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บทคัดย่อ 

การใช้ภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนมาผลิตแผนท่ีเป็นเทคโนโลยีการท าแผนท่ีสมัยใหม่ท่ีก าลังได้รับความนิยมสูงขึน้อย่างรวดเร็ว
ในปัจจุบัน และดูเหมือนว่าเทคโนโลยีใหม่นีไ้ด้สร้างความเช่ือในหมู่ผู้ใช้แผนที่และผู้ผลิตแผนท่ีว่า การท าแผนท่ีด้วยอากาศยานไร้
คนเป็นส่ิงท่ีง่ายๆ ใครๆกส็ามารถท าได้ ซ่ึงเป็นความเข้าใจผิดท่ีเป็นอันตรายต่อสังคมของการส ารวจท าแผนท่ี ท้ังในแง่ของความ
ขัดแย้งกับทฤษฎีความรู้ท่ีถูกต้อง และในแง่ของความเสียหายจากการน าแผนท่ีท่ีไม่ได้คณุภาพตามมาตรฐานไปใช้งาน เพราะอากาศ
ยานไร้คนไม่ใช่เคร่ืองมือวิเศษท่ีจะเนรมิตให้ภาพถ่ายกลายเป็นแผนท่ีได้ ภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนก็เหมือนกับภาพถ่ายทาง
อากาศท่ีถ่ายโดยเคร่ืองบินท่ัวไป ท่ีจะต้องน ามาผ่านกระบวนการของการส ารวจด้วยภาพถ่าย เพ่ือดึงข้อมูลทางต าแหน่งของส่ิงต่างๆ
ท่ีปรากฏอยู่บนภาพออกมา หรือท าการดัดแก้ภาพถ่ายเพ่ือผลิตเป็นแผนท่ีภาพหรือภาพออร์โธ บทความนีน้  าเสนอแนวทางการ
ป้องกันความเสียหายอันอาจเกิดจากการน าแผนท่ีท่ีผลิตจากภาพถ่ายอากาศยานไร้คนท่ีไม่ได้คุณภาพตามมาตรฐานไปใช้งาน
วิศวกรรม ซ่ึงเป็นงานท่ีเกี่ยวข้องกับชีวิตและทรัพย์สินของประชาชน โดยการรณรงค์ให้มีการประกาศความถูกต้องของแผนท่ีใน
งานวิศวกรรม โดยเฉพาะแผนท่ีจากอากาศยานไร้คน และน าเสนอวิธีการง่ายๆ โดยการใช้ช่ือแฟ้มข้อมูลเป็นช่องทางในการประกาศ
ความถูกต้องของแผนท่ี พร้อมข้อเสนอแนะในการประเมินความถูกต้องของแผนท่ีตามมาตรฐานสมัยใหม่ 
ค าส าคัญ: อากาศยานไร้คน; ภาพออร์โธ; ความถูกต้อง; การประเมินความถูกต้อง; มาตรฐาน; จุดตรวจสอบ; ความละเอียด; 
ความคลาดเคล่ือน; รากก าลงัสองเฉล่ีย; ความคลาดเคล่ือนรากก าลงัสองเฉล่ีย; ระยะสุ่มพ้ืนดิน 
 

ABSTRACT 
Making maps from Unmanned Aerial Vehicle (UAV) photography is a modern technology that is rising in popularity nowadays.  
It seems that the new technology has made people who are map users and map makers believe that making maps using UAV is a 
simple task and anyone is capable of doing it.  Of course, this belief is a misunderstanding and is harmful to the mapping society 
in that it contradicts the correct theory of knowledge and might bring damages if the maps which do not meet the accuracy standard 
are used.  UAV is not a magic tool and it cannot create maps out of nowhere.  Images taken from UAV are just like ordinary images 
and must go through photogrammetric processes to extract the positions of features in the image, or the images must be rectified 
to produce photomaps or orthophotos.  This paper presents a measure to prevent damages occurring from using such UAV maps 
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that do not follow the mapping standard, especially, in engineering projects, with which people’s lives and assets are involved.  
The measure campaigns for engineering maps, especially orthophotos generated from UAV, to declare their positional accuracy 
and recommends a simple method to declare map accuracy via the filename.  The paper also suggests a procedure to assess map 
accuracy according to the new standard. 
KEYWORD: UAV; orthophoto; accuracy; accuracy assessment; standard; checkpoint; resolution; error; root mean square; root 
mean square error; GSD; ground sample distance 
 
