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บทคัดย่อ1 
 

 งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อศึกษาการส ารวจท าแผนที่ดว้ย LiDAR ติดตั้งบนอากาศยานไร้คน (UAV) แล้วน าผลที่
ได้มาสร้างเป็นแผนที่ภูมิประเทศแบบต่างๆ ทั้ง 2 มิติ และ 3 มิติ เพื่อใช้ในการออกแบบการประมาณราคาค่าก่อสร้าง 
รวมทั้งการตรวจสอบความถูกต้องของข้อมูลที่ได้จาก LiDAR พื้นที่ท่ีท าการศึกษาคือบริเวณเขาใหญ่ ต าบลหมูสี อ าเภอปาก
ช่อง จังหวัดนครราชสีมา จ านวนพื้นท่ีศึกษาจ านวน 3000 ไร่ การบินส ารวจท าแผนที่ด้วย LiDAR ใช้ LiDAR ยี่ห้อ Yellow 
Scan รุ่น Mapper ติดตั้งบนอากาศยานไร้คน (UAV) ยี่ห้อ DJI รุ่น Matrice 300 RTK ด้วยโปรแกรม PILOT การท างาน
แบ่งออกเป็น 2 ส่วน คือส่วนที่1 เป็นการท างานของอากาศยานไร้คน (UAV) ติดตั้ง LiDAR จะท าการบินแบบอัตโนมัติ
ตามที่ได้ออกแบบไว้ และส่วนท่ี2 เป็นส่วนของการประมวลผลและวิเคราะห์ข้อมูล โดยใช้โปรแกรม Yellow Scan Cloud 
Station ผลการศึกษาพบว่า การส ารวจท าแผนที่ด้วย LiDAR ติดตั้งบนอากาศยานไร้คน (UAV) สามารถให้ข้อมูลภูมิ
ประเทศ ท่ีมีความละเอียดถูกต้องแม่นย าสูง และสามารถเก็บข้อมูลได้อย่างรวดเร็ว ใช้คนปฏิบัติงานน้อยกว่าวิธีเดิมมาก ซึ่ง
ข้อมูลที่ได้จ าน ามาตรวจสอบความถูกต้องทางดิ่งกับจุดอ้างอิงบนพ้ืนดิน ณ จุดพิกัดทางราบเดียวกันได้ค่าความต่างเฉลี่ย ไม่
เกิน 5 เซนติเมตร 
 

ค าส าคัญ:  อากาศยานไร้คน, การบินแบบอัตโนมัต,ิ แผนที่ภมูิประเทศ, โปรแกรม PILOT  
 

Abstract 
 

             The objective of this research is to study LiDAR mapping surveys installed on unmanned 
aerial vehicles (UAVs) and then use the results to create various topographic maps, both 2D and 3D, for 
use in designing construction cost estimates. The area studied checking accuracy of data obtained from 
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LiDAR, the area studied is Khao Yai, Moo Si Subdistrict, Pak Chong District, Nakhon Ratchasima Province. 
The amount of study area is 3000 rai. Survey flight mapping with LiDAR using LiDAR brand Yellow Scan, 
Mapper model, installed on a DJI brand unmanned aerial vehicle (UAV), Matrice 300 RTK model, with 
the PILOT program. The work is divided into 2 parts: Part 1 is the operation of an unmanned aerial 
vehicle (UAV) equipped with LiDAR. It will fly automatically as designed and part 2 is the data 
processing and analysis part. Using the Yellow Scan Cloud Station program, the results of the study 
found that LiDAR mapping surveys installed on unmanned aerial vehicles (UAVs) can provide 
topographic information. with high resolution accuracy and can collect data quickly It uses much less 
workers than the original method, which data that have been pawned to check vertical accuracy with 
reference points on the ground at the same horizontal coordinate point to get an average difference of 
not more than 5 centimeters. 

Keywords:  Unmanned Aerial Vehicles, Automatic flight, topographic maps, PILOT programs  

 

1. บทน า 

 การส ารวจ หมายถึง การตรวจสอบหรือการปฏิบัติงานเพื่อหาความสัมพันธ์เกี่ยวกับต าแหน่งที่แน่นอนของจุด
ต่างๆ ที่อยู่บน อยู่ใต้ผิวโลก หรืออยู่ในอากาศ โดยมีพิกัดก ากับ เพื่อก าหนดจุดบังคับแผนที่ การตรวจสอบหรือการ
ปฏิบัติงานนี้ เป็นการวัดระยะทางราบ (Distance) ระยะทางดิ่ง (Elevation) และการวัดทิศทาง (Direction) แล้วน าผลที่
ได้มาสร้างเป็นแผนที่ภูมิประเทศหรือแบบต่างๆ เพื่อใช้ในการประมาณราคาค่าก่อสร้างและการก่อสร้าง 

