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บทคัดยอ 
ปจจุบันมีการนําเทคโนโลยีเขามาใชในโครงการกอสรางโดยเพื่ออํานวยความสะดวกทั้งแกผูทํางาน ผูวางแผนการกอสรางและผูเกี่ยวของ

ในขั้นตอนการติดตามและประเมินความกาวหนางานกอสราง โดยบทความนี้ตองการศึกษาและแสดงถึงความเปนไปไดในการใชเทคโนโลยี
อากาศยานไรคนขับ (UAV) และประยุกตใชกับเทคโนโลยีการรังวัดดวยภาพ (Photogrammetry) เพ่ือสรางแบบจําลองภาพสามมิติและ
แสดงผลภาพรวมการกอสรางของโครงการเพ่ือใหการติดตามและประเมินงานกอสรางเปนไปไดอยางรวดเร็ว โดยงานวิจัยใชโครงการกอสราง
อาคารคอนกรีตเสริมเหล็ก ภายในจังหวัดขอนแกนเปนกรณีศึกษาและสรางแบบจําลองภาพสามมิตใินรูปแบบของพอยตคลาวดพรอมเก็บขอมลู
ทางกายภาพในแงของความกวาง ความยาว ความสูงและพ้ืนที่ จากนั้นนําขอมูลมาวิเคราะหหาคาความคลาดเคลื่อนเมื่อเทียบกับขนาดจริงของ
ตัวอาคารที่ไดจากแบบแปลนกอสราง ผลการวิจัยพบวาคาความคลาดเคลื่อนของแบบจําลองที่พัฒนามีคานอยกวา 1% แสดงใหเห็นวาสามารถ
ใชแบบจําลองสามมิติในรูปแบบของพอยตคลาวดจากภาพสถานที่กอสรางเพื่อประเมินความคืบหนาในการกอสรางไดอยางแมนยํา 

คําสําคัญ 
เทคโนโลยีการรังวัดดวยภาพ  พอยตคลาวด  การประเมินความคืบหนางานกอสราง  แบบจําลองสามมิติ  อากาศยานไรคนขับ 

Abstract 
Nowadays, technology is used in construction projects to facilitate workers,  planners and other stakeholders in the 

process of monitoring and evaluating construction progress.  This research aims to propose the way to monitor the 
construction project progress using the unmanned aerial vehicle ( UAV)  technology and apply with the photogrammetry 
technology to create a three-dimensional model and visualize the construction overview of the project for quickly monitor 
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and evaluate the construction work.  The case study is reinforced concrete building project in Khonkaen province, This 
research used photos taken  from UAV to generate three- dimensional model base on point cloud, The geometry of 
building was measured manually from the model by its length and area of each part of the  model.  Then the data was 
analyzed for the error compared to the actual size of the building from the construction drawings.  The results showed 
the error of the developed model was less than 1%, This paper proved that three-dimensional construction model base 
on point cloud from construction site images can be used to evaluate construction progress with enough accuracy. 

Keywords 
photogrammetry technology; point cloud; construction; progress evaluation; three- dimensional model; unmanned 

aerial vehicle 
 

1. คํานํา 

อุตสาหกรรมการกอสรางภายในประเทศไทยถือวาเปน

สวนสําคัญในการพัฒนาประเทศซึ่งจากสถิติชวงป พ.ศ.2552 

จนถึง พ.ศ.2561 พบวามูลคาการลงทุนกอสรางมีสัดสวนเฉลี่ย

ร อยละ  8 .1  ของผลิตภัณฑมวลรวม (Gross Domestic 

Product, GDP) ซึ่งมีผลตอธุรกิจที่เชื่อมโยงกับการกอสราง

ตั้งแตธุรกิจการคาวัสดุกอสรางไปจนถึงธุรกิจการคาและพัฒนา

อสังหาริมทรัพยอีกดวย [1] การบริหารหลายโครงการในเวลา

เดียวกันนั้นถือเปนเรื่องทาทายสําหรับการบริหารจัดการ

โครงการ  จําเปนตองแบงสวนการทํางานแกหนวยงานตางๆ 

ภายในโครงการโดยการกอสรางโครงการนั้นจําเปนตองอาศัย

การจัดการงานกอสรางที่มีคุณภาพและมีประสิทธิภาพ [2] 

