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บทคัดยอ 
งานวิจัยนี้จึงมีวัตถุประสงคเพ่ือประยุกตใชการสํารวจดวยภาพถายจากอากาศยานไรคนขับ เพ่ือตรวจสอบระยะเยื้องศนูยและคาระดับของ

เสาเข็มท่ีตอกแลว โดยปจจุบันการบริหารงานกอสรางมีการพัฒนาอยางตอเนื่องในดานการลดระยะเวลาและทรัพยากรบุคคล รวมถึงการ
จัดเก็บขอมูลดิจิตอล เพ่ือใหงานกอสรางมีความถูกตองตามขอกําหนดตางๆ การตรวจสอบระยะเยื้องศูนยของเสาเข็มโดยวิธีการดั้งเดิมมักใช
การรังวัดดวยกลองประมวลผลรวม การเก็บขอมูลตองใชผูมีทักษะความเชี่ยวชาญดานการรังวัดและทรัพยากรบุคคลจํานวนมากจากงานวิจัยที่
ผานมีการใชอากาศยานไรคนขับในการกอสรางดานตางๆ เชน การติดตามความคืบหนา การทําแผนที่เฉพาะทาง และอ่ืนๆ การตรวจสอบระยะ
เยื้องศูนยและคาระดับของเสาเข็มที่ตอกแลวดวยภาพถายจากอากาศยานไรคนขับ ประมวลผลดวยโปรแกรม Pix4Dmapper รวมกับจุด
ควบคุมภาคพ้ืนดินที่ใชในการสํารวจและออกแบบโครงการกอสราง เพ่ือสรางพอยตคลาวดสามมิติสําหรับการตรวจสอบระยะเยื้องศูนยและคา
ระดับของเสาเข็มเปรียบเทียบกับขอมูลจากการรังวัดดวยกลองประมวลผลรวมและแบบกอสราง ผลที่ไดจากการเปรียบเทียบทั้ง 2 วิธี มีความ
แตกตางตําแหนงทางราบ ± 0.004 เมตร และทางดิ่ง ± 0.050 เมตร ซึ่งผลลัพธนี้แสดงใหเห็นวาการประยุกตใชการสํารวจดวยภาพถายจาก 
UAV ในการตรวจสอบระยะเยื้องศูนยและคาระดับของเสาเข็มมีความแมนยําและสามารถใชในการทํางานไดจริง สวนคาระดับในการ
ประยุกตใชอาจตองเปรียบเทียบกับเกณฑมาตราฐานที่กําหนดสําหรับการกอสรางในแตละโครงการวาสามารถยอมรับไดหรือไม 

คําสําคัญ 
อากาศยานไรคนขับ  พอยตคลาวด  การกอสราง  การสํารวจทางวิศวกรรม การตรวจสอบตําแหนงเสาเข็ม 

Abstract 
The objective of this research is to apply unmanned aerial vehicle photogrammetry to inspect the eccentricity and 

cut-off levels of piles that has been hammered. Currently, construction management is continuously evolving to reduce 
time and human resources. The including digital data collection to ensuring that construction works appropriately to 
various specifications. The inspection of pile eccentricity relies on total station measurements which requires skilled 
surveyors and significant human resources. As from previous research has unmanned aerial vehicle in various construction 
activities such as progress monitoring, thematic mapping, etc. In this study, the inspection of pile eccentricity and cut-off 
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levels using unmanned Aerial Vehicle photogrammetry was processed with Pix4Dmapper software, combined with ground 
control points used in surveying and design construction projects. This approach aimed to create a three-dimensional 
point cloud to inspect pile eccentricity and cut-off levels by comparing the results with data from total station measured 
and construction plans. The comparison results showed a horizontal eccentricity difference of ± 0.004 meters and a 
vertical cut-off levels difference of ± 0.050 meters. These outcomes demonstrate that the application of unmanned aerial 
vehicle photogrammetry for inspecting pile eccentricity and cut-off levels is accurate and feasible for practical use. 
Regarding the level value for application, it might need to be evaluated against the normal construction requirements for 
that project in order to determine its acceptability. 