จากการส ารวจจะได้ข้อมูลรายละเอียดเกี่ยวกับต าแหน่งและทิศทางของสิ่งต่างๆใน ภูมิประเทศ ซึ่งข้อมูลเหล่านี้
จะช่วยให้รู้ถึง เนื้อที่ (Area) ของบริเวณหรือพื้นที่ที่ต้องการทราบ ขอบเขต (Boundary) หรือแนวเขตของพื้นที่ รูปร่าง 
(Shape) ของพื้นที่ บริเวณหรือสิ่งอื่นใด เช่น รูปร่างของอาคาร ถนน อ่างเก็บน้ า พื้นที่ ฯลฯ เป็นต้น แม้ว่าการส ารวจ
สามารถบอกให้รู้ถึงสิ่งต่างๆ ดังที่กล่าวมาแล้วนั้น แต่ก็ต้องท าการส ารวจหาข้อมูลอย่างครบถ้วน ซึ่งต้องใช้เวลาและ
ค่าใช้จ่ายมาก 

ปัจจุบันการส ารวจได้เจริญก้าวหน้าไปมาก โดยการน าเทคโนโลยีที่ทันสมัยมาประยุกต์ใช้ในงานส ารวจ การ
ส ารวจท าแผนที่ด้วย LiDAR ติดตั้งบนอากาศยานไร้คน (UAV) ใช้งานง่าย สะดวก มีความคล่องตัวมากขึ้น ประหยัดเวลา
และค่าใช้จ่าย เมื่อเทียบกับวิธีการส ารวจแบบเดิมอีกท้ังท าให้ได้แผนท่ีที่มีรายละเอียดและความถูกต้องแม่นย าสูง สามารถ
น าไปใช้งานทางด้านวิศวกรรมได้เป็น อย่างดี การส ารวจท าแผนที่ด้วย LiDAR ติดตั้งบนอากาศยานไร้คน (UAV) เป็น
อุปกรณ์ส าหรับ สแกนพ้ืนผิวภูมิประเทศ ด้วย LiDAR ติดตั้งบนอากาศยานไร้คน (UAV) สามารถท างานได้อย่าง เป็นระบบ
โดยการก าหนดพื้นท่ีในการส ารวจ การก าหนดแนวบิน การก าหนดจุดบินส าหรับบนิข้ึน และร่อนลง จากผู้ใช้งานในเบื้องต้น
การควบคุมและแสดงผลการท างานผ่านสถานีควบคุมภาคพื้นดิน (Ground Control Station) โดยผู้ปฏิบัติงานสามารถ
ทราบต าแหน่งของตัวอากาศยานไร้คน ว่าอยู่ต าแหน่งใด สถานะเช่ือมต่อ สถานะดาวเทียม สถานะของพลังงานแบตเตอรี่ 
อีกทั้งผู้ปฏิบัติงานสามารถก าหนดให้อากาศยานไร้คน เคลื่อนที่ไปยังจุดที่ต้องการเพิ่มหรือลดระดับความสูง การร่อนลง
ฉุกเฉินตามลักษณะเหตุการณ์เฉพาะหน้าได้ โดยเมื่อหลังจากที่บินในพื้นที่ที่ก าหนดเสร็จสิ้นตามขั้นตอนแล้ว จะต้องน า
ข้อมูลทั้งหมดมาท าการ ประมวลผลด้วยโปรแกรมคอมพิวเตอร์ จะได้ข้อมูลเป็น Point Cloud เพื่อน าผลข้อมูลดังกล่าวไป
ใช้งานต่อไป 

แม้ในปัจจุบันได้มีการน าเทคโนโลยี LiDAR มาใช้งานในการวิเคราะห์โครงสร้าง แต่ยังคงติดปัญหาในการตรวจจับ
วัตถุในพ้ืนท่ีที่สภาพแวดล้อมหลากหลาย เนื่องจากมีปัจจัยด้านสภาพแวดล้อมที่จ ากัดเป็นปัญหาส าคัญ โดยปัจจัยที่ส่งผล
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มากที่สุดคือสภาพแวดล้อมท่ีมีผลต่อการเดินทางของแสงเช่น วัตถุหรือพ้ืนผิวที่เมื่อแสงตกกระทบจะไม่เกิดการสะท้อนกลับ
ของแสงท้ังหมด แต่จะท าการเบี่ยงเบนหรือหักเหแสงไปในทิศทางอื่น 

ดังนั้นผู้วิจัยจึงเห็นความส าคัญของ การส ารวจท าแผนที่ด้วย LiDAR ติดตั้งบน อากาศยานไร้คน (UAV) ซึ่งมีความ
ละเอียด ความถูกต้องแม่นย าสูง น ามาใช้ในการส ารวจท าแผนที่ภูมิประเทศ เพื่อให้ได้แผนที่ภูมิประเทศที่มี ความถูกต้อง
แม่นย าสูง และง่ายต่อการออกแบบ 
  