เพื่ อให โครงการกอสรางนั้ นมีคุณภาพและเปนไปตาม

วัตถุประสงคของโครงการและลดปญหาที่อาจจะเกิด ข้ึน

ระหวางการดําเนินงานใหนอยลง  

การตรวจสอบและคุมงานกอสรางถือเปนข้ันตอนที่สําคัญ

ของการบริหารจัดการโครงการกอสราง [3] โดยเปนการ

ประเมินการทํางานตามการกอสรางจริง โดยทั่วไปจะอาศัยตัว

บุคคลเขาไปบันทึกขอมูลปริมาณงานกอสรางและประเมินให

สอดคลองกับแผนงานกอสรางและคาใชจายของโครงการ ซึ่ง

ยังใชเวลานานทําใหเกิดความลาชาของขอมูลและไมเปน

ปจจุบัน โดยงานวิจัยนี้มีวัตถุประสงคเพื่อเสนอความเปนไปได

ในการใชเทคโนโลยีการจําลองภาพสามมิติในรูปแบบของ

พอยตคลาวดเพื่อใชในการรวบรวมขอมูลของสถานที่กอสราง 

ติดตามและประเมินงานกอสรางใหงายและรวดเร็วยิ่งขึ้น [4, 

5] เพ่ือแกไขปญหานั้นในโครงการกอสรางบางแหงเร่ิมมีการนํา

เทคโนโลยีมาประยุกตใชในการทํางานกอสรางเพื่ออํานวย

ความสะดวกในทุกดาน หนึ่งในวิธีที่ไดรับความนิยมในการ

ตรวจสอบความคืบหนาของงานกอสรางคือการใชเลเซอร

สแกนวัตถุภายในอาคาร ตัวอาคารและรวมไปถึงพื้นที่รอบตัว

อาคารเพื่อเก็บรวบรวมขอมูล [6–8] ซึ่งขอมูลนั้นถูกจัดเก็บใน

ระบบพิกัดสามมิติหรือระบบพอยตคลาวดแตการใชเลเซอร

สแกนเนอรนั้นยังมีขอจํากัดเนื่องจากตัวอุปกรณมีราคาและ

คาใชจายในการซอมบํารุงที่สูง และยังตองอาศัยความชํานาญ

ในการใชอุปกรณอีกดวย [9, 10] เพื่อลดคาใชจายนั้น การ

บันทึกขอมูลสามารถใชรูปภาพและวิดีโอดิจิทัลไดเชนกัน ซึ่ง

เปนวิธีการทั่วไปที่สามารถเก็บขอมูลทางกายภาพของโครงการ

ไดอยางทั่วถึงโดยวิธีนี้ เปนการเก็บขอมูลจากภาพ ทําให

คาใชจายต่ําลงและการใชงานนั้นงายกวาการใชเลเซอร

สแกนเนอร ซึ่งผลที่ไดจากการสรางแบบจําลองจากภาพถายมี

คาความคลาดเคลื่อนที่อยูในชวงที่ยอมรับได [11] 

โดยวัตถุประสงคของงานวิจัยนี้เพื่อเสนอความเปนไปไดใน

การประยุกตใชแบบจําลองสามมิติของอาคารคอนกรีตเสริม

เหล็กในรูปแบบของพอยตคลาวดเพื่อประเมินปริมาณงาน

กอสรางหรือความกาวหนาของงานกอสราง  

 