1.  ความเป็นมาของปัญหา 
 งานวิศวกรรมเป็นงานท่ีเก่ียวขอ้งกับชีวิตและทรัพยสิ์นของประชาชน แผนท่ีท่ีใช้ในงานวิศวกรรมจึงมีบทบาทส าคญัท่ี
เก่ียวขอ้งกบัความเสียหายของชีวิตและทรัพยสิ์นของประชาชนดว้ย เพราะแผนท่ีท่ีมีความถูกตอ้งไม่ไดม้าตรฐานย่อมก่อให้เกิด
ความผิดพลาดในขั้นตอนการออกแบบและการก่อสร้างหรือการผลิต และทา้ยท่ีสุดก็อาจสร้างความเสียหายให้แก่ชีวิตและทรัพยสิ์น
ของประชาชนไดอ้ยา่งไม่คาดคิด 
 วิธีการส ารวจท าแผนท่ี ท่ีใชก้นัอยู่โดยทัว่ไป มี 2 วิธีใหญ่ๆ คือการส ารวจดว้ยอุปกรณ์ส ารวจบนพ้ืนดินและการส ารวจดว้ย
อุปกรณ์ถ่ายภาพทางอากาศ ในอดีตท่ีผา่นมา วิธีการส ารวจท าแผนท่ีถูกจ ากดัอยูเ่ฉพาะวิธีการส ารวจบนพ้ืนดินเป็นส่วนใหญ่ เพราะ
การส ารวจดว้ยภาพถ่ายทางอากาศตอ้งใชเ้งินลงทุนสูง ซ่ึงแน่นอนรวมถึงค่าจดัซ้ือเคร่ืองบินดว้ย   นอกจากน้ีการบินถ่ายภาพทาง
อากาศเพ่ือท าแผนท่ี ยงัมีกฎหมายเฉพาะท่ีจะตอ้งปฏิบติัตามอย่างเคร่งครัด ดงันั้นการส ารวจดว้ยภาพถ่ายทางอากาศจึงจ ากดัอยู่
เฉพาะในหน่วยงานราชการ  รัฐวิสาหกิจ และหน่วยงานเอกชนจ านวนไม่ก่ีแห่ง 
 ปัจจุบนัดว้ยความกา้วหนา้ของเทคโนโลยีอากาศยานไร้คน (Unmanned Aerial Vehicle – UAV) ท าให้อากาศยานไร้คนมีราคา
ไม่สูงแต่มีประสิทธิภาพสูง และถูกน ามาใชใ้นงานดา้นต่างๆมากมาย รวมถึงงานบินถ่ายภาพทางอากาศ ในขณะท่ีราคาอุปกรณ์การ
ส ารวจถ่ายภาพทางอากาศแบบเดิมท่ีอาศยัเคร่ืองบินอาจสูงในระดบัเป็นร้อยลา้นบาท  ราคาของอากาศยานไร้คนรวมชุดอุปกรณ์การ
ถ่ายภาพและบนัทึกขอ้มูล สามารถซ้ือหาไดใ้นราคาระดบัเพียงหลกัหม่ืนบาท โดยเหตุน้ีจึงท าให้เกิดการใชอ้ากาศยานไร้คนในการ
บินถ่ายภาพรวมถึงการบินถ่ายภาพเพื่อท าแผนท่ี เพ่ิมขึ้นเป็นจ านวนมากในเวลาอนัรวดเร็ว 
 โดยแทจ้ริงแลว้ปัจจยัท่ีส่งเสริมให้การท าแผนท่ีจากอากาศยานไร้คนไดรั้บความนิยมอย่างแพร่หลายในเวลาอนัรวดเร็วนั้น 
มิใช่มีเพียงปัจจยัดา้นราคาของอากาศยานไร้คนอยา่งเดียว ยงัมีปัจจยัเสริมอีกหน่ึงประการท่ีส าคญัมากพอๆกนั คือความสามารถของ
ซอฟท์แวร์คอมพิวเตอร์ท่ีใชใ้นการท าแผนท่ีจากภาพถ่ายท่ีมีการพฒันาอย่างรวดเร็ว จนท าให้การประมวลผลขอ้มูลภาพถ่ายทาง
อากาศกระท าไดอ้ยา่งอตัโนมติัโดยแทบจะไม่ตอ้งอาศยัมนุษย ์
 การส ารวจดว้ยภาพถ่าย (Photogrammetry) มีประวติัความเป็นมายอ้นหลงัไปมากกว่า 100 ปี อนัท่ีจริงตั้งแต่ก่อนท่ีมนุษยจ์ะ
ประดิษฐ์เคร่ืองบินไดใ้นปี ค.ศ.1902 ดว้ยซ ้ า โดยการใช้ภาพท่ีถ่ายจากท่ีสูงหรือจากบอลลูน ภายหลงัจากการประดิษฐ์เคร่ืองบิน
ประมาณ 50 ปี คือประมาณปี ค.ศ. 1950 ประวติัศาสตร์ของการส ารวจด้วยภาพถ่ายเร่ิมมีการเปล่ียนแปลงคร้ังใหญ่ เม่ือมีการ
ประดิษฐ์คอมพิวเตอร์ ดงัจะไดก้ล่าวต่อไป  
 ในการถ่ายภาพเพื่อท าแผนท่ีจากภาพถ่ายมีเทคนิคท่ีส าคญั คือจะตอ้งถ่ายภาพของพ้ืนดินให้ปรากฏบนภาพตั้งแต่ 2 ภาพขึ้นไป 
อีกนัยหน่ึง ภาพถ่ายแต่ละภาพต้องมีส่วนซ้อน (overlap) และแนวบินแต่ละแนวก็ต้องซ้อนกันด้วย เรียกว่าส่วนซ้อนด้านข้าง 
(sidelap)  การท่ีภาพมีส่วนซ้อน ในทางทฤษฎีท าให้เราเยบ็ภาพให้ต่อติดกนัเป็นผืนเดียวได ้โดยการใชจุ้ดร่วมท่ีมองเห็นไดบ้นภาพ
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หลายๆภาพท่ีถ่ายซ้อนกนั จุดร่วมเหล่าน้ี มีช่ือเรียกว่าจุดโยง (tie point) จุดโยงท าหน้าท่ีคลา้ยตะปูท่ีตรึงภาพเขา้ดว้ยกนั โดยมีจุด
ควบคุมพ้ืนดิน (ground control point) ท าหนา้ท่ีคลา้ยตะปูตรึงภาพลงสู่พ้ืนดิน เราเรียกงานในขั้นตอนน้ีว่าข่ายสามเหล่ียมทางอากาศ 
(Aerial triangulation) งานข่ายสามเหล่ียมทางอากาศตอ้งใชแ้รงงานมนุษยเ์ป็นจ านวนมาก เพราะจุดโยงมีเป็นจ านวนมาก โดยทัว่ไป
คือ 5 จุดต่อ 1 ภาพ และจะตอ้งวดัจุดโยงท่ีปรากฏบนภาพทุกภาพ เป็นงานคอขวดในกระบวนการท าแผนท่ีจากภาพถ่ายท่ีตอ้งใช้
เวลาในการตรวจสอบอยา่งพิถีพิถนั และหากการประมวลผลงานข่ายสามเหล่ียมทางอากาศยงัไม่แลว้เสร็จ งานในขั้นตอนอ่ืนๆท่ีจะ
ตามมาก็ไม่สามารถด าเนินการต่อได ้คุณภาพของงานข่ายสามเหล่ียมทางอากาศเป็นตวัก าหนดคุณภาพของแผนท่ีในขั้นสุดทา้ย 
 หลงัจากเสร็จงานข่ายสามเหล่ียมทางอากาศแลว้ ยงัมีงานท่ีใช้แรงงานมนุษยม์ากกว่างานข่ายสามเหล่ียมทางอากาศอีก งาน
หน่ึง คืองานวดัจุดระดับ (spot height) ซ่ึงมีจุดเป็นจ านวนมหาศาล เพราะจุดระดับต้องกระจายไปทั่วทั้งภาพด้วยระยะห่างท่ี
เหมาะสมและเพียงพอ ส าหรับใชส้ร้างพ้ืนผิวภูมิประเทศ เพ่ือใชใ้นการผลิตภาพออร์โธในขั้นตอนสุดทา้ย  
 ในยคุตน้ๆของการน าคอมพิวเตอร์มาช่วยท างานภาพถ่าย คอมพิวเตอร์เป็นเพียงผูช่้วยค านวณ คอมพิวเตอร์ยงัมองไม่เห็นภาพ 
เพราะเรายงัไม่ไดใ้ส่ภาพเขา้ไปในคอมพิวเตอร์ การวดัทั้งหลายบนภาพลว้นปฏิบติัโดยมนุษยโ์ดยการมองดว้ยตา แต่ต่อมาในท่ีสุด
เราก็เร่ิมใส่ภาพเขา้ไปให้คอมพิวเตอร์มองเห็น และ ณ จุดน้ีจึงเป็นการเปิดช่องทางให้คอมพิวเตอร์เขา้มาจดัการดูแลการท าแผนท่ี
จากภาพถ่ายอย่างเบ็ดเสร็จ โดยอาศัยองค์ความรู้จากวิทยาการคอมพิวเตอร์อีกแขนงหน่ึง ซ่ึงเติบโตขึ้นอย่างรวดเร็ว นั่นคือ
คอมพิวเตอร์วิทศัน์ (Computer vision)  
 คอมพิวเตอร์วิทศัน์เป็นวิทยาการใหม่ท่ีมีการพฒันาตวัอย่างรวดเร็วมาก เพื่อรองรับการพฒันาปัญญาประดิษฐ์ (Artificial 
Intelligence) และการพฒันาหุ่นยนต ์สังคมของคอมพิวเตอร์วิทศันใ์หญ่กว่าสังคมของการท าแผนท่ีมากมายอยา่งเทียบกนัไม่ได ้การ
น าความรู้ของคอมพิวเตอร์วิทศัน์เขา้มาช่วยประมวลผลในซอฟทแ์วร์การท าแผนท่ีจากภาพถ่าย (รูปที่ 1) ท าให้มนุษยไ์ม่จ าเป็นตอ้ง
วดัอะไรในภาพถ่ายอีกต่อไปแลว้ เพราะเม่ือคอมพิวเตอร์มองเห็นภาพ คอมพิวเตอร์ก็วดัส่ิงต่างๆบนภาพให้เราได ้ ในเบ้ืองตน้
ฟังก์ชันท่ีซอฟท์แวร์การท าแผนท่ีจากภาพถ่ายต้องการจากคอมพิวเตอร์วิทัศน์มากท่ีสุด คือฟังก์ชันการเทียบคู่ภาพอตัโนมัติ 
(Automated image matching) ซ่ึงในมุมมองของคอมพิวเตอร์วิทัศน์เป็นฟังก์ชันท่ีเล็กน้อยมากเม่ือเทียบกับงานทั้งหมดของ
คอมพิวเตอร์วิทศัน์ 

 