2. วิธีด าเนินการวิจัย 
ในการการสารวจไลดาร์ประกอบไปด้วยองค์ประกอบหลักท่ีส าคัญทั้งหมด 3 อย่าง คือ 

1) ระบบ Sensor หรือ การวัดระยะทางด้วยเลเซอร์ 
2) ระบบ GPS หรือ ระบบก าหนดต าแหน่งบนพ้ืนโลกเพื่อระบุต าแหน่งและความสูงของเครื่องรับสัญญาณ 
3) Inertial Measurement Unit (IMU) หรือ เครื่องวัดอาศัยความเฉื่อยที่คอยช่วยในเรื่องการวางตัวของ

เครื่องบินหรือดาวเทียม โดยทั้ง 3 องค์ประกอบจะท างานสัมพันธ์กันเพื่อให้ได้มาซึ่งของข้อมูลที่ต้องการ 
 ในการด าเนินงานได้วางแผนการท างาน โดยมีการเตรียมงาน ศึกษาเอกสารต่างๆ โดยก าหนดขอบเขตพื้นที่
ปฏิบัติงานคือ บริเวณเขาใหญ่ ต าบลหมูสี อ าเภอปากช่อง จังหวัดนครราชสีมา ออกแบบก าหนดต าแหน่งที่จะท าการสร้าง
หมุดหลักฐานการส ารวจ ต าแหน่งจุด Check Point วางแผนเส้นทางการบิน การโยงค่าระดับ ไปยังต าแหน่งหมุดหลักฐานที่
ก าหนด ในการท าการส ารวจหมุดหลักฐานทางดิ่ง และหมุดหลักฐานทางราบ โดยต้องค านึงถึงเกณฑ์การท างาน มาตรฐาน
ความถูกต้อง ท าการส ารวจ ท าแผนท่ี มาตราส่วน 1 : 1,000 เป็นมาตราส่วนมาตรฐานของแผนที่ กรณีศึกษาพื้นที่บริเวณ
เขาใหญ่ ต าบลหมูสี อ าเภอปากช่อง จังหวัดนครราชสีมา แสดงดังรูปที1่ 

 

 
 

รูปที1่  ขอบเขตพื้นท่ีที่ใช้ในการศึกษา  
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2.1 วัสดุอุปกรณ์ที่ใช้ในการวิจัย 
2.1.1 กล้องระดับ ยี่ห้อ TOPCON รุ่น DL-502 ใช้ในการโยงค่าระดับจากหมุดที่ทราบค่าระดับ ไปยังหมุดที่สร้าง

ขึ้นมาใหม่ ใช้ในขั้นตอนโยงค่าพิกัดและค่าระดับ ไปที่หมุดหลักฐานการส ารวจและหมุด Check Point (รูปที่ 2) 

 
รูปที่ 2 กล้องระดับ ยี่ห้อ TOPCON รุ่น DL-502 (cst.co.th, 2021) 

 
2.1.2 เครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GNSS ยี่ห้อ TOPCON รุ่น HIPER HR ใช้ในการโยงค่าพิกัดจากหมุดที่ทราบ

ค่าพิกัด ไปยังหมุดที่สร้างขึ้นมาใหม่ (รูปท่ี 3) 

 
 

รูปที่ 3 เครื่องรับสญัญาณดาวเทียม GNSS ยี่ห้อ TOPCON รุ่น HIPER HR (mascus.com, 2021) 
 

2.1.3 อากาศยานไร้คน ยี่ห้อ DJI รุ่น MATRICE 300 RTK ใช้บินถ่ายภาพทางอากาศและติดตั้ง LiDAR เพื่อเก็บ
จุดระดับ (รูปที่ 4) 

 

 
 

รูปที่ 4 อากาศยานไรค้น ยี่ห้อ DJI รุ่น MATRICE 300 RTK (wingtra.com, 2021) 
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2.1.4 LiDAR ยี่ห้อ YellowScan รุ่น Mapper ใช้เก็บจุดระดับ (รูปที่ 5) 
 

 
 

รูปที่ 5 LiDAR ยี่ห้อ YellowScan รุ่น Mapper (yellowscanlidar, 2021) 
 

2.2 การวางแผนการบินด้วยอากาศยานไร้คนติดต้ัง LiDAR 
เพื่อควบคุมความถูกต้องเชิงต าแหน่งของผลลัพธ์ การส ารวจด้วยอากาศยานไร้คน ขั้นตอนการวางแผนการบิน

เป็นขั้นตอนท่ีส าคัญ เนื่องจากการก าหนดพารามิเตอร์ของการวางแผนการบินจะต้องสอดคล้องกับความถูกต้องที่ต้องการ 
พารามิเตอร์ที่เกี่ยวข้องในการวางแผนการบินประกอบด้วย ความสูงบิน รูปแบบการบิน 