2. ทบทวนทฤษฎีที่เกี่ยวของ 

2.1 เทคโนโลยีการจําลองภาพสามมิติจากภาพถาย 

การรังวัดดวยภาพเปนศาสตรที่ใหไดมาซึ่งขอมูลกายภาพ

ของวัตถุและสิ่งแวดลอมผานการวัดและวิเคราะหจากภาพถาย 

ซึ่งการรงัวัดดวยภาพเปนเทคนิคการวัดสามมิติที่อาศัยหลักการ

ฉายภาพผานวัตถุ ซึ่งรูปรางและตําแหนงของวัตถุจะถูกกําหนด

และสรางประกอบข้ึนจากกลุมจุดที่ฉายออกมาจากแตละภาพ

ในแตละตําแหนงของตัวกลอง โดยที่ศูนยกลางของภาพแตละ

ภาพมีความสอดคลองกัน แตเดิมการรังวัดดวยภาพถายนั้น



 วารสารวิศวกรรมศาสตรและนวัตกรรม   ปที่ 15  ฉบับที่ 2  ประจําเดอืน เมษายน – มิถุนายน  2565 90 

นิยมใชในการสรางแผนที่ภูมิประเทศโดยถายจากกลองบน

เครื่องบินตามเสนทางที่กําหนด [12, 13]  อีกแขนงหนึ่งของ

การรังวัดดวยภาพที่ เปนที่นิยมคือการรังวัดดวยภาพถาย

ระยะใกลซึ่งเปนการสรางแบบจําลองสามมิติของวัตถุตางๆ 

รวมไปถึงสภาพแวดลอม เชนการสรางแบบสามมิติเพ่ือจําลอง

พื้นที่ที่เกิดอุบัติเหตุ เปนตน 

2.2 การวางแผนการถายภาพ 

การวางแผนการถายภาพนั้นสงผลโดยตรงตอการสราง

แบบจําลองสามมิติ วัตถุ/อาคารที่จะถายนั้นควรหลีกเลี่ยง

พื้นผิวที่มันวาว เพราะทําใหเกิดการสะทอนและมีผลตอการ

ประมวลภาพสามมิติและจําเปนตองมีการซอนทับกันของภาพ

ที่เพียงพอคือ การซอนทับดานขาง (side overlap) ไมนอยกวา 

60% ของพื้นที่แตละภาพและการซอนทับดานหนา (forward 

overlap) ไมนอยกวา 80% ของพื้นที่แตละภาพ [14] โดย

แบงเปน 3 มุมมองในการถายซึ่งมุมมองที่จะถายนั้นขึ้นอยูกับ

วัตถุประสงคและรูปแบบของแบบจําลองที่ตองการ [15] 

1) มุมมองที่ 1 

การถายภาพดานหนาวัตถุ/อาคาร เปนการถายเพื่อจําลอง

ลักษณะพื้นผิวที่เจาะจงหรือรายละเอียดของวัตถุนั้นใหเดนชัด 

การถายควรวางเสนทางใหขนานไปกับพื้นผิววัตถุ/อาคารโดย

การถายควรครอบคลุมพื้นที่สวนที่ตองการจําลองซึ่งตําแหนงที่

ถูกตองของการถายที่ผิดแสดงดังรูปที่ 1 และตําแหนงการถาย

ที่ถูกตองแสดงดังรูปที่ 2 ซึ่งการถายที่ถูกตองควรขยับขนานกับ

แนวพื้นผิวนั้น เพื่อการสรางแผนผิวหรือผนังใหมีการทับซอนที่

ครบถวนและสามารถแสดงรายละเอียดของพ้ืนผิวไดชัดเจน 

 
 

รูปที่ 1 ตาํแหนงการถายภาพพื้นผิวที่ผิด 
 

 
รูปที่ 2 ตาํแหนงการถายภาพพื้นผิวท่ีถูกตอง 

 