รูปท่ี 1 บทบาทของคอมพิวเตอร์วิทศัน์ในงานส ารวจดว้ยภาพถ่าย 
  
  ดงัไดก้ล่าวมาแลว้ว่า ในการท าแผนท่ีจากภาพถ่ายมีงานใหญ่ๆท่ีใชแ้รงงานมนุษยม์ากอยู่ 2 งาน คืองานวดัพิกดัของจุดโยงใน
ข่ายสามเหล่ียมทางอากาศ และงานวดัจุดระดบัในการสร้างพ้ืนผิวภูมิประเทศ เม่ือทั้ง 2 งานน้ีถูกแทนท่ีดว้ยซอฟทแ์วร์คอมพิวเตอร์
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แลว้ มนุษยก์็แทบจะไม่ตอ้งท าอะไรอีก ท าให้คนทัว่ไปเขา้ใจว่า การท าแผนท่ีโดยการใชอ้ากาศยานไร้คนเป็นเร่ืองง่ายเหมือนปอก
กลว้ยเขา้ปาก เพียงน าอากาศยานไร้คนไปท าการถ่ายภาพ แลว้กดปุ่ มในคอมพิวเตอร์ไม่ก่ีคร้ัง ก็สามารถท าแผนท่ีไดแ้ลว้ 
 
2.  แก่นแท้ของปัญหา 
 แก่นแท้ของปัญหาคือความเข้าใจผิด เข้าใจผิดว่าอากาศยานไร้คนและระบบการท าแผนท่ีท่ีมากับอากาศยานไร้คนเป็น
เคร่ืองมือวิเศษ เพราะสามารถผลิตแผนท่ีไดอ้ยา่งรวดเร็วและอตัโนมติัจนเป็นท่ีประจกัษ ์ขอ้เทจ็จริงน้ีใครๆก็มิอาจปฏิเสธได ้เพราะ
หากเทียบกบัวิธีการวดัและประมวลผลขอ้มูลดว้ยมือมนุษยแ์บบเดิมแลว้ งานโครงการเดียวกนัอาจใชเ้วลานานเป็นเดือนจึงจะแลว้
เสร็จ แต่ซอฟทแ์วร์คอมพิวเตอร์ใชเ้วลาเพียงไม่ก่ีชัว่โมงหรืออย่างมากก็เพียงเป็นวนัก็ท าเสร็จได ้ในอีกดา้นหน่ึง เป็นความจริงท่ีว่า 
มนุษยเ์รามีความศรัทธาสูงต่อคอมพิวเตอร์เป็นทุนเดิมอยูแ่ลว้ หากส่ิงใดถูกจดัการดว้ยคอมพิวเตอร์ เราจะให้ความเช่ือถือเป็นพิเศษ 
เพราะคอมพิวเตอร์ท าไดดี้กว่าและรวดเร็วกว่า ซ่ึงก็เป็นความจริงท่ีเราตอ้งยอมรับ  
 แต่ในข้อเท็จจริง ในโลกน้ียงัมีงานอีกหลายส่ิงท่ีคอมพิวเตอร์ท างานได้ไม่เท่ามนุษย์ หน่ึงในหลายส่ิงเหล่านั้นคือการ
ประมวลผลภาพท่ีตามองเห็น หรือท่ีเรียกช่ือว่า คอมพิวเตอร์วิทศัน์ ถึงแมว่้าวิทยาการความรู้ดา้นคอมพิวเตอร์วิทศัน์จะพฒันาไป
ไกลมากแลว้ก็จริง แต่ก็ยงัไม่ถึงท่ีสุด เพราะถา้หากถึงท่ีสุดแลว้ เราคงจะเห็นหุ่นยนต์มนุษย ์(android) เต็มบา้นเต็มเมืองไปหมด 
สาเหตุหลกัก็คือหุ่นยนต์มนุษยย์งัไม่มีความสามารถในการแปลภาพไดดี้พอเท่ามนุษย ์ถึงแมว่้าหุ่นยนต์มนุษยจ์ะมองเห็นภาพได้
ชดัเจนกว่าตามนุษยด์ว้ยกลอ้งสักก่ีตวั และดว้ยช่วงคล่ืนท่ีกวา้งกว่าตามนุษยสั์กเพียงใด ก็ยงัมิอาจสู้สมองของมนุษยก์บัภาพเพียง 2 
ภาพจากตาซา้ยและตาขวาของมนุษยไ์ด ้ 
 การรู้จ าวตัถุ (Object recognition) คือการท่ีสมองแยกแยะวตัถุส่ิงต่างๆออกมาจากภาพท่ีตามองเห็น และรู้จ าไดว่้าส่ิงต่างๆ
เหล่านั้นคืออะไร การรู้จ าวตัถุใช้พ้ืนท่ีผิวสมองท่ีเรียกว่า คอร์เท็กซ์ (cortex) ในส่วนของสมองท่ีใหญ่ท่ีสุดท่ีเรียกว่า เซเรบรัม 
(cerebrum) มากกว่า 50% การรู้จ าวตัถุในคอมพิวเตอร์วิทศัน์คือการท่ีคอมพิวเตอร์รู้ว่า ส่ิงต่างๆท่ีอยู่ในภาพคืออะไร การรู้จ าวตัถุ
เป็นงานท่ีทา้ทายท่ีสุดในคอมพิวเตอร์วิทศัน์ เพราะเก่ียวขอ้งกบัการจ าลองการท างานของสมองในกิจกรรมท่ีใช้พ้ืนท่ีสมองเป็น
จ านวนมาก [1] ตอ้งอาศยัทฤษฎีความรู้ดา้นประสาทวิทยาศาสตร์ (Neuroscience) เขา้มาร่วมในการพฒันา [1, 2, 3] คอมพิวเตอร์วิ
ทศัน์ในยุคตน้ๆ ละเลยการท าความเขา้ใจกบัการท างานของสมอง อย่างไรก็ดี ในปัจจุบนั งานคน้ควา้วิจยัดา้นการรู้จ าวตัถุของ
คอมพิวเตอร์เร่ิมตระหนกัถึงความส าคญั และไดน้ าทฤษฎีความรู้ต่างๆในเร่ืองประสาทวิทยาศาสตร์มาร่วมในงานวิจยัแลว้ [3] 
 การพฒันาซอฟท์แวร์ดา้นวิทยาศาสตร์ตอ้งใชค้วามรู้เฉพาะดา้น เช่น ซอฟท์แวร์พยากรณ์อากาศ  พฒันาโดยนกัอุตุนิยมวิทยา 
ซอฟท์แวร์พยากรณ์น ้า พฒันาโดยนกัอุทกวิทยา ซอฟท์แวร์ท าแผนท่ีจากภาพถ่ายก็เช่นเดียวกนั ในอดีตท่ีผา่นมา ลว้นถูกพฒันาขึ้น
โดยผูท่ี้มีความรู้ดา้นการส ารวจดว้ยภาพถ่าย (ผูเ้ขียนเป็นหน่ึงในวิศวกรส ารวจไทยท่ีไดพ้ฒันาซอฟท์แวร์ Noobeed และ Stereo 
Image Mapper ตั้งแต่ปี พ.ศ. 2544 และปี พ.ศ. 2548 ส าหรับใช้ในการเรียนการสอนในมหาวิทยาลยัเกษตรศาสตร์ โดยไม่พึ่งพา
ซอฟท์แวร์จากต่างประเทศ [4, 5, 6] ) แต่การท าแผนท่ีแบบอตัโนมติัจากภาพถ่าย มิไดอ้าศยัแต่ความรู้ดา้นการส ารวจดว้ยภาพถ่าย
เพียงอย่างเดียว ตอ้งอาศยัคอมพิวเตอร์วิทศัน์ ซ่ึงเป็นวิทยาการท่ีการพฒันายงัไปไม่ถึงจุดท่ีใชง้านไดอ้ย่างสนิทใจ ขอให้ท่านผูอ้่าน
โปรดพิจารณาว่า ระหว่างรถโดยสารท่ีมีคนขบั กบัรถโดยสารท่ีขบัไดเ้องโดยอตัโนมติั ท่านจะไวใ้จเลือกใชบ้ริการรถคนัไหน  
 ตราบใดท่ีมนุษยย์งัไม่เขา้ใจการท างานของสมอง(ของมนุษยเ์อง)ในเร่ืองการรู้จ าวตัถุ ตราบนั้นการปฏิบติัการท่ีเก่ียวกบัการ
รู้จ าวตัถุในคอมพิวเตอร์วิทศัน์ก็ยากท่ีจะถึงจุดสมบูรณ์ และการพฒันาซอฟท์แวร์การท าแผนท่ีจากภาพถ่ายโดยอตัโนมติัก็จะไม่
สมบูรณ์ เพราะเป็นการใชส้มมุติฐานและอลักอริทึม (algorithm) ต่างๆเพื่อลองผิดลองถูก เปรียบเหมือนคนตาบอดคล าชา้ง การใช้
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มือคล าช้างมิอาจบรรยายรูปร่างของช้างได ้เม่ือคนตาบอดคล าไปท่ีส่วนใดของช้าง ก็จะคิดว่าช้างมีรูปร่างอย่างนั้น ต่อเม่ือตา
มองเห็น จึงจะเขา้ใจว่าชา้งมีรูปร่างอยา่งไร 
 บทความน้ีมีจุดประสงคเ์พ่ือเสนอแนวทางในการแกปั้ญหาท่ีเกิดขึ้น ไม่มีจุดประสงคท่ี์จะเปิดประเด็นในเร่ืองความน่าเช่ือถือ
ของระบบอตัโนมติัของซอฟทแ์วร์การท าแผนท่ีจากภาพถ่ายว่าท างานไดจ้ริงหรือไม่ หรือมาน าเสนอตอกย  ้าปัญหาท่ีมีอยู ่  เพราะไม่
มีประโยชน์ท่ีจะป่าวประกาศถึงปัญหาไปเร่ือยๆ  โดยไม่เสนอแนวทางแก้ไข เปรียบเหมือนการปิดป้ายประกาศเตือนผูข้บัขี่
ยานพาหนะในเขตท่ีมีความเส่ียงต่ออุบติัเหตุ เช่น ริมหนา้ผา ถึงแมว่้าการติดป้ายเตือนจะเป็นส่ิงท่ีดี แต่ยอ่มมีประโยชน์นอ้ยกว่าการ
สร้างร้ัวป้องกนัมิให้รถพลาดตกเหว  
 