2.2.1 ความสูงบิน 
ความสูงบินเป็นส่วนส าคัญของการส ารวจด้วยอากาศยานไร้คน เนื่องจากความสูงบินที่ต่ าลงจะได้ข้อมูลที่ความ

ละเอียด สามารถผลิตข้อมูลเชิงต าแหน่งท่ีมีความแม่นย าถูกต้องมากขึ้นดังนั้นนอกจากจะต้องระวังเรื่องความสูงของสภาพ
พื้นที่แล้ว ระดับสูงบินมีส่วนส าคัญอย่างยิ่งต่อการส ารวจด้วยอากาศยานไร้คน โดยสามารถค านวณระดับสูงบินได้จากกราฟ
ความสัมพันธ์ความเร็ว ความสูงของ UAV และความหนาแน่น แสดงดังรูปที่ 6 

 

 
 

รูปที่ 6 กราฟความสมัพันธ์ความเร็ว ความสูงของ UAV และความหนาแน่นของข้อมูล (yellowscanlidar,2021) 
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2.2.2 รูปแบบการบิน  
การวางแผนรูปร่างของบล็อกการบินส ารวจด้วยอากาศยาน ไร้คน ติดตั้ง LiDAR โดยทั่วไปจะก าหนดให้บินถ่าย

ในลักษณะบล็อกสี่เหลี่ยมมุมฉาก โดยสามารถเลือกรูปแบบการบินได้ดังนี้ รูปแบบการบินแบบทั่วไป และ รูปแบบการบิน   
แบบกริด แสดงดังรูปที่ 7 ซึ่งรูปแบบการบินท่ีใช้ในงานวิจัยนี้คือรูปแบบการบินแบบท่ัวไป 

 
 

 
 

รูปที่ 7 รูปแบบการบินแบบท่ัวไปและรูปแบบการบินแบบกริด 
 

2.3 การสร้างจุดตรวจสอบ (Check Points: CPs) 
การสร้างจุดตรวจสอบ มีความส าคัญต่อคุณภาพการผลิตข้อมูลเชิงต าแหน่งให้ถูกต้องดังนั้นผู้ปฏิบัติงาน

จ าเป็นต้องเข้าใจหลักการและทฤษฎีในการสร้างจุดตรวจสอบ ได้แก่ การสร้างจุดตรวจสอบให้เห็นได้เด่นชัด การรังวัดค่า
พิกัดที่จุดตรวจสอบได้ถูกต้องตามแผนที่วางไว้ และการก าหนดต าแหน่งเพื่อให้จุดตรวจสอบมีจ านวนและการกระจายตัวที่
เหมาะสมครอบคลุมทั้งโครงการ 

2.3.1 ก าหนดต าแหน่งของจุดตรวจสอบภาคพื้นดิน (CPs) บนภาพดาวเทียม GOOGLE หรือจากแหล่งข้อมูลอื่น 
ให้กระจายครอบคลุมบริเวณพื้นที่โครงการ ซึ่งใช้จุดตรวจสอบภาคพื้นดิน CPs จ านวน 9 จุด กระจายทั่วพ้ืนท่ี 

2.3.2 ท าการส ารวจจุดตรวจสอบพื้นดิน (CPs) ด้วยเครื่องมือส ารวจ (GNSS) จุดตรวจสอบต้องไม่อยู่ใต้บริเวณเงา 
และสามารถมองเห็นชัดเจน ในการส ารวจใช้เฉพาะ CPs ในการตรวจสอบข้อมูล เนื่องจาก LiDAR มีระบบการท างานอยู่ใน
เกณฑ์งารส ารวจ 

2.3.3 ด าเนินการในเกณฑ์งานส ารวจ ช้ันท่ี 3 มาตรฐานของ FGDS ทั้งทางพิกัดและระดับประมวลผลข้อมูลจาก
การส ารวจรังวัดค่าพิกัดเพื่อให้ได้ข้อมูลค่าพิกัดและระดับความสูงของจุด ตรวจสอบ ก าหนดให้เป็นระบบพิกัด UTM 
(Universal Transverse Mercator) ในการรังวัดค่าพิกัดและระดับ ส ารวจด้วยเครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GNSS ด้วย
เทคนิควิธีการรังวัดแบบจลน์ (RTK) 2 เครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GNSS ยี่ห้อ TOPCON รุ่น HIPER HR 