2) มุมมองที่ 2 

การถายภาพภายในอาคาร เปนการถายเพื่อจําลองภายใน

หอง/อาคาร การวางแผนถายควรหันกลองเขาภายในหองเพ่ือ

ถายใหเห็นวัตถุภายในรวมไปถึงผนังภายในและเคลื่อนที่เปน

วงรอบภายในอาคาร โดยใหการถายในแตละครั้งครอบคลุม

พื้นที่ที่ตองการและซอนทับกันเพื่อใหแบบจําลองที่สรางขึ้นมา

สมบูรณและเห็นรายละเอียดครบถวน โดยลักษณะการ

ถายภาพภายในอาคารที่ผิดแสดงดังรูปที่ 3 เนื่องจากการ

ถายภาพลักษณะดังภาพจะไมสามารถแสดงรายละเอียดของ

บริเวณผนังไดชัดเจนและมีมุมการถายที่แคบ/กวางไมเทากัน

อาจสงผลตอการสรางแบบจําลองจากภาพถายซึ่งลักษณะการ

ถายที่ถูกตองแสดงดังรูปที่ 4 
 

 
 

รูปที่ 3 การถายภาพภายในอาคารที่ผิด 
 

 
 

รูปที่ 4 การถายภาพภายในอาคารที่ถูก 
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3) มุมมองที่ 3 

การถายรอบตัววัตถุ/อาคาร เปนการถายเพื่อจําลอง

ลักษณะทางกายภาพของวัตถุ/อาคาร แสดงใหเห็นความกวาง 

ยาว สูง และความลึกของวัตถุ/อาคารนั้น ๆ โดยควรวาง

แผนการถายในลักษณะวงแหวนลอมรอบวัตถุ ซึ่งการถายภาพ

ควรกําหนดจุดการถายที่สามารถเก็บภาพไดครอบคลุมวัตถุ/

อาคารและภาพจําเปนตองมีการซอนทับกันอยางเพียงพอเพื่อ

การสรางแบบจําลองสามมิติจากภาพถายที่มีคุณภาพโดยรูปที่ 

5 แสดงลักษณะการถายที่ผิดและรูปที่ 6 แสดงลักษณะการ

ถายที่ถูกตอง  

 
รูปที่ 5  การถายภาพรอบตัววัตถุที่ผิด 

 

 
รูปที่ 6 การถายภาพรอบตัววัตถุที่ถูก 

 

3. วิธีการวิจัย 

ศึกษาการสรางแบบจําลองสามมิติจากภาพถายของ

กรณีศึกษาโครงการกอสรางอาคารคอนกรีตเสริมเหล็ก จังหวัด

ขอนแกน โดยแบงขั้นตอนในการดําเนินงานตามข้ันตอน

ดังตอไปนี้  

1) ประชากรและกลุมตัวอยาง 

โครงการกอสรางอาคารคอนกรีตเสริมเหล็ก อําเภอเมือง

ขอนแกน จังหวัดขอนแกน ดังแสดงในรูปที่ 7 

 
 

รูปที่ 7 สถานที่กอสรางอาคารคอนกรีตเสริมเหล็ก อําเภอเมือง
ขอนแกน จังหวัดขอนแกน 
 

2) เคร่ืองมือที่ใชในการวิจัย 

ในการเก็บภาพเพ่ือสรางแบบจําลองสามมิติจากภาพถาย

สามารถใชเครื่องมือไดหลากหลายตามวัตถุประสงคของการ

เก็บขอมูล ทั้งนี้ตองการเก็บขอมูลภาพถายอาคารในมุมสูงเพื่อ

เก็บบริเวณรอบตัวอาคารและพบวาอากาศยานไรคนขับ 

(Unmanned Aerial Vehicle: UAV) เปนอุปกรณที่สามารถ

เก็บภาพในมุมสูงไดดี, การติดตั้งและใชงานงาย, มีราคาที่ไมสูง

มาก, สามารถเคลื่อนยายไดสะดวกและมีความละเอียดของ

กลองเพียงพอที่สามารถเก็บภาพ รายละเอียดของตัวอุปกรณ

แสดงดังรูปที่ 8 และ ตารางที่ 1 
 

 
 
