสอบความถูกตอ้งของแต่ละรูป
ตดัพบว่ามีค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือนรากก าลงัสอง 
ของแต่ละรูปตดัเท่ากบั 0.98, 2.84, 0.84, 1.13 และ 
1.26 เมตร ตามล าดบั หากพิจารณาตามมาตรฐาน 
NSSDA ท่ีระดบัความเช่ือมัน่ร้อยละ 95 มีค่าเท่ากบั 
1.93, 5.56, 1.64, 2.22 และ 2.47 เมตร ตามล าดบั 

กรณีท่ี 2 ใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดินจ านวน 8 
ต าแหน่ง รูปตดั A, B, C,D และ E มีค่าเฉล่ียความ
คลาดเคล่ือนก าลงัสอง เท่ากบั 0.83, 2.24, 0.62, 1.39 
และ 0.50 เมตร ตามล าดบั ซ่ึงสูงกว่าผลส ารวจรูปตดั
ล าน ้าท่ีไดจ้ากการส ารวจรังวดัดว้ยดาวเทียมแบบจลน์
และเม่ือท าการตรวจสอบความถูกตอ้งของแต่ละรูป
ตดัพบว่ามีค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือนรากก าลงัสอง 
ของแต่ละรูปตดัเท่ากบั 1.14, 2.62, 0.65, 1.59 และ 
1.21 เมตร ตามล าดับ หากพิจารณาตามมาตรฐาน 
NSSDA ท่ีระดบัความเช่ือมัน่ร้อยละ 95 มีค่าเท่ากบั 
2.24, 5.13, 1.27, 3.12 และ 2.37 เมตร ตามล าดบั 

กรณีท่ี 3 ใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดินจ านวน 16 
ต าแหน่ง รูปตัด A, B, และ D มีค่าเฉล่ียความ
คลาดเคล่ือนก าลงัสอง เท่ากบั 0.62, 1.88 และ 1.43 
เมตร ตามล าดบั ซ่ึงสูงกว่าผลส ารวจรูปตดัล าน ้ าท่ีได้
จากการส ารวจรังวดัดว้ยดาวเทียมแบบจลน์ ส่วนรูป
ตดั C และ E มีค่าค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือนก าลงัสอง 
เท่ากบั -0.17 และ -0.04 เมตร เม่ือท าการตรวจสอบ
ความถูกตอ้งรูปตดั A, B, C, D และ E พบว่ามี
ค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือนรากก าลงัสอง ของแต่ละรูป
ตดัเท่ากบั 0.88, 2.15, 0.42, 1.57 และ 0.80 เมตร 
ตามล าดบั หากพิจารณาตามมาตรฐาน NSSDA ท่ี
ระดบัความเช่ือมัน่ร้อยละ 95 มีค่าเท่ากบั 1.73, 4.21, 
0.83, 3.07 และ 1.57 เมตร ตามล าดบั 

กรณีท่ี 4 ใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดินจ านวน 23 
ต าแหน่ง รูปตดั A, B, C และ D มีค่าเฉล่ียความ
คลาดเคล่ือนก าลงัสอง เท่ากบั 0.60, 2.02, 0.04 และ 
0.75 เมตร ตามล าดบั ซ่ึงสูงกว่าผลส ารวจรูปตดัล าน ้ า
ท่ีไดจ้ากการส ารวจรังวดัดว้ยดาวเทียมแบบจลน์ส่วน
รูปตัด E มีค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือนก าลังสอง 
เท่ากบั -0.92 เมตร เม่ือท าการตรวจสอบความถูกตอ้ง
รูปตดั A, B, C, D และ E พบว่ามีค่าเฉล่ียความ
คลาดเคล่ือนรากก าลงัสอง ของแต่ละรูปตดัเท่ากบั 
0.98, 2.35, 0.96, 1.11 และ 1.12 เมตร ตามล าดบั หาก
พิจารณาตามมาตรฐาน NSSDA ท่ีระดบัความเช่ือมัน่
ร้อยละ 95 มีค่าเท่ากบั 1.91, 4.61, 1.88, 2.18 และ 
2.19 เมตร ตามล าดบั 