Keywords 
unmanned aerial vehicle; point cloud; construction; engineering survey; inspect pile position 

 

1. คํานํา 

เนื่องจากการพัฒนาอยางตอเนื่องของงานกอสรางอาคาร

ซึ่งอาคารเหลานี้ตองมีการตรวจสอบคุณภาพตามขอกําหนด

การออกแบบระหวางกอสรางอาคาร เชน ขนาด ตําแหนง คา

ระดับ และความราบเรียบ การประเมินคุณภาพของงาน

กอสรางดวยการวัดดวยตนเองหรือใชการสังเกตวิธีนี้ ใช

เวลานาน ซับซอนและใชทรัพยากรบุคลากรคอนขางมาก แต

ผลที่ไดมีความคลาดเคลื่อน มีผลมาจากการวัดที่ไมครอบคลุม

หรือแมกระทั่งผลลัพธที่ไมถูกตอง ดวยเหตุผลนี้ในทศวรรตที่

ผานมาไดมีการปรับปรงุเทคโนโลยีสําหรับเก็บรวบรวมขอมูลใน

อุตสาหกรรมกอสรางคือพอยตคลาวด [1-3] การไดมาซึ่งพอยต

ค ล า วด ป จจุ บั นทํ า ไ ด  3 วิ ธี ต อ ไ ปนี้  Laser Scanning , 

Photogrammetry และ LiDAR ซึ่ งผลลัพธที่ ไดจากขอมูล

เหลานี้คือ คาพิกัดสามมิติ X, Y, Z พรอม คาสี R, G, B และ

คุณสมบัติอ่ืนๆ แสดงในรูปที่ 1 ซึ่งขอมูลเหลานี้มีประโยชน

อยางมากในดานอุตสาหกรรม เชน การผลิต เกษตรกรรม, 

ภูมิศาสตร, และอุตสาหกรรมการกอสราง [3-6]  

การปรับแกบล็อกลําแสงของภาพถายโดยอางอิงจุด

ควบคุมภาคพื้นดิน (Ground Control Point, GCP) เพื่อโยง

ยึดตําแหนงของพอยคลาวดตรงตามระบบพิกัดที่ตองการโดย

พิจารณาจากปริมาณและตําแหนงจากการทดลอง Testing 

the ideal GCP density  

GCP จํานวน 18 ถึง 14 จุด มีคา RMSE ทางดิ่ง 0.015 m

และ GCP จํานวน 10 ถึง 4 มีคา RMSE ทางดิ่ง 0.300 m มี

แนวโนมเพิ่มขึ้นอยางสม่ําเสมอและเมื่อ GCP นอยกวา 4 จุด

[7] ตําแหนงจุดควบคุมพิจารณาจากสภาพแวดลอมและการ

กระจายตัวใหครอบคลุมพื้นที่  

การประยุกตใชพอยตคลาวด กับงานกอสรางโดยใน

ปจจุบันมีการใชพอยตคลาวดในการติดตามความคืบหนาของ

โครงการกอสรางและแสดงพื้นผิวภายนอกอาคาร ซึ่งผลลัพธที่

ไดจะเปนรูปแบบสามมิติเปนทางเลือกที่ใหขอมูลที่เสมือนจริง

มากกวาขอมูลสองมิติที่ ใช ในปจ จุบัน [1, 2, 8, 9]  การ

ประยุกตใชการสํารวจดวยอากาศยานไรคนขับ (Unmanned 

Aerial Vehicle, UAV) ในการตรวจสอบคุณภาพของงาน

กอสราง [10] การตรวจสอบระยะเยื้องศูนยของเสาเข็มจาก

การเก็บขอมูลดวยกลองประมวลผลรวม [11] มีความคลาด

เคลื่อนของการวัดซึ่งอยูในเกณฑที่ยอมรับได งานวิจัยนี้มี

วัตถุประสงคในการนําขอมูลแบบกอสราง, ขอมูลพอยตคลาวด

จากภาพถาย UAV, และขอมูลจากการวัดดวยกลองประมวล

ผลรวม สําหรับตรวจสอบระยะเยื้องศูนยและคาระดับของ

เสาเข็ม เพื่อศึกษาความเปนไปไดในการประยุกตใชการสํารวจ

ดวยภาพถายจาก UAV เพื่อสรางขอมูลพอยตคลาวดที่

เหมาะสมสําหรับใชในงานกอสรางอยางมีประสิทธิภาพ 

 

 
 