2.3.4 ประมวลผลข้อมูล จัดท ารูปเล่มรายงานที่ได้จากการส ารวจรังวัดจากภาคสนามประกอบด้วย ค่าพิกัดและ
ค่าระดับ 
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2.4 บินส ารวจท าแผนที่ด้วยอากาศยานไร้คนติดต้ัง LiDAR 
2.4.1 ใช้โปรมแกรมการบิน DJI PILOT 
โปรแกรม DJI PILOT เป็นแอพพลิเคชั่น ใช้ในการออกแบบแนวบินได้หลากหลายรูปแบบ ช่วยใหผู้้ใช้สามารถท า

แผนที่และวเิคราะห์พื้นท่ีได้ เป็นซอฟต์แวร์ส าหรับอากาศยานไรค้น ท าให้ได้ข้อมูลที่แม่นย า และมีประสิทธิผล 
แอพพลิเคชั่นให้การบินอัตโนมัติและการบันทึกข้อมลูที่ง่าย 

2.4.2 สร้าง Projects 
2.4.4 การตั้งค่า ขอบเขตแนว และ ความสูงของแนวบิน 
2.4.5 การตั้งค่า แนวบิน วิธีการบิน และรุ่นของโดรนที่จะท าการบิน 
 

2.5 การประมวลผล 
YellowScan Cloud Station เป็นโปรแกรมในการสร้างแบบจ าลอง 3 มิติโดยอัตโนมัติ สามารถประมวลผลให้

ได้ผลลัพธ์และแก้ไขจัดการต่างๆอย่างหลากหลาย เช่น การแยกช้ันข้อมูล Point Cloud และยังสามารถเลือกการ
ประมวลผลได้อย่างหลากหลายอีกด้วย เพื่อให้ได้ผลลัพธ์ที่มีความแม่นย าสูงโดยอัตโนมัติ จึงจ าเป็นต้องมีการทับซ้อนกัน
ระหว่างภาพสูง ต้องมีการออกแบบมาเพื่อให้มีการทับซ้อนกันมากพอ การประมวลผลด้วย YellowScan Cloud Station 
ประกอบด้วยขั้นตอนหลักดังน้ี 

1) น าเข้าขอ้มูลที่ได้จาก LiDAR เป็นไฟล์นามสกลุ .apx 
2) น าเข้าข้อมูล GNSS ที่ได้จากการ Postprocess เพื่อประมวลผล 
3) ประมวลผลข้อมลู จะได้ข้อมลูเป็น Point Cloud 
4) สร้าง Point Cloud ให้เป็นสี (Colorize Point Cloud) 
5) ตัดข้อมูลที่ไมต่้องการออก (Classify) 
6) Export ข้อมูล Point Cloud และข้อมลู DTM,DSM ไปใช้งาน 
ในการประมวลผลที่ได้จากการบินส ารวจพื้นที่ โดยโปรแกรมจะประมวลผล เป็นสามมิติ ที่มีสเกลที่ถูกต้อง

สอดคล้องกับขนาดจริงหรือใกล้เคียงพื้นที่จริง มีการใช้งานที่ง่ายต่อการเรียนรู้ รูปแบบซอฟแวร์ ที่ทันสมัย กระบวนการ
ของการประมวลผลเป็นไปโดยอัตโนมัติอย่างสมบูรณ์ 

2.6 การตรวจสอบคุณภาพผลลพัธ์ 
ผลลัพธ์ที่ได้จากการส ารวจด้วยอากาศยานไร้คนติดตั้ง LiDAR เพื่องานวิศวกรรมต้องมีการตรวจสอบคุณภาพ 

และความถูกต้องเชิงต าแหน่งให้เป็นไปตามข้อก าหนดความความถูกต้องที่ต้องการ 
2.7 การประกอบระวางแผนที่ ใช้โปรแกรม Auto Cad Civil 3D  
ในการประกอบระวางแผนท่ีเป็นขัน้ตอนสุดท้ายในการท าแผนท่ีโดยการน าข้อมูลทีไ่ด้จากการส ารวจดว้ยอากาศ

ยานไร้คนติดตั้ง LiDAR น ามาเข้าโปรแกรมก็จะได้แผนที่ออกมา  
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3. ผลการวิจัยและอภิปรายผลการวิจัย 
 การวิจัยเรื่อง “การส ารวจท าแผนที่ด้วย LiDAR ติดตั้งบนอากาศยานไร้คน (UAV) กรณีศึกษาพื้นที่เขาใหญ่ อ าเภอ
ปากช่อง จังหวัดนครราชสีมา ได้มีการวางแผนเพื่อด าเนินงาน ทั้งนี้ผู้วิจัยได้รวบรวมข้อมูลเรียบร้อยแล้ว ซึ่งมีผลการท าวิจัย
ดังนี ้

3.1 การรังวัดจุด Check Point 
การก าหนดต าแหน่งหมุด Check Point ด าเนินการรังวัดค่าพิกัดและระดับ ด้วยเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมแบบ

จลน์ (Real Time Kinematic : RTK) แบบการรังวัดจากสถานีเดี่ยว (Single Base Real Time) จากหมุด Base1 จ านวน 
9 จุด แสดงดังรูปที่ 8 

 

 
 

รูปที่ 8 หมุดหลักฐานที่ใช้อ้างอิง (Base 1) 1610182.114 mN. , 753370.750 mE. และค่าระดับ 420.159 เมตร (รทก.) 
 