รูปที่ 8 อากาศยานไรคนขับ (Unmanned Aerial Vehicle: UAV) 
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ตารางท่ี 1 ขอมูลจําเพาะของกลองและอากาศยานไรคนขับ(UAV) :dji 
phantom 3 professional 

คุณสมบัติ รายละเอียด 

น้ําหนักตัวเครื่อง 1280 กรัม 

ขนาดตัวเครื่อง 350 มิลลิเมตร 

ความเร็วสูงสุด 16 เมตร/วินาที (ATTI mode) 

มุมกด/เงยของกลองสงูสุด 35° 

ความละเอียดของกลอง 12 ลานพิกเซล 

ความสูงท่ีบินไดสูงสุด 6000 เมตร 

ระยะเวลาในการบิน ประมาณ 23 นาที 

เลนสกลอง 
FOV 94° 20 mm (35 mm format 

equivalent) f/2.8 focus at ∞ 

ประเภทของไฟลภาพ JPEG, DNG (RAW) 

 

3.  การวิเคราะหขอมูล 

1) การวางแผนเก็บขอมูลภาพถาย 

ภาพอาคารจะถูกเก็บในตําแหนงที่แตกตางกันในลักษณะ

เสนทางแบบวงกลมรอบตัวอาคาร ซึ่งเก็บจํานวนสองวงที่มีมุม

และความสูงที่แตกตางกัน โดยที่วงรอบที่1 จะมีความสูง

มากกวาคือ 60 เมตรและมีมุมกดที่ 35° เพื่อใหไดภาพโดยรวม

ของอาคารและวงรอบที่2 มีความสูงที่ต่ํากวาคือ 50 เมตรและ

มุมกดที่ 25° เพื่อใหไดภาพดานขางอาคารรวมดวย ดังรูปที่ 9 

 

 
 
รูปที่ 9 ตําแหนงและมุมในการเก็บขอมูลภาพถาย 

 

2) การสรางแบบจําลองในรูปแบบพอยตคลาวด 

ภาพถูกนําเขาสูซอฟตแวร Agisoft metashape จากนั้น

ซอฟตแวรจะจับคูภาพและระบุตําแหนงจุดแตละจุดให

สอดคลองกัน สําหรับจุดที่กําหนดในภาพ ซอฟตแวรจะคนหา

จุดที่อยูตําแหนงเดียวกันในภาพอื่น โดยกอนที่จะใหซอฟตแวร

ประมวลผล จําเปนตองกําหนดจุดอางอิงของภาพแตะละภาพ

เพื่อใหประสิทธิภาพการประมวลผลแมนยําขึ้นแลวจึงนํามา

สรางแบบจําลองในระบบพอยตคลาวด ในข้ันตอนนี้จะไดกลุม

จุดพอยตคลาวดที่กระจายตัวอยูเพราะซอฟตแวรประมวลผล

ทุกวัตถุที่แสดงอยูในภาพ เชน อาคารรอบขาง ถนน รถยนต

เปนตน ซึ่งงานวิจัยนี้ตองการใชเฉพาะอาคารตัวอยาง จึงตอง

ลบจุดสวนเกินออกกอนที่จะประมวลผลในข้ันตอนถัดไป ดังรูป

ที่ 10 

 
รูปที่ 10 แบบจําลองพอยตคลาวดทีล่บจุดสวนเกินออกเบ้ืองตน 
 

หลังจากที่ลบจุดสวนเกินออกจึงนําไปประมวลผลตอโดย

ใหซอฟตแวรสรางจุดเพิ่มโดยอางอิงจากภาพถายแตละภาพ

เพื่อสรางกลุมจุดใหหนาแนนขึ้น และเพิ่มรายละเอียดของสี

และลวดลายของพื้นผิวสมจริงดังรปูที่ 11 และ 12 

 
 