3.  แนวทางการแก้ปัญหา 
 ในชีวิตประจ าวนั ผูซ้ื้อสินคา้ทราบสรรพคุณของสินคา้ไดจ้ากการอ่านขอ้มูลในฉลากก ากบัสินคา้ ในท านองเดียวกนั ผูใ้ชแ้ผน
ท่ีจะทราบคุณภาพของแผนท่ีไดจ้ากค่าความถูกตอ้งของแผนท่ี ความถูกตอ้งของแผนท่ีคือความคลาดเคล่ือน (error) ของแผนท่ี 
หมายความว่า แผนท่ีท่ีมีความถูกตอ้ง 50 เซนติเมตร ก็คือแผนท่ีท่ีมีความคลาดเคล่ือน 50 เซนติเมตร การไดท้ราบความถูกตอ้งของ
แผนท่ีเป็นประโยชน์ต่อผูใ้ชแ้ผนท่ี เพราะเป็นขอ้มูลท่ีบอกให้ทราบว่า แผนท่ีมีความคลาดเคล่ือนเท่าไร ความถูกตอ้ง ท่ีส าคญัของ
แผนท่ี มี 2 ชนิด คือ ความถูกต้องทางต าแหน่งและความครบถ้วน เพื่อประโชน์แห่งความสะดวกในการน าเสนอหลกัการ ใน
บทความน้ี ค  าว่าความถูกตอ้งของแผนท่ี หรือในบางคร้ังจะเรียกส้ันๆว่า ความถูกตอ้ง จึงมิไดค้รอบคลุมถึงความถูกตอ้งของแผนท่ี
ทั้งหมด แต่หมายถึง ความถูกตอ้งทางต าแหน่งของแผนท่ีในทางราบ (horizontal) เพียงอยา่งเดียวเท่านั้น 
 ภาพถ่ายไม่ใช่แผนท่ีเพราะส่ิงต่างๆท่ีปรากฏบนภาพถ่ายมีความคลาดเคล่ือนทางต าแหน่ง กระบวนการท าแผนท่ีจากภาพถ่าย 
อีกนยัหน่ึงก็คือ กระบวนการขจดัความคลาดเคล่ือนออกจากภาพถ่าย ตามมาตรฐานการท าแผนท่ีโดยทัว่ไป ก าหนดให้แผนท่ีตอ้งมี
ความถูกตอ้งตามขอ้ก าหนด เร่ืองความถูกตอ้งของแผนท่ีกบัแผนท่ีจึงเป็นของคู่กนัมาโดยตลอด แผนที่ท่ีไม่ทราบหรือไม่บอกความ
ถูกตอ้งจึงเป็นแผนท่ีท่ีไม่ไดท้  าตามขอ้ก าหนดของมาตรฐานหรือไม่มีคุณภาพตามมาตรฐาน แผนท่ีท่ีไม่มีคุณภาพตามมาตรฐานก็
เปรียบเหมือนภาพวาดธรรมดาท่ีน าไปใช้ประโยชน์ได้ไม่เต็มท่ี โดยเฉพาะในงานวิศวกรรมท่ีจ าเป็นตอ้งใช้ขอ้มูลจากแผนท่ีท่ีมี
ความถูกต้องท่ีเช่ือถือได้  หากไม่ทราบความถูกต้อง ต าแหน่งของส่ิงต่างๆท่ีออกแบบลงไปบนแผนท่ีย่อมเช่ือถือไม่ได้ 
เปรียบเสมือนการปิดตาขบัรถ นอกจากผูข้บัขี่จะไปไม่ถึงท่ีหมายแลว้ ยงัอาจเกิดอนัตรายอีกดว้ย ดงันั้น การบอกหรือประกาศความ
ถูกตอ้งของแผนท่ีในงานวิศวกรรมจึงเป็นเร่ืองท่ีส าคญัมาก ท่ีผูผ้ลิตแผนท่ีจะตอ้งถือปฏิบติัตาม ต่อไปน้ี ค  าว่าแผนท่ีในบทความน้ี 
หมายถึงแผนท่ีงานวิศวกรรม  
 แนวทางการแกปั้ญหาคือ ผูใ้ช้แผนท่ีรวมถึงผูผ้ลิตจะตอ้งเขา้ใจว่า อากาศยานไร้คนและซอฟท์แวร์ท่ีใช้ในการประมวลผล
ขอ้มูลภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนไม่ใช่เคร่ืองมือวิเศษ และแผนท่ีท่ีผลิตจากอากาศยานไร้คนตอ้งมีการประกาศความถูกตอ้ง  
 
4.  การประกาศความถูกต้องของแผนท่ีตามมาตรฐานสมัยใหม่ 
 แผนท่ีในยคุก่อนลว้นอยูบ่นกระดาษ ซ่ึงเป็นเช่นน้ีมาตั้งแต่สมยัโบราณนานมา แผนท่ีก็คือภาพวาดของพ้ืนผิวโลกท่ีแสดงท่ีตั้ง
ของส่ิงต่างๆบนโลกได้อย่างถูกตอ้ง การน าภาพวาดของพ้ืนผิวโลกท่ีมีขนาดใหญ่กว่าแผ่นกระดาษอย่างมากมาย ลงมาอยู่บน
กระดาษ จ าเป็นตอ้งมีการย่อส่วน อตัราส่วนระหว่างระยะทางจริงบนพ้ืนโลกกบัระยะทางท่ีปรากฏบนแผนท่ี เรียกว่า มาตราส่วน
แผนท่ี หรือเรียกส้ันๆว่า มาตราส่วน 
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 แผนท่ีทุกแผ่นในสมัยก่อนจึงต้องมีมาตราส่วน ด้วยความชาญฉลาดของคนสมัยก่อน ค่าความถูกต้องของแผนท่ีได้ถูก
ก าหนดให้แฝงอยูก่บัค่ามาตราส่วน แผนท่ีทุกแผน่จึงมีการประกาศความถูกตอ้งในลกัษณะของการประกาศแบบทางออ้ม ทั้งผูผ้ลิต
แผนท่ีและผูใ้ชแ้ผนท่ีต่างทราบถึงหลกัการน้ีดี แต่ในรายละเอียดอาจมีความแตกต่างกนับา้งเลก็นอ้ยในระหว่างหน่วยงาน เช่น 