 
 

รูปที่ 9 การวางต าแหน่งจุด Check Point 
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เมื่อได้หมุดหลักฐานที่ใช้อ้างอิง (Base 1) จากนั้นด าเนินการวางแผ่น Check Point และท าการรังวัดค่าพิกัดและ
ระดับ ด้วยเครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GNSS ด้วยเทคนิควิธีการรังวัดแบบจลน์ (RTK) โดยใช้หมุดอ้างอิง Base 1 จ านวน 
9 จุด แสดงดังรูปที่ 9 และจะมีค่าพิกัดและค่าระดับจุด Check Point ดังตารางแสดงที่ 1 
ตารางที่ 1 ค่าพิกัดและค่าระดับจุด Check Point 

 
 

3.2 การบินส ารวจท าแผนที่ด้วยอากาศยานไร้คนติดต้ัง LiDAR 
ท าการขึ้นบินส ารวจท าแผนที่ด้วยอากาศยานไร้คนยี่ห้อ DJI รุ่น MATRICE 300 RTK ที่ติดตั้ง LiDAR  แสดงดัง

รูปที่ 10 เพื่อออกแบบแนวการบินด้วยโปรแกรม DJI PILOT ความสูง 70 เมตร Flight Speed 5 เมตร/วินาที แสดงดังรูป
ที่ 11, 12 และ 13 

 

 
 

รูปที่ 10 อากาศยานไร้คนแบบปีกหมุน (UAV) ยี่ห้อ DJI รุ่น MATRICE 300 RTK ติดตั้ง LiDAR 
 

 
 

รูปที่ 11 โปรแกรม DJI PILOT ออกแบบแนวการบิน 
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รูปที่ 12 การตั้งค่าความสูงบิน ความเร็วในการบิน 
 

 
 

รูปที่ 13 กราฟแสดงความสัมพันธ์ความสูงบินและความเร็ว (yellowscanlidar, 2021) 
 

3.3 ประมวลผลข้อมลูและผลิตแผนที่ 
           หลังจากท าการขึ้นบินส ารวจท าแผนที่ด้วยอากาศยานไร้คน เพื่อท าการเก็บข้อมูลเรียบร้อย จากนั้นเป็น

ขั้นตอนการประมวลผลด้วยโปรแกรม YellowScan CloudStation แบ่งเป็น 6 ขั้นตอน ดังนี ้
3.3.1 ขั้นตอนที่ 1 น าข้อมูลที่ได้จาก LiDAR จะเป็นไฟล์นามสกุล .apx เปิดด้วยโปรแกรม 

YellowScan CloudStation 
3.3.2 ขั้นตอนที่ 2 น าข้อมูล GNSS ที่ได้จากการ Post Process เข้ามาเพื่อท าการประมวลผล

ข้อมูลแบบจ าลองความสูงภูมิประเทศ (Digital Surface Model, DSM) แสดงดังรูปที่ 14 และ 15 ซึ่งเส้นสีขาวแนวทแยง
ในรูปที่15 คือเส้นวิ่งเข้าไปจุดเริ่มต้น และกลับต าแหน่งเดิมเมื่อบินครบแนวบินที่ก าหนด เส้นสีต่างคือเส้นที่เลือกในการ
น าไปค านวณ 

3.3.3 ขั้นตอนที่ 3 ประมวลผลข้อมูล จะสร้างข้อมูล Point cloud DSM Orthomosaic and 
Index เป็นขั้นตอนการสร้างแบบจ าลองความสูงพื้นผิวภูมิประเทศ (Digital Surface Model, DSM) การสร้างจะจัดเก็บใน
รูปแบบราสเตอร์ โดยรวมความสูงของ สิ่งปกคลุมพื้นผิวของโลก เช่น สิ่งปลูกสร้าง ต้นไม้ พุ่มไม้ เป็นต้น แสดงดังรูปที่ 16 
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รูปที่ 14 ไฟล์ข้อมูล Post Process GNSS 
 

 
 

รูปที่ 15 แสดงการ Import ไฟล์ GNSS มาประมวลผล 
 

3.3.4 ขั้นตอนท่ี 4 Colorize Point Cloud หลังจากท่ีเราประมวลผลแบบจ าลองความสูง พื้นผิว
ภูมิประเทศเสร็จเรียบร้อยแล้ว จะพบว่าพื้นผิวนั้นยังไม่มีข้อมูลสี ดังนั้นเราจะต้องน าจากข้อมูลแบบจ าลองความสูงเดิม
ประมวลผลร่วมกับภาพถ่ายทางอากาศ ซึ่งท าให้แต่ละแบบจ าลองความสูงพื้นผิวภูมิประเทศมีค่า RGB ตามลักษณะภูมิ
ประเทศจริง แสดงดังรูปที่ 17 