รูปที่ 11 แบบจําลองพอยตคลาวดที่มีความหนาแนนสูงขึ้น 
 

 
 
รูปที่ 12 ภาพขยายแบบจําลองพอยตคลาวดมีความหนาแนนสูงขึ้น 

 

3) การสรางพื้นผิวจากพอยตคลาวด 

การสรางพ้ืนผิวของตัววัตถุนั้นจําเปนตองจําลองโครงขาย

ขึ้นมา โดยโครงขายนั้นเกิดจากการสรางพื้นที่ปดระหวางจุดแต
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ละจุด โดยผลที่ไดจะเปนแบบจําลองในลักษณะหลายเหลี่ยมที่

สอดคลองกัน (โครงตาขาย) การดําเนินการนี้จะนําขอมูลนั้น

ประกอบกันเพ่ือสรางสวนพื้นผิว ดังรูปที่ 13 

  
 
รูปที่ 13 แบบจําลองท่ีผานการสรางพ้ืนผิว 

 

4) การสรางแบบจําลองสามมิติและการกําหนดระยะใน

การเก็บขอมูล 

กระบวนการนี้ เปนการสรางแบบจําลองสามมิติดวย

โปรแกรม Autodesk Revit โดยสัดสวนระยะทั้งหมดอางอิง

จากแบบกอสรางจริงดังรูปที่ 14  

 

 
 
รูปที่ 14 แบบจําลองสามมิติจากแบบกอสราง 

 

จากนั้นจึงเก็บคาระยะของแบบจําลองโดยใชความกวาง, 

ความสูง, ความยาวและพื้นที่ พ้ืนผิว ซึ่งระยะที่กําหนดนั้น

สามารถเปลี่ยนตําแหนงที่จะวัดและกําหนดใหมได ทั้งนี้จะ

กําหนดเปนกรณีตัวอยางดังรูปที่ 15 โดยกําหนดคาที่ไดนั้นเปน

คาที่ถูกตองหรือตัวแปรตน 

 
 
รูปที่ 15 ระยะที่กําหนดเพ่ือศึกษาหาคาคาดเคลื่อน (A)  
 

 
 
รูปที่ 16 ระยะที่กําหนดเพ่ือศึกษาหาคาคาดเคลื่อน (B)  
 

5) การวัดระยะเพื่อเปรียบเทียบแบบจําลองสามมิติ 

เมื่อไดแบบจําลองสามมิติจากพอยตคลาวดสามารถหมุน

และขยายแบบจําลองเพื่อหาระยะที่ตองการ จากนั้นจึงวัด

ระยะตามที่กําหนดดังรูปที่ 17 โดยการวัดคาในแตละระยะนั้น

จะวัดคาทั้งหมด 20 คา ในมุมมองที่แตกตางกันและเฉลี่ยคาที่

ไดกอนนํามาเปรียบเทียบกับคาที่ไดจากแบบจําลองสามมิติเพื่อ

หาคาความคลาดเคลื่อนของแบบจําลองแสดงดังตารางที่ 2 

 

 
 
รูปที่ 17 ระยะ A ทีวั่ดจากแบบจําลองสามมิติจากภาพถาย  
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4. ผลการวิจัย 