1. กรมชลประทาน ก าหนดมาตรฐานความถูกตอ้งของแผนท่ีมีค่าเท่ากบั 1 มิลลิเมตรบนแผนท่ีหรือดีกว่า เม่ือน าค่าตวัเลข 1 
มิลลิเมตรไปคูณดว้ยมาตราส่วนแผนท่ี ก็จะไดค้่าความถูกตอ้งของแผนท่ีบนพ้ืนดิน [7] 

ตวัอยา่ง แผนที่มาตราส่วน 1:10,000 ความถูกตอ้งเท่ากบั 0.001 x 10,000 = 10 เมตร 
2. สมาคมการส ารวจดว้ยภาพถ่ายและการส ารวจระยะไกลของอเมริกา (American Society for Photogrammetry and Remote 

Sensing – ASPRS) ก าหนดมาตรฐานความถูกตอ้งของแผนท่ีไว ้3 ระดบั คือ ชั้นหน่ึง ชั้นสอง และชั้นสาม โดยมีค่าเท่ากบั 
0.25 มิลลิเมตร 0.5 มิลลิเมตร และ 0.75 มิลลิเมตรบนแผนท่ีหรือดีกว่า ตามล าดบั [8] 
 

 

รูปท่ี 2 การประกาศความถูกตอ้งของแผนท่ีระหว่างเม่ือก่อนกบัปัจจุบนั 
 

 ปัจจุบนั ขอ้มูลแผนท่ีเป็นขอ้มูลดิจิทลัเก็บอยู่ในคอมพิวเตอร์ ผูใ้ช้งานสามารถใชแ้ผนท่ีบนคอมพิวเตอร์ผ่านซอฟทแ์วร์ต่างๆ 
รวมถึงซอฟท์แวร์ท่ีใช้ในงานวิศวกรรม ในปัจจุบันน้ี คงไม่มีใครท างานออกแบบบนแผนท่ีกระดาษหากไม่จ าเป็น เพราะ
คอมพิวเตอร์สามารถดึงขอ้มูลต่างๆจากแผนท่ีออกมาประมวลผลไดร้วดเร็วกว่ามนุษยห์ลายร้อยหลายพนัเท่า  และในกรณีท่ีตอ้งมี
การแกไ้ขแบบ คอมพิวเตอร์ก็พร้อมท่ีจะประมวลผลให้ใหม่โดยไม่รู้จกัเหน็ดเหน่ือย  
 การแสดงแผนท่ีบนจอคอมพิวเตอร์ท าให้มาตราส่วนของแผนท่ีเปล่ียนอยูต่ลอดเวลา เพราะผลจากการซูมเขา้หรือซูมออก ซูม
ทีหน่ึง มาตราส่วนก็เปล่ียนทีหน่ึง ความถูกตอ้งของแผนท่ีจึงไม่สามารถผกูกบัมาตราส่วนของแผนท่ีไดอ้ีกต่อไป (รูปที่ 2) ในปีพ.ศ. 
2557 หรือ ค.ศ. 2014 สมาคมการส ารวจดว้ยภาพถ่ายและการส ารวจระยะไกลของอเมริกา จึงไดอ้อกมาตรฐานความถูกตอ้งทาง
ต าแหน่งของแผนท่ีใหม่ มีช่ือว่า ASPRS Positional Accuracy Standards for Digital Spatial Data (Edition 1, Version 1.0, November 
2014) ต่อไปน้ีจะเรียกส้ันๆว่า ASPRS 2014 และค าว่า มาตรฐาน ให้หมายถึง มาตรฐาน ASPRS 2014  
 ตามมาตรฐาน ASPRS 2014 การประกาศความถูกตอ้งทางราบของแผนท่ี ใช้วิธีประกาศค่าความถูกตอ้งแบบตรงๆ โดยใช้
ข้อความว่า ชั้นความถูกต้องทางราบ ตามด้วยตัวเลขความถูกต้อง ท่ีมีหน่วยเป็นเซนติเมตร เช่น ชั้นความถูกต้องทางราบ 50 
เซนติเมตร หมายถึง ความถูกตอ้งทางราบของแผนท่ี มีค่าเท่ากบั  50 เซนติเมตร ดงัมีรายละเอียดตามตารางท่ี 1 [9, 10] 
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ตารางท่ี 1     มาตรฐานความถูกตอ้งทางราบ 

 

 
โดย   RMSEx RMSEy คือความคลาดเคล่ือนรากก าลงัสองเฉล่ีย ในแนวแกน X และแกน Y  
          RMSEr        คือความคลาดเคล่ือนรากก าลงัสองเฉล่ียเชิงเส้น หรือความคลาดเคล่ือนรากก าลงัสองเฉล่ียรวม 

มีขอ้สังเกตจากขอ้ก าหนดในตารางท่ี 1 คือ 
1. ค าว่า RMSEx และ RMSEy  < X  หมายความว่า ค่า RMSE ทั้งคู่จะตอ้งนอ้ยกว่าหรือเท่ากบั X เซนติเมตร 
2. ตวัคูณ 1.414 คือรากท่ีสองของ 2 หรือความยาวของดา้นท่ีสามของสามเหล่ียมมุมฉากท่ีมีดา้นประกอบมุมฉากยาวเท่ากบั 1 
3. ตวัคูณ 2.448 คือตวัคูณส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐานท่ีระดบัความเช่ือมัน่ 95% ส าหรับตวัแปรสุ่ม (random variable) ชนิด 2 มิติ โดย

ตั้งอยู่บนสมมุติฐานว่า ความคลาดเคล่ือนทาง X และ Y เป็นอิสระต่อกนั หรืออีกนยัหน่ึง ความแปรปรวนร่วมมีค่าเท่ากบัศูนย ์
ส าหรับตวัคูณส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐานท่ีระดบัความเช่ือมัน่อ่ืนๆ ค านวณไดจ้ากสูตรค านวณ ต่อไปน้ี [11] 

 
𝑐      =     √−2 ln(1 − 𝑝)                                                                                                                                                                                                                                                           (1) 
 
โดย  c คือตวัคูณส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐาน 
  p คือค่าความน่าจะเป็นของระดบัความเช่ือมัน่ท่ีตอ้งการ เช่น ระดบัความเช่ือมัน่ 95%    p = 0.95 