 



วารสารวิศวกรรมศาสตร์และสถาปัตยกรรมศาสตร์ อุเทนถวาย 
ปีที่ 1 ฉบับที่ 2 (กรกฎาคม-ธันวาคม 2567) 

12 
 

 
 

รูปที่ 16 แสดงข้อมูล Point cloud ในรูปแบบ 3 มิติ 
 

 
 

รูปที่ 17 แสดงข้อมูล Colorize Point Cloud 
 

3.3.5 ขั้นตอนที่ 5 Classify เป็นการประมวลผลแบบจ าลองความสูงพื้นดินภูมิประเทศ (Digital 
Terrain Model, DTM) การสร้างจะจัดเก็บในรูปแบบราสเตอร์ เฉพาะข้อมูลส่วนที่เป็นพื้นดินในบริเวณภูมิประเทศ (โดย
โปรแกรมจะสร้าง Canopy Height Model (CHM) เพื่อสร้างแบบจ าลองของสิ่งปกคลุมพื้นผิวโลกและตัดข้อมูลส่วนน้ีออก
ต่อไป) แสดงดังรูปที่ 18 

3.3.6 ขั้นตอนที่ 6 Export ข้อมูล Point cloud ในรูปแบบ. las ไฟล์ เพื่อน าข้อมูลไปวิเคราะห์
เส้นช้ันสูงและจัดท าแผนที่ภูมิประเทศต่อไป แสดงดังรูปที่ 19 และ 20 ในการส ารวจท าแผนที่ด้วย LiDAR จะได้แผนที่ภูมิ
ประเทศ ดังรูปที ่21 
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รูปที่ 18 แสดงข้อมูล Classify วัตถุท่ีไม่ต้องการออกไป 
 

 
 

รูปที่ 19 แสดงรูปแบบในการ Export ข้อมูลไปใช้งาน 
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รูปที่ 20 ผลข้อมลู Point cloud ในรูปแบบ Color LiDAR by RGB/Elev  
 

 
 

รูปที่ 21 แสดงแผ่นที่พ้ืนท่ีเขาใหญ่ ในรูปแบบ Color LiDAR by 
 

3.4 อภิปรายผลการวิจัย 
การส ารวจวางหมุดหลักฐาน เพื่อใช้เป็นหมุดหลักฐานทางราบ และหมุดหลักฐานทางดิ่งบริเวณพื้นที่เขาใหญ่ 

ต าบลหมูสีอ าเภอปากช่อง จังหวัดนครราชสีมา ท้ังหมด 1 หมุด มีความถูกต้องตามมาตรฐานการส ารวจ ผ่านเกณฑ์งานช้ัน
ที่ 3 มาตรฐานของ FGDS ดังนี ้

1. หมุดหลักฐานแผนที่ หมุดที่จัดสร้างขึ้นอย่างมั่นคง แข็งแรง และมีการรังวัดค่าพิกัดต าแหน่งที่มีความถูกต้องสูง 
2. หมุดหลักฐานทางราบ หมุดหลักฐานแผนที่ที่ให้เฉพาะค่าพิกัดทางราบในรูปพิกัดทางยีออเดซีและ/หรือในรูป

พิกัดแผนท่ีระบบยูทีเอ็ม (UTM) 
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3. หมุดหลักฐานทางดิ่ง หมุดหลักฐานแผนที่ที่ให้เฉพาะค่าพิกัดทางดิ่งในรูป ความสูงเหนือทรงรี (ellipsoidal 
height) หรือความสูงออร์โทเมตริก (orthometric height) หรือค่าระดับ (elevation) อย่างน้อยอย่างใดอย่างหนึ่ง 

4. หมุดหลักฐานสามมิติ หมุดหลักฐานแผนที่ท่ีให้ค่าพิกัดทั้งทางราบและทางดิ่ง ตามที่อธิบายไว้ข้างต้น 
ค่าระดับและค่าพิกัด เป็นการรังวัดเพื่อก าหนดต าแหน่งจากดาวเทียม GNSS (Global Navigation Satellite 