รูปที่ 1  แสดง Point Cloud ที่มีพิกัดสามมิต ิX, Y, Z คาสี R, G, B 
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2. ทฤษฎีและเคร่ืองมือในงานวิจัย 

2.1 ทฤษฎีที่เกี่ยวของ 

การสํารวจดวยภาพถายจาก UAV อาศัยหลักการเดียวกัน

กับการสํารวจดวยภาพถายทางอากาศรวมกับการสํารวจดวย

ภาพถายระยะใกล   ซึ่งมีคาพิกัดสองมิติบนภาพถายที่ถูก

ถ ายภาพให มี ส วนทับซ อน เป นข อมูล รั ง วัด  เพื่ อ สร า ง

ความสัมพันธของบล็อกลําแสงของภาพถายสําหรับประมวลผล

หาคาพิกัดสามมิติของจุดในภูมิประเทศ ดวยสมการสภาวะรวม

เสนของคาพิกัดสองมิติบนภาพถาย x, y แสดงในสมการที่ 1, 2 
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เมื่อองคประกอบ a11–a33 เปนเมตริกซการหมุนของแกน

พิกัดสามมิติ f เปนความยาวโฟกัสของกลองถายภาพ X0, Y0, 

Z0 เปนตําแหนงจุดเปดถายภาพ และ X, Y, Z คาพิกัดสามมิติ

ของจุดรังวัดในภูมิประเทศ   ซึ่งความสัมพันธของบล็อกลําแสง

ภาพถายจะถูกคํานวณดวยวิธีการลีสทสแควรเพื่อหาคาตัวแปร

ที่ตองการ 

2.2 อุปกรณที่ใชในการวิจัย 

พื้นที่กรณีศึกษานี้เปนโครงการหมูบานจัดสรรแหงหนึ่ง

ตั้งอยูในอําเภอบางบัวทอง จังหวัดนนทบุรี ประเทศไทย มีคา

พิกัดทางภูมิศาสตร ละติจูด 13.945 องศาเหนือ ลองจิจูด

100.418 องศาตะวันออก มีพื้นที่ประมาณ 125 ไร  

2.2.1 อากาศยานไรคนขับ (UAV) DJI Mavic 2 Pro 

เปน UAV ประเภท Multirotor ยี่หอ DJI รุน Mavic 2 

Pro มีความละเอียดของจุดภาพ 20 ลานจุดภาพ มีระบบการ

หาตําแหนง จุดเปดถายภาพแบบจุดเดี่ยว (Single point 

positioning SPP) เปนอุปกรณสําหรับบันทึกภาพถายสําหรับ

ประมวลผลเพื่อสรางพอยตคราวดแสดงในรูปที่ 2 

 

 
 
รูปที่ 2  UAV ประเภท Multirotor ยี่หอ DJI รุน Mavic 2 Pro 

 

2.2.2 กลองประมวลผลรวม SOKKIA รุน CX-105 

สามารถเก็บขอมูลดวยความแมนยําสูงโดยมีคาความ

คลาดเคลื่อนในการวัดระยะทาง ±3 mm +(2 ppm x D) และ

คาความคลาดเคลื่อนในการวัดมุม ±5 ในกรณีศึกษานี้มีความ

ถูกตองทางราบ ±2 mm ทางดิ่ง ±5 mm พิจารณาจากการ

แพรกระจายความผิด (Error propagation) และระยะทางไม

เกิน 25 m เพื่อรังวัดขอมูลตําแหนงเย้ืองศูนยของเสาเข็ม

สําหรับตรวจสอบความคลาดเคลื่อนของขอมูลพอยตคลาวด

และใชสรางจุดควบคุมภาคพื้นดินในพื้นที่ศึกษา ซึ่งจุดควบคุม

ภาคพื้นดินใชในการประมวลผลเพื่อระบุพารามิเตอรทาง

ตําแหนงของพอยตคลาวดใหตรงกับพิกัดอางอิงของโครงการ

กอสรางแสดงในรูปที่ 3  

 

 
 
รูปที่ 3  แสดงการรังวัดตําแหนงเสาเข็มและจุดควบคุมภาคพื้นดนิ 
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2.3 โปรแกรมที่ใชในการศึกษา 