 
5.  ความคลาดเคล่ือนรากก าลังสองเฉลี่ยคืออะไร 
 เม่ือแผนท่ีมีการประกาศความถูกตอ้งก็ตอ้งมีการประเมินความถูกตอ้ง (Accuracy assessment) ผลลพัธ์ของการประเมินความ
ถูกตอ้งคือ ค่ารากก าลงัสองเฉล่ีย (Root Mean Square - RMS) ของความคลาดเคล่ือน หรือความคลาดเคล่ือนรากก าลงัสองเฉล่ีย 
(Root Mean Square Error - RMSE) ความคลาดเคล่ือนรากก าลงัสองเฉล่ีย ซ่ึงต่อไปน้ีจะเรียกว่า RMSE คือปริมาณท่ีใช้ประเมิน
ความถูกตอ้งของแผนท่ี เพื่อยืนยนัว่า แผนท่ีมีความถูกตอ้งจริงตามท่ีไดป้ระกาศไวห้รือไม่ ตามขอ้ก าหนดในมาตรฐาน ค่า RMSE 
ในแนวแกน X หรือ RMSEx และค่า RMSE ในแนวแกน Y หรือ RMSEy  จะตอ้งน้อยกว่าหรือเท่ากบัความถูกตอ้งท่ีไดป้ระกาศไว ้ 
จึงจะเรียกไดว่้า แผนที่มีความถูกตอ้งตามมาตรฐานจริง  
 การประเมินความถูกตอ้งเป็นเคร่ืองยืนยนัว่า แผนท่ีมีความคลาดเคล่ือนไม่เกินกว่าความถูกตอ้งท่ีไดป้ระกาศไว ้ความคลาด
เคล่ือนในท่ีน้ี คือผลต่างระหว่างค่าพิกดัของจุดตรวจสอบท่ีอ่านไดจ้ากแผนท่ี กบัค่าพิกดัท่ีถูกตอ้งจริงๆของจุดตรวจสอบ การ
ค านวณหาค่า RMSE ให้เอาความคลาดเคล่ือนของจุดตรวจสอบแต่ละจุดมายกก าลงัสองแลว้บวกกนัทุกจุด หารดว้ยจ านวนจุดจะได้
ค่าเฉล่ีย แลว้เอาค่าเฉล่ียมาหาค่ารากท่ีสอง (square root) ผลลพัธ์ท่ีไดค้ือค่า RMSE ซ่ึงจะมี 2 ค่า คือค่า RMSE ของพิกดั X และค่า 
RMSE ของพิกดั Y  
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 จุดตรวจสอบ (Checkpoint) มีบทบาทอยา่งย่ิงในการควบคุมคุณภาพของแผนท่ี จุดตรวจสอบคือจุดท่ีเห็นไดช้ดัเจนบนแผนท่ี 
และทราบค่าพิกดั ตามขอ้ก าหนดในมาตรฐาน ก าหนดไวว่้า ความถูกตอ้งของค่าพิกดัของจุดตรวจสอบจะตอ้งสูงกว่าความถูกตอ้ง
ของแผนท่ีท่ีไดป้ระกาศไว ้อย่างน้อย 3 เท่า หมายความว่า หากแผนท่ีท่ีจะถูกประเมินความถูกตอ้ง ได้ประกาศความถูกตอ้งไวท่ี้ X 

เซนติเมตร ค่า RMSEx และ RMSEy  ของจุดตรวจสอบจะตอ้งมีค่าเท่ากบั X/3 เซนติเมตร หรือนอ้ยกว่า 

    RMSEx และ RMSEy (checkpoint)     = X/3  เซนติเมตร หรือนอ้ยกว่า 
 หลกัการเดียวกนัน้ี เราสามารถน ามาใชก้บักรณีท่ีตอ้งการจะประเมินความถูกตอ้งของจุดตรวจสอบ นัน่คือ ค่า RMSE ของจุด
ท่ีจะมาใชป้ระเมินความถูกตอ้งของจุดตรวจสอบ จะตอ้งสูงเป็น 3 เท่าของความถูกตอ้งของจุดท่ีจะถูกตรวจสอบ  

 

รูปท่ี 3  การประเมินความถูกตอ้งของแผนท่ี 
 

 มาตรฐาน ASPRS 2014 มิไดก้ าหนดเร่ืองต าแหน่งและจ านวนจุดตรวจสอบไวช้ัดเจน และเชิญชวนให้มีการศึกษาเร่ืองการ
ประเมินความถูกตอ้งของแผนท่ีอยา่งจริงจงั [9] ขอ้แนะน าหลกัๆคือ ต าแหน่งของจุดตรวจสอบควรกระจายให้ทัว่ทั้งพ้ืนท่ีโครงการ 
และก าหนดจ านวนจุดตรวจสอบต ่าสุดไวท่ี้ 20 จุด ส าหรับพ้ืนท่ีโครงการท่ีมีขนาดไม่เกิน 500 ตารางกิโลเมตร หากพ้ืนท่ีโครงการ
เกิน 500 ตารางกิโลเมตร ให้เพ่ิมจุดตรวจสอบ 5 จุดต่อพ้ืนท่ีท่ีเพ่ิมขึ้นทุกๆ 250  ตารางกิโลเมตร ดูรูปที่ 3 ประกอบ 
 
6.  วิธีการประกาศความถูกต้องของแผนท่ีจากอากาศยานไร้คน 
 แผนท่ีผลลพัธ์ท่ีไดจ้ากภาพถ่ายทางอากาศ หลกัๆ มีอยู่ 2 ชนิด คือ แผนท่ีเวกเตอร์หรือแผนท่ีลายเส้น (Line map) และแผนท่ี
ภาพ (Photomap) หรือแผนท่ีภาพออร์โธ (Orthophotomap)  ในการน าเสนอหลกัการและวิธีการประกาศความถูกตอ้งของแผนท่ี 
บทความน้ี จะเน้นเฉพาะการประกาศความถูกตอ้งของแผนท่ีภาพออร์โธ หรือเรียกส้ันๆว่า ภาพออร์โธ (Orthophoto, Orthoimage) 
เท่านั้น (อน่ึง ค าว่า ออร์โธ เขียนตามความนิยม หากเขียนตามราชบณัฑิตยสถาน จะใชว่้า ออร์โท) 
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 ภาพออร์โธคือภาพถ่ายทางอากาศท่ีผา่นกระบวนการดดัแก ้จนทราบต าแหน่งของภาพบนพ้ืนโลกและสามารถตรึงภาพลงบน
แผนท่ีได ้การตรึงภาพออร์โธลงบนแผนท่ีโดยทัว่ไปกระท าโดยการบอกค่าพิกดัแผนท่ีของจุดมุมล่างซ้ายและบนขวาของภาพออร์
โธ หรือบอกค่าพิกดัจุดมุมใดมุมหน่ึงของภาพออร์โธพร้อมกบับอกความกวา้งยาวของภาพบนพ้ืนดิน   
 รูปแบบแฟ้มขอ้มูลท่ีนิยมใชเ้ก็บภาพออร์โธคือจีโอทิฟ (Geotif) เพราะขอ้มูลพิกดัต าแหน่งของภาพออร์โธสามารถเก็บรวมอยู่
กบัขอ้มูลความส่องสว่างของภาพภายในแฟ้มเดียวกนั หากใชรู้ปแบบแฟ้มขอ้มูลประเภทอื่น เช่น เจเป็ก (JPEG) จะตอ้งมีแฟ้มขอ้มูล
อีกแฟ้มหน่ึงส าหรับบอกค่าพิกดัต าแหน่งของภาพออร์โธ เรียกว่า เวิลด์ไฟล์ (World file) ซ่ึงจะมีช่ือแฟ้มเป็นช่ือเดียวกบัช่ือแฟ้ม
ภาพออรฺโธ แต่คนละนามสกุล 
 วิธีการประกาศความถูกตอ้งของภาพออร์โธคือ ใชช่ื้อแฟ้ม (filename) เป็นช่องทางในการบอกความถูกตอ้งของภาพออร์โธ 
เพราะภาพออร์โธแต่ละภาพจะตอ้งถูกเก็บบนัทึกในส่ือคอมพิวเตอร์อยูแ่ลว้ เม่ือผูใ้ชง้านเรียกขอ้มูลภาพออร์โธในแต่ละคร้ัง จึงตอ้ง
เรียกผ่านช่ือแฟ้ม ท าให้ทราบความถูกตอ้งของภาพออร์โธในทนัที เพราะขอ้มูลความถูกตอ้ง พร้อมดว้ยขอ้มูลท่ีจ าเป็นอื่นๆ เป็น
ส่วนหน่ึงของช่ือแฟ้มภาพออร์โธ ดงัน้ี 

 