ผลการเปรียบเทียบขนาดระหวางแบบจําลองสามมิติที่

สรางโดยอางอิงขนาดตามแบบกอสรางและจากแบบจําลอง

สามมิติจากพอยตคลาวด โดยกําหนดใหขนาดที่ไดจากแบบ

กอสรางเปนขอมูลชุดตัวแปรตนและขอมูลที่ไดจากแบบจําลอง

สามมิติเปนขอมูลชุดทดลองเพ่ือหาคาความคลาดเคลื่อนที่

เกิดขึ้น ดังระบุไวในตารางที่ 2 โดยคาความคลาดเคลื่อนในแง

ของความกวางระยะ F คือ 0.27 คาความถูกตองคือ 99.73% 

สําหรับคาความคลาดเคลื่อนในแงของความยาวระยะ A คือ 

0.07 คาความถูกตองคือ 99.93%, ระยะ C คาความคลาด

เคลื่อนคือ 0.15 คาความถูกตองคือ 99.85%, ระยะ E คา

ความคลาดเคลื่อนคือ 0.08 คาความถูกตองคือ 99.92% 

สําหรับคาความคลาดเคลื่อนในแงของความสูงระยะ B มีคา

ความคลาดเคลื่อนคือ 0.39 คาความถูกตองคือ 99.61% 

สําหรับคาความคลาดเคลื่อนในแงของพ้ืนที่ พื้นที่ D คือ 0.54 

คาความถูกตองคือ 99.46% และพื้นที่ G คาความคลาดเคลื่อน

คือ 0.35 มคีาความถูกตอง 99.65% ซึ่งจากผลการศึกษาครั้งนี้

แสดงใหเห็นวาการวัดระยะจากแบบจําลองสามมิติจากพอยต

คลาวดเม่ือเปรียบเทียบกับคาตั้งตนจากแบบจําลองสามมิติจาก

แบบกอสรางนั้นมีคาความคลาดเคลื่อนนอยกวา ±1%  

 

ตารางท่ี 2 ผลการทดลองการเปรียบเทียบขนาดระหวางอาคาร
คอนกรีตเสริมเหล็กที่ไดจากแบบกอสรางและแบบจําลองที่
สรางขึ้นจากพอยตคลาวด 

 

ขนาดจาก

แบบจําลองสาม

มิติจากแบบ

กอสราง  (cm.) 

คาเฉลี่ยของขนาด

จากแบบจําลองสาม

มิติจากพอยต

คลาวด   (cm.) 

Error 

(%) 

A 13.80 13.81 +0.0725 

B 2.80 2.81 +0.3929 

C 8.00 8.01 +0.1500 

D (Area) 22.40 22.52 +0.5413 

E 19.60 19.62 +0.0816 

F 6.00 6.02 +0.2667 
G (Area) 117.60 118.01 +0.3482 

 

5. อภิปรายและสรุปผลการวิจัย 

จากผลการศึกษาขางตนแสดงใหเห็นวาแบบจําลองสามมติิ

จากพอยตคลาวดถูกนํามาประยุกตใชในการตรวจวัดระยะของ

งานกอสรางในพื้นที่ไดจริงและคาความคลาดเคลื่อนที่ไดจาก

แบบจําลองสามมิติในแงของความกวาง ยาว สูง และพื้นที่นั้นมี

คานอยกวา ±1% ซึ่งแสดงใหเห็นวาแบบจําลองสามมิตจิาก

พอยตคลาวดมีความเปนไปไดในการใชประเมินความคืบหนา

ของงานกอสรางดวยความแมนยําที่เพียงพอตอการตรวจสอบ

ไดอยางมีประสิทธิภาพและรวดเร็ว 

โดยผลการวิจัยในครั้งนี้เปนสวนหนึ่งของการพัฒนาการ

ประยุกตใชอัลกอริทึมรวมกับการจําลองภาพสามมิติจากพอยต

คลาวดในการตรวจวัดและแสดงความคืบหนาในแตละชวงเวลา

ของงานกอสรางในอนาคต 

 กิตติกรรมประกาศ 

ง านวิ จั ย ขอขอบคุณ  ส าข าวิ ศ วกรรมโ ยธา  คณะ

วิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยขอนแกน และศูนยวิจัยและ

พัฒนาโครงสรางมูลฐานอยางยั่งยืน มหาวิทยาลัยขอนแกน ที่

ใหการสนับสนุนและใหความอนุเคราะหในการจัดทําและศึกษา

เพื่อพัฒนาเทคโนโลยีอากาศยานไรคนขับ ในการพัฒนาการ

บริหารงานกอสราง 
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