2.3.1 Pix4Dmapper 

เปนโปรแกรมสําหรับประมวลผลโดยอาศัยหลักการ 

Photogrammetry เพื่อสรางขอมูล Orthophotos, 3D point 

clouds, Digital Elevation Models, แ ล ะ  Realistic 3D 

models โดยข้ันตอนการประมวลผลประกอบดวยสี่ข้ันตอน

หลัก: 1) เรียงลําดับภาพถาย, 2) การระบุ GCP ในภาพถาย, 3) 

การปรับแกบล็อกลําแสง (bundle block adjustment), และ 

4) การสรางพอยตคลาวดโดยอาศัยการจับคูภาพ [12, 13] 

2.3.2 Autodesk civil 3D 

เปนโปรแกรมจัดการแบบกอสราง ชวยเพิ่มประสิทธิภาพ

การทํางาน โดยสามารถออกแบบและจัดทําเอกสารกอสราง 

เพื่อการกอสรางที่มีคุณภาพสูงโดยงานวิจัยนี้ ใชสําหรับ

เปรียบเทียบขอมูลความคลาดเคลื่อนของพอยตคลาวดและ

ขอมูลรังวัดจากกลองประมวลผลรวม 

 

3. ขั้นตอนการประมวลผลภาพถายและการเปรียบเทียบ

ระยะเยื้องศูนยและคาระดับของเสาเข็ม 

กรณีศึกษานี้มีการตรวจสอบระยะเยื้องศูนยและคาระดับ

เสาเข็มทั้งหมดจํานวน 16 ตนและสรางจุดควบคุมภาคพื้นดิน 

4 จุด โดยใชกลองประมวลผลรวมโดยอางอิงระบบพิกัด 

Indian1975 / UTM Zone47 N ซึ่งเปนระบบพิกัดรายแปลง

ของโครงการกอสราง หลังจากนั้นนําขอมูลภาพถายพรอม 

GCP ไปประมวลผลรวมกันใน Pix4Dmapper เพื่อสรางพอยต

คลาวด   ผลลัพธที่ไดนําเขาสูโปรแกรม Autodesk civil 3D 

เพื่อเปรียบเทียบกับแบบกอสราง, พอยตคลาวด, และขอมูล

รังวัดจากกลองประมวลผลรวม 

3.1 การสรางพอยตคลาวด 

3.1.1 การเก็บขอมูลถายภาพ 
โดยกําหนดมุมกลองที่ 80 องศาจากแนวราบ   เพื่อให

ภาพถายเห็นมุมมองดานขางไดชัดเจนมากขึ้น   ซึ่งมีผลกับการ

สรางพอยตคลาวดดานขางเสาเข็ม  Front overlap 80% และ 

Side overlap 70% ตั้งคาความสูงของการบินที่ 10 mจาก

ระดับ พ้ืนดิน  การเลือกใชความสู งบินต่ํ า เพื่ อแสดงถึง

รายละเอียดที่ชัดเจนยิ่งขึ้นของภาพถายทําใหการสรางขอมูล

พอยตคลาวดมีคุณภาพมากขึ้น 

3.1.2 การประมวลภาพถาย 
นําเขาภาพถายที่ไดจากกลองถายภาพ DJI Mavic 2 Pro 

เขาสูโปรแกรม Pix4Dmapper เพื่อประมวลผลจุดเปดถาย

และการวางตัวของภาพถายและกําหนดตําแหนง GCP โดย

กําหนดขนาดภาพเพ่ือสกัดหาจุดสําคัญ 1 เทาของภาพ   บล็อก

ลําแสงมีความคลาดเคลื่อนของการรังวัดยอน (Reprojection 

Error) ไมเกิน 0.3 จุดภาพ สําหรับขอมูลพอยตคลาวดตั้งคา

การสรางพอยตคลาวดจากความละเอียด 1/2 เทาของภาพถาย 

3.2 การเปรียบเทียบระยะเย้ืองศูนยและคาระดับของ

เสาเข็ม 

3.2.1 พอยตคลาวดและแบบกอสราง 

นําพอยตคลาวดเขาสูโปรแกรม Autodesk civil 3D ซึ่ง

ตําแหนงพอยตคลาวดจะวางตัวตามระบบพิกัดที่ถูกปรับแก

จาก GCP แสดงในรูปที่ 4 ทําการตรวจสอบระยะเยื้องศูนย

และระดับตัดเข็มของเสาเข็ม -22X22 cm โดยพิจารณา