รายละเอียดแสดงดงัตารางท่ี 4 และ ตารางท่ี 
5 (Alganci et al., 2018) พบว่าการประเมินความ
แม่นย  าของแบบจ าลองภูมิประเทศ กรณีท่ีมีส่ิงปก
คลุมดิน PHR และ SPOT DSM มีความแม่นย  าสูงสุด 
โดยมีค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือนรากก าลงัสอง อยู่
ระหวา่ง 4.23 - 5.09 เมตร ALOS DSM มีผลลพัธ์ท่ีน่า
พอใจโดยมีค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือนรากก าลงัสอง 
เท่ากบั 5.91 เมตร และ SRTM และ ASTER DSM มี
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คว ามแ ม่นย  า ท่ี แ ย่ ท่ี สุ ด  โ ด ย มี ค่ า เ ฉ ล่ี ย ค ว าม
คลาดเคล่ือนรากก าลงัสอง อยู่ระหว่าง 6.49 - 6.92 
เมตร ซ่ึงจะเห็นว่า ค่าความถูกต้องแม่นย  าของ
แบบจ าลองภูมิประเทศท่ีใช่อยู่ในปัจจุบันนั้ น มี

ค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือนรากก าลังสอง ท่ีสูงกว่า
แบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลัท่ีไดจ้ากภาพถ่ายจากอากาศ
ยานไร้คนขบั 

 

ตารางที่ 4  การตรวจสอบความถูกตอ้งทางต าแหน่งของแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลัในแต่ละรูปตดั 

Sections 
4 GCPs 8 GCPs 16 GCPs 23 GCPs 

Mean  
Error(m) 

RMSE  
(m) 

Mean 
Error (m) 

RMSE  
(m) 

Mean 
Error (m) 

RMSE  
(m) 

Mean 
Error (m) 

RMSE  
(m) 

A 0.79 0.98 0.83 1.14 0.62 0.88 0.60 0.98 
B 2.53 2.84 2.24 2.62 1.88 2.15 2.02 2.35 
C 0.81 0.84 0.62 0.65 -0.17 0.42 0.04 0.96 
D 0.72 1.13 1.39 1.59 1.43 1.57 0.75 1.11 
E 0.69 1.26 0.50 1.21 -0.04 0.80 -0.92 1.12 

Mean   0.57   0.53   0.56   0.42 
 
ตารางที่ 5  ความถูกตอ้งของแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลัตามมาตรฐาน NSSDA ท่ีระดบัความเช่ือมัน่ร้อยละ 95 

Sections 
NSSDA Vertical Accuracyz (ACCr) at 95% Confidence Level 

4 GCPs  8 GCPs  16 GCPs  23 GCPs  
A 1.93 2.24 1.73 1.91 
B 5.56 5.13 4.21 4.61 
C 1.64 1.27 0.83 1.88 
D 2.22 3.12 3.07 2.18 
E 2.47 2.37 1.57 2.19 

Mean 1.12 1.04 1.09 0.82 
 

จุดควบคุมภาพพ้ืนดินมีอิทธิพลต่อความ
แม่นย  าของแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลั (Nagendran et 
al., 2018) พบว่าความแม่นย  าท่ีดีข้ึนมากจากการ
กระจายตัวได้ดีของจุดควบคุมภาคพ้ืนดินในพ้ืนท่ี
การศึกษา ส่วน (Agüera-Vega et al., 2017) พบว่า
การเพ่ิมจ านวนจุดควบคุมภาคพ้ืนดินมีอิทธิพลต่อ
ความแม่นย  า ในแนวราบเม่ือจ านวนจุดควบคุม
ภาคพ้ืนดินเพ่ิมข้ึนความแม่นย  าก็เพ่ิมข้ึนเช่นกนั ส่วน