รูปท่ี 4    การตั้งช่ือแฟ้มภาพออร์โธ 
 

 พิกัดแผนท่ีเกิดจากกระบวนการฉายแผนท่ี (Map projection) ซ่ึงมีหลายชนิดหลายแบบ เช่น ยูทีเอ็ม (UTM – Universal 
Transverse Mercator) เวบ็เมอร์เคเตอร์ (Web Mercator) และเก่ียวโยงไปถึงพ้ืนหลกัฐานจีออเดติก (Geodetic datum) ท่ีใชอ้า้งอิงใน
การส ารวจ ดงันั้น ค่าพิกดัของภาพออร์โธจึงไม่เพียงพอท่ีจะใชต้รึงภาพออร์โธลงบนแผนที่ จ  าเป็นตอ้งบอกชนิดของการฉายแผนท่ี
และพ้ืนหลกัฐานจีออเดติกดว้ย ส่วนขอ้มูลวนัเดือนปีท่ีถ่ายภาพ ก็จะเป็นประโยชน์ไม่น้อยต่อผูใ้ชแ้ผนท่ี ดงันั้น ผูเ้ขียนบทความจึง
เห็นควรใชโ้อกาสเดียวกนัน้ี ใส่ขอ้มูลเหล่าน้ีเขา้ไปในช่ือแฟ้มภาพออร์โธดว้ย (รูปที่ 4) 
 โปรดสังเกตว่า ช่ือแฟ้มภาพออร์โธประกอบดว้ย 3 ส่วน คือ ค าน าหนา้ ช่ือ และนามสกุล โดยก าหนดให้ไฟลภ์าพออร์โธตอ้ง
ขึ้นตน้ดว้ยค าว่า “ภาพออร์โธ” หรือ “Orthophoto” ตามดว้ย ช่ือ และตามดว้ยนามสกุล โดยให้มีการเวน้วรรคระหว่างค าน าหนา้กบั
ช่ือ และให้มีให้เคร่ืองหมายจุด (full stop) คัน่อยูร่ะหว่างช่ือกบันามสกุล ในส่วนของช่ือ จะประกอบดว้ย 5 องคป์ระกอบ ไดแ้ก่ ช่ือ
ภาพ ช่ือพ้ืนหลกัฐาน ชนิดการฉายแผนท่ี วนัเดือนปีท่ีถ่ายภาพ และความถูกตอ้ง โดยแต่ละองคป์ระกอบให้แยกกนัดว้ยเคร่ืองหมาย
ขีดล่าง (underscore) หากภาพออร์โธมีแฟ้มเวิลด์ไฟล์ท่ีคู่กนัอยู่ เม่ือท าการตั้งช่ือหรือเปล่ียนช่ือแฟ้มภาพออร์โธ จะตอ้งตั้งหรือ
เปล่ียนช่ือแฟ้มเวิลดไ์ฟลใ์ห้มีช่ือตรงกนั  
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 โปรดระวงัว่า ในระบบปฏิบติัการวินโดว ์(Window) มีอกัขระบางตวัท่ีไม่อนุญาตให้ใชใ้นช่ือแฟ้ม เพราะเป็นอกัขระท่ีสงวน
ไวส้ าหรับจุดประสงคพ์ิเศษภายใน [12] อกัขระแอสกี (ASCII) ท่ีไม่อนุญาตให้ใชใ้นช่ือแฟ้ม มี 9 ตวั คือ  

< (less than)  > (greater than)   : (colon)  / (slash)   \ (backslash) 
| (vertical bar)  ? (question mark)   * (asterisk) " (double quote) 
 

7.  ผลที่คาดว่าจะได้รับ 
 ผลจากการประกาศความถูกตอ้งของแผนท่ี นอกจากจะเป็นประโยชน์ต่อผูใ้ชแ้ผนที่แลว้ การประกาศความถูกตอ้งจะมีผลต่อ
ความตระหนกัในความรับผิดชอบของผูผ้ลิตแผนท่ีต่อความถูกตอ้งของแผนท่ีอยา่งเป็นทางการ ซ่ึงในความเป็นจริงแลว้ ผูผ้ลิตแผน
ท่ีย่อมรู้อยู่ว่า แผนท่ีท่ีผลิตขึ้นมามีความถูกตอ้งเท่าไร ในอีกดา้นหน่ึง ความถูกตอ้งของแผนท่ีจะเป็นเกราะป้องกนัผูผ้ลิตแผนท่ีเอง 
ในกรณีท่ีอาจมีการบิดเบือนความถูกตอ้งของแผนท่ีให้เกินจริง คลา้ยกบัเป็นขอ้ความปฏิเสธความรับผิดชอบ (disclaimer) ของ
ผูผ้ลิตแผนท่ี   ดงันั้น การประกาศความถูกตอ้งของแผนท่ีจึงเป็นประโยชน์ทั้งต่อผูใ้ชแ้ละต่อผูผ้ลิตในคราวเดียวกนั เปรียบเหมือน
การยิงปืนนดัเดียวไดน้กสองตวั 
 ภาพออร์โธมีความแตกต่างจากแผนท่ีทัว่ไป เพราะเป็นทั้งแผนท่ีและเป็นทั้งภาพ จึงมีประเด็นส าคญัอีกประการหน่ึงท่ีเขา้มา
เก่ียวขอ้งกบัความถูกตอ้งของภาพออร์โธ คือความละเอียด (resolution)   ความละเอียดในท่ีน้ี มิใช่ความละเอียดประณีต (precision) 
แต่เป็นขนาดของจุดภาพ (pixel) ก่อนอ่ืน ผูใ้ช้แผนท่ีควรเขา้ใจว่า ความถูกตอ้งของภาพออร์โธขึ้นอยู่กบัปัจจัยหลกั 2 ประการ 
ประการแรกคือความละเอียดของภาพต้นฉบับ หรือขนาดของจุดภาพบนพ้ืนดิน ท่ีเรียกว่า ระยะสุ่มพ้ืนดิน (Ground Sample 
Distance - GSD) โดยปกติแล้ว ย่ิงภาพต้นฉบับมีความละเอียดสูง ภาพออร์โธก็จะมีความถูกต้องสูง และประการท่ีสองคือ
กระบวนการในการผลิต ซ่ึงขึ้นอยู่กบัวิธีการปฏิบติังานและความประณีตในการปฏิบติังาน ในปัจจยัประการแรกนั้น ความละเอียด
ของภาพตน้ฉบบัมีความสัมพนัธ์โดยตรงกบัความยาวโฟกสัของเลนส์และความสูงบินเหนือพ้ืนดิน แต่มาตรฐาน ASPRS 2014 มิได้
ผูกหรือโยงความละเอียดของภาพตน้ฉบบัเขา้กบัความถูกตอ้งของภาพออร์โธ แต่ผูกความถูกตอ้งของภาพออร์โธผลลพัธ์เขา้กบั
ความละเอียดของภาพออร์โธเอง (อย่างไรก็ดี มีการกล่าวถึงความละเอียดของภาพตน้ฉบบัในภาคผนวกของมาตรฐานว่า ความ
ละเอียดของภาพตน้ฉบบัไม่ควรมากกว่า 95% ของความละเอียดของภาพออร์โธ) โดยมาตรฐาน ASPRS 2014 แนะน าให้ผูผ้ลิตภาพ
ออร์โธ พิจารณาถึงประเภทของงานและความประณีตของกระบวนการผลิต แลว้น ามาใชเ้ป็นเกณฑใ์นการก าหนดความถูกตอ้งของ
ภาพออร์โธผลลพัธ์ ดงัน้ี  
 1. งานท่ีตอ้งการความถูกตอ้งสูงสุด การปฏิบติังานใช้ความระมดัระวงัและมีความประณีตอย่างดีมาก แนะน าให้ใช้ความ
ถูกตอ้งเท่ากบัขนาดของจุดภาพของภาพออร์โธผลลพัธ์ จ านวน 1 จุดภาพ หรือนอ้ยกว่า  
 2. งานแผนท่ีทัว่ไป และงานสารสนเทศภูมิศาสตร์ (Geographic Information System – GIS) การปฏิบติังานใชค้วามระมดัระวงั
และมีความประณีตอยา่งดี แนะน าให้ใชค้วามถูกตอ้งเท่ากบัขนาดของจุดภาพของภาพออร์โธผลลพัธ์ จ านวน 2 จุดภาพ  
 3. งานแสดงผล (visualization) และงานท่ีตอ้งการความถูกตอ้งต ่า การปฏิบติังานใชค้วามระมดัระวงัและมีความประณีตอย่าง
ปกติ แนะน าให้ใชค้วามถูกตอ้งเท่ากบัขนาดของจุดภาพของภาพออร์โธผลลพัธ์ จ านวน 3 จุดภาพ หรือมากกว่า 
 จากหลกัการเดียวกนัน้ี ท าให้ผูใ้ชแ้ผนท่ีสามารถทราบถึงความระมดัระวงัและความประณีตของกระบวนการผลิตแผนท่ี โดย
การหาอตัราส่วนระหว่างความถูกตอ้งของภาพออร์โธท่ีประกาศไวก้บัความละเอียดของภาพออร์โธ อตัราส่วนท่ีหาไดค้ือค่าจ านวน
จุดภาพ (รูปที่ 5) ซ่ึงจะไดน้ ามาแปลความหมายโดยแยกเป็น 3 กลุ่ม คือ นอ้ยกว่าหรือเท่ากบั 1 จุดภาพ เท่ากบั 2 จุดภาพ และมากกว่า
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หรือเท่ากบั 3 จุดภาพ อยา่งไรก็ดี ผูใ้ชแ้ผนที่พึงระลึกว่า มาตรฐาน ASPRS 2014 มิไดผ้กูหรือโยงความละเอียดของภาพตน้ฉบบัเขา้
กบัความถูกตอ้งของภาพออร์โธ ดงันั้น จึงเป็นสิทธิของผูผ้ลิตแผนท่ี ท่ีจะเลือกใชค้วามละเอียดของภาพตน้ฉบบัเท่าใดก็ได ้ตราบ
เท่าท่ีภาพออร์โธผลลพัธ์มีความถูกตอ้งตามท่ีไดป้ระกาศไว ้ 
 