System) ใช้การรังวัดแบบสถิต (Static Survey)  โดยน าเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมไปตั้งรับสัญญาณที่ต าแหน่งหมุด
หลักฐานการส ารวจ ต าแหน่งหมุด GCP และหมุด Check Point โดยหมุดหลักฐานการส ารวจจ านวน 1 หมุด ต าแหน่ง
หมุด Check Point จ านวน 9 หมุด ผ่านเกณฑ์งานช้ันที่ 3 มาตรฐานของ FGDS ซึ่งจุดบังคับภาพถ่าย จุดที่มองเห็นได้
อย่างเด่นชัดบนภาพถ่าย และสามารถระบุต าแหน่งได้ในภูมิประเทศ เป็นจุดที่มีการหาค่าพิกัดต าแหน่งทางราบและทางดิ่ง
มาเพื่อใช้ในงานควบคุมการประมวลผลเชิงต าแหน่งของข้อมูลภาพ และปกติเป็นการหาค่าพิกัด จากกระบวนการทางาน
งานรังวัดภาพถ่าย (photogrammetry) น ามาประยุกต์ใช้ในการตรวจสอบความถูกต้องของข้อมูลพอยท์คลาวด์  LiDAR 
ด้วยโปรแกรม YellowScan CloudStation 

การบินส ารวจโดยใช้โดรนยี่ห้อ DJI รุ่น MATRICE 300 RTK ด้วยโปรแกรม PILOT ด้วยความสูง 70 เมตร 
Mapping Flight Speed 5 m/s บริเวณพื้นที่เขาใหญ่ ต าบลหมูสีอ าเภอปากช่อง จังหวัดนครราชสีมา เพื่อจัดท าแผนที่   
ที่มีความละเอยีดถูกต้องแม่นย าสูง 

ผลลัพธ์ที่ได้จากการส ารวจด้วยอากาศยานไร้คนติดตั้ง LiDAR มีการตรวจสอบคุณภาพความถูกต้องเชิงต าแหน่ง
ของพอยท์คลาวด์ เป็นไปตามข้อก าหนดความถูกต้อง โดยมีกระบวนการประมวลผลข้อมูลจากหมุดหลักฐานอ้างอิง และมี
การรายงานผลความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยทางราบและทางดิ่งไม่เกิน 10 เซนติเมตร และน าข้อมูลที่ได้มาตรวจสอบความ
ถูกต้องทางดิ่งกับจุดอ้างอิงบนพื้นดิน ณ จุดพิกัดทางราบเดียวกันได้ค่าความต่างเฉลี่ย ไม่เกิน 5 เซนติเมตรด้วยโปรแกรม 
YellowScan CloudStation 
 

4. สรุปผล 

 การส ารวจท าแผนที่ด้วยอากาศยานไร้คนติดตั้ง LiDAR (Light Detection and Ranging) บริเวณพื้นที่เขาใหญ่ 
ต าบลหมูสีอ าเภอปากช่อง จังหวัดนครราชสีมา เป็นระบบส ารวจรังวัดความสูงภูมิประเทศ (ค่าระดับสูง) ด้วยแสงเลเซอร์ที่
ติดตั้งบนอากาศยานไร้คน ให้ค่าความสูงภูมิประเทศทั้งชนิดที่เป็นพื้นผิวปกคลุมภูมิประเทศ (DSM : Digital Surface 
Model) และค่าความสูงพื้นผิวภูมิประเทศ (DEM : Digital Elevation Model) ที่มีค่าความละเอียดถูกต้องของค่าความสูง
ภูมิประเทศในช่วง 3 – 5 เซ็นติเมตร ได้จากการน าข้อมูล DEM ไปตรวจสอบเปรียบเทียบกับข้อมมูล CPs ที่ได้จากการ
รังวัด ณ ต าแหน่งเดียวกัน ด้วยโปรแกรม Global Mapper นอกจากความถูกต้องแล้วการส ารวจด้วย LiDAR ยังให้ความ
หนาแน่นของจ านวนจุดระดับบนพื้นดินที่หนาแน่นสูง ในหนึ่งตารางเมตรมีจุดระดับถึง 375 จุดระดับ ไม่ได้เป็นมาตรฐาน 
LiDAR แต่เป็นความสามารถของเครื่องมือ ความสัมพันธ์ของความสูงในการบินและความเร็วในการบิน การส ารวจด้วย 
LiDAR มีขีดความสามารถในการรังวัดค่าความสูงภูมิประเทศท่ีมีความน่าเช่ือถือและมีความหนาแน่นของจุดระดับสูง ท าให้
ได้แผนท่ี 3 มิติ ที่มีความละเอียดถูกต้องแม่นย าสูง โดยโปรแกรมคอมพิวเตอร์ท าให้ได้แผนที่ที่มีรายละเอียดของพื้นที่ ใน
รูปแบบไฟล์ดิจิทัลและสามารถพิมพ์เป็นกระดาษ ท าให้ทราบรูปร่างของพื้นที่บริเวณที่ท าการส ารวจภูมิประเทศ ทั้งยัง
สามารถวัดค่าพิกัดและระยะได้จากแผนท่ีที่จัดท าน้ี และยังน าข้อมูลไปจ าลองเป็น 3D โมเดลได้ 
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