ความแม่นย  าในแนวด่ิงไม่ไดรั้บอิทธิพลจากสัณฐาน
ภูมิประเทศ (Tangpoomjit et al., 2020) ความถูกตอ้ง
ในแนวด่ิงเร่ิมคงท่ีตั้งแต่ 8 จุด สอดคลอ้งกบัการวาง
จุดจุดควบคุมภาคพ้ืนดินในพ้ืนท่ีศึกษาท่ีสม ่าเสมอ 
และ (Mazzoleni et al., 2020) ไดก้ล่าวว่า อย่างไรก็
ตามรูปตดัล าน ้ าท่ีไดจ้าก LiDAR และอากาศยานไร้
คนขบัมกัมีค่าระดบัสูงกว่าค่าระดบัจริง ซ่ึงจากศึกษา
คร้ังน้ีการเพ่ิมจ านวนจุดควบคุมภาพพ้ืนดินมีผลต่อ
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ความแม่นย  าเพ่ิมท่ีเพ่ิมข้ึน โดยรูปตดัขวางล าน ้ าจาก
แบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทัลท่ีมีจุดควบคุมภาพพ้ืนดิน
จ านวน 23 ต าแหน่ง ใหค่้าความถูกตอ้งดีท่ีสุด และยงั
พบวา่ค่าระดบัท่ีไดจ้ากอากาศยานไร้คนขบัส่วนใหญ่
มีระดบัสูงกว่าค่าระดบัจริงท่ีไดจ้ากการส ารวจรังวดั
ดว้ยดาวเทียมแบบจลน ์
 

สรุป 
การส ารวจรูปตัดล าน ้ าด้วยแบบจ าลอง

พ้ืนผิวดิจิทลัท่ีไดจ้ากอากาศจากอากาศยานไร้คนขบั 
โดยใชจุ้ดควบคุมภาคพ้ืนดินจ านวน 4 กรณี ดงักล่าว
ในหัวข้อข้างต้น เพ่ือให้เกิดความแม่นย  าของรูป
ตดัขวางล าน ้าจากแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลั โดยท าการ
เปรียบเทียบกบัผลส ารวจรูปตดัขวางล าน ้ าจ านวน 5 
รูปตดั ดว้ยวิธีการส ารวจรังวดัดว้ยดาวเทียมแบบจลน ์

1. จากผลขา้งตน้พบว่ากรณีท่ี 4 รูปตดัขวาง
ล าน ้ าจากแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทัลท่ีใช้จุดควบคุม
ภาคพ้ืนดิน 23 ต าแหน่ง ท่ีมีจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน
บริเวณ 4 มุมของล าน ้ า ตล่ิงซา้ย-ขวาของล าน ้ า และ
กลางล าน ้ าท่ีเป็นสันดอนทราย สามารถให้ค่าความ
ถูกตอ้งทางต าแหน่งท่ีดีกว่ากรณีท่ี 2 กรณีท่ี 3 และ
กรณีท่ี 1 ตามล าดบั สามารถตรวจสอบไดจ้ากค่าเฉล่ีย
ความคลาดเคล่ือนก าลังสอง และค่าเฉล่ียความ
คลาดเคล่ือนรากก าลงัสอง 

2. การเพ่ิมจ านวนจุดควบคุมภาคพ้ืนดินช่วย
ใหค่้าความถูกตอ้งทางต าแหน่งเพ่ิมข้ึน แต่เพ่ิมข้ึนไม่
มาก เน่ืองจากบริเวณพ้ืนท่ีมีส่ิงท่ีปกคลุมดินพ้ืนผิวภูมิ
ประเทศ เช่น วชัพืช ตน้ไม ้ส่ิงก่อสร้างต่างๆ เป็นตน้ 
ดังจะเห็นได้จากรูปตัด B เม่ือเปรียบเทียบความ
ถูกตอ้งทางต าแหน่งของแบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทลัทั้ง 4 
กรณี รูปตดั B มีค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือนก าลงัสอง 
ท่ีสูงกวา่รูปตดัอ่ืนๆ 
 
 

ข้อเสนอแนะ 
การใช้แบบจ าลองพ้ืนผิวดิจิทัลท่ีได้จาก

อากาศยานไร้คนขบัในงานส ารวจรูปตดัล าน ้ ายงัคงมี
ข้อจ ากัดอยู่หลายอย่าง เช่น ความสูงของต้นไม้
บริเวณตล่ิงซ้ายและตล่ิงขวา การสะทอ้นของผิวน ้ า 
เน่ืองจากการส ารวจดว้ยภาพถ่ายท่ีไดจ้ากอากาศยาน
ไร้คนขบัไม่สามารถถ่ายภาพผ่านทะลุน ้ าได ้เป็นตน้ 
นอกจากน้ีการส ารวจรังวดัรูปตดัล าน ้าดว้ยการส ารวจ
ดว้ยดาวเทียมแบบจลน์ ก็ยงัมีค่าความคาดเคล่ือนจาก
ความเป็นจริงอยูด่ว้ย 
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