 

รูปท่ี 5 ความสัมพนัธ์ระหว่างความถูกตอ้งกบัขนาดจดุภาพของภาพออร์โธในมุมมองของผูผ้ลิตและผูใ้ชแ้ผนท่ี 
 

8.  ค าสรุปส่งท้าย 
 การประกาศความถูกตอ้งของภาพออร์โธเป็นการป้องกนัความเสียหายอนัอาจเกิดจากความเขา้ใจผิดหรือความไวใ้จในแผนท่ี
จากอากาศยานไร้คนมากเกินไป  การใชแ้ผนท่ีท่ีไม่ไดคุ้ณภาพตามมาตรฐานในงานวิศวกรรมอาจก่อให้เกิดความเสียหายต่อชีวิต
และทรัพยสิ์นของประชาชน ดงันั้น ทุกภาคส่วนท่ีเก่ียวขอ้งกบัแผนท่ีในงานวิศวกรรม โดยเฉพาะท่ีผลิตจากอากาศยานไร้คน โปรด
ช่วยกนัรณณรงคใ์นเร่ืองต่อไปน้ี 

1. แผนท่ีงานวิศวกรรมต้องประกาศความถูกต้อง ในส่วนของผูว่้าจ้างกระท าได้โดยการเพ่ิมความต้องการน้ีเข้าไวใ้น
ขอ้ก าหนดของงาน ในส่วนของผูรั้บจา้งก็ปฏิบติัตามไดโ้ดยง่าย เพราะการตั้งช่ือแฟ้ม สามารถกระท าไดโ้ดยอตัโนมติั 

2. หน่วยงานผูใ้ชแ้ผนที่ควรจดัเตรียมงบประมาณส่วนหน่ึงรวมเขา้ไวก้บัค่าส ารวจท าแผนท่ี ส าหรับใชใ้นการประเมินความ
ถูกตอ้งของแผนท่ี โดยผูท้  าการประเมินความถูกตอ้งควรเป็นหน่วยงานอิสระ และมีใบรับรองการประกอบวิชาชีพ 

3. หน่วยงานผูใ้ช้แผนท่ีควรช่วยกันส่งเสริมให้ผูรั้บจ้างมีใบรับรองการประกอบวิชาชีพสาขาวิศวกรรมส ารวจ ซ่ึงเป็น
ใบรับรองความรู้ความช านาญในการประกอบวิชาชีพวิศวกรรม ในสาขาวิศวกรรมส ารวจ ออกโดยสภาวิศวกร [13]  

 ในข้อท่ี 1 การประกาศความถูกต้องให้กับแผนท่ีเปรียบเหมือนกับการติดสลากให้กับสินค้า ท าให้ผูบ้ริโภคได้ทราบถึง
สรรพคุณของสินคา้ หากลูกคา้ไม่มัน่ใจในสลากสินคา้ ก็ตอ้งใชข้อ้ท่ี 2 คือตอ้งท าการทดสอบ เปรียบเทียบกรณีตวัอยา่งการซ้ือน ้าผึ้ง 
บนสลากขา้งขวดเขียนว่า น ้ าผึ้งแท ้100% หากผูบ้ริโภคไม่เช่ือหรือไม่แน่ใจในขอ้มูลบนสลาก ก็ตอ้งหาซ้ือน ้ าผึ้งจากผูจ้  าหน่ายท่ี
เช่ือถือได ้ซ่ึงก็คือใชข้อ้ท่ี 3 ใบรับรองการประกอบวิชาชีพวิศวกรรมส ารวจ ก็คือใบประกาศความน่าเช่ือถือของผูผ้ลิตแผนท่ี แต่ถา้
จะให้มัน่ใจท่ีสุด ก็ตอ้งปฏิบติัทั้งขอ้ท่ี 2 และขอ้ท่ี 3  
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 วิศวรรมสถานแห่งประเทศไทย ในพระบรมราชูปถมัภ ์โดยคณะอนุกรรมการมาตรฐานการส ารวจดว้ยอากาศยานไร้คนเพื่อ
งานวิศวกรรม ไดจ้ดัพิมพห์นงัสือ มาตรฐานการส ารวจดว้ยอากาศยานไร้คนเพื่องานวิศวกรรม โดยไดรั้บการสนบัสนุนงบประมาณ
จากสภาวิศวกร เพื่อให้เกิดมาตรฐานการปฏิบติัวิชาชีพดา้นการส ารวจดว้ยอากาศยานไร้คน [14]   
 ผูเ้ขียนหวงัว่า นโยบายการประกาศความถูกตอ้งของแผนท่ีจะไดรั้บการตอ้นรับจากสังคมของผูผ้ลิตและผูใ้ชแ้ผนท่ีในงาน
วิศวกรรม โดยเฉพาะแผนท่ีท่ีผลิตจากภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คน ซ่ึงเป็นกลุ่มเป้าหมายแรกของบทความน้ี และหวงัว่าแนว
ทางการประกาศความถูกต้องของแผนท่ีโดยการใช้ช่ือแฟ้มขอ้มูล จะถูกน าไปต่อยอดใช้กบัแผนท่ีชนิดอื่นๆในงานวิศวกรรม 
ส าหรับแผนท่ีท่ีมิใช่เพ่ืองานวิศวกรรม ก็สามารถน าหลกัการน้ีไปใช้ได้ และหวงัว่า บทความน้ีจะปลุกกระแสให้ผูใ้ช้แผนท่ี
ตระหนกัถึงความส าคญัของการประเมินความถูกตอ้งของแผนท่ี รวมถึงการตั้งงบประมาณไวเ้พ่ือรองรับการประเมินความถูกตอ้ง 
และร่วมมือกนัสนบัสนุนการใชบ้ริการงานส ารวจท าแผนท่ีจากผูใ้ห้บริการท่ีมีใบรับรองการประกอบวิชาชีพวิศวกรรมส ารวจจาก
สภาวิศวกร เพ่ือยกระดบัมาตรฐานของงานส ารวจท าแผนท่ีของประเทศไทยให้กา้วหนา้ไปสู่จุดท่ีย ัง่ยืนย่ิงขึ้น 
 
ผลประโยชน์ทับซ้อน 
 ผูเ้ขียนขอประกาศว่าบทความน้ีไม่มีผลประโยชน์ทบัซอ้น 
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