กําหนดศูนยกลางของเสาเข็มแตละตนทั้งที่อยูในแบบกอสราง

และขอมูลพอยตคลาวดที่มีการระบุสัญลักษณบริเวณจุด

ศูนยกลางของเสาเข็มแตละตน เพื่อหาคาระยะเยื้องศูนยและ

คาระดับของเสาเข็มจากการคํานวณคาตางพิกัดทั้งทางราบ

และทางดิ่งการตรวจสอบระยะเย้ืองศูนยและคาระดับแสดงใน

รูปที่ 5 ซึ่งพิจาณาจากความคลาดเคลื่อนของคาพิกัด X, Y  

3.2.2 กลองประมวลผลรวมและแบบกอสราง 

เปนการตรวจสอบระยะเยื้องศูนยของเสาเข็มวิธีการดั้งเดิม

ซึ่งงานวิจัยนี้นํามาใชตรวจสอบความคลาดเคลื่อนของระยะ

เยื้องศูนยของเสาเข็มจากขอมูลพอยตคลาวด โดยการรังวัด

ขอมูลดวยกลองประมวลรวมที่อางอิงจากหมุดควบคุมของ

โครงการกอสราง ในการดําเนินงานตองใชทรัพยากรแรงงานใน

การเข าถึ งตํ าแหน ง เสา เข็มทุกจุด  เปนการสิ้ น เปลือง

งบประมาณและเวลา 
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รูปที่ 4  แสดงพอยตคลาวดของเสาเข็ม 
 

 
 

รูปที่ 5  แสดงการตรวจสอบระยะเยื้องศูนยของเสาเข็ม แบบกอสราง 
(สีน้ําเงิน) – พอยตคลาวด (สแีดง) 

 

4. ผลการวิจัย 

4.1 ผลการประมวลผลบล็อกลําแสง 

จากการบันทึกขอมูลภาพถายเสาเข็มโดยใชอากาศยานไร

คนขับ DJI Mavic 2 Pro ภายใตเงื่อนไขการบินถายภาพที่

กําหนดมีภาพถายทั้งหมดจํานวน 224 ภาพ เมื่อใชกลอง

ประมวลผลรวมรังวัดหมุดควบคุมภาคพื้นดินของโครงการ

กอสรางจํานวน 4 จุด แสดงในตารางที่ 1  

ผลการประมวลผลขั้นตน ขนาดเฉลี่ยของจุดภาพในภูมิ

ประเทศ (Ground Simple Distance, GSD) เทากับ 2.5 mm 

หมายถึงหนึ่งจุดภาพของภาพถายมีความละเอียด 2.5 mm 

ครอบคลุมเนื้อที่ 100 m2 ซึ่งมีคาตางสัมพัทธของพารามิเตอร

ภายในกลองถายภาพรอยละ 6.74 คามัธยฐานของการคนหา

จุดสําคัญเทากับ 72,415 จุดตอภาพ คามัธยฐานของการจับคู

จุดสําคัญ 43,404.6 จุดตอภาพ มีคาเฉลี่ยคลาดเคลื่อนกําลัง

สองทางแกน X, Y ,และ Z จากการวัดจุดควบคุม 0.004 m 

แสดงในรูปที่ 6 และความคลาดเคลื่อนของการรังวัดยอน 

เทากับ 0.207 จุดภาพ แสดงรายละเอียดในตารางที่ 2 ซึ่งระบุ

ความแมนยํ า ในการรั งวั ดจุด  GCP และแสดงคาความ

คลาดเคลื่อนของการวัดจุดควบคุมภาคพื้นดิน  
 

ตารางท่ี 1  คาพิกัดจุดควบคมุภาคพ้ืนดิน 

Name Y (m) X (m) Z (m) 

GCP 100 1541826.170 653601.275 -0.026 

GCP 101 1541828.823 653622.0230 -0.041 

GCP 102 1541845.485 653615.614 -0.007 

GCP 103 1541844.163 653606.412 0.010 

 

 
 

รูปที่ 6  บล็อกลําแสงภาพถาย 
 

ตารางท่ี 2  คาความคลาดเคลื่อนของการวัดจุดควบคุมภาคพื้นดนิ 

Name Error X (m) Error Y (m) Error Z (m) 

GCP 100 -0.000 -0.008 -0.002 

GCP 101 -0.004 0.008 0.001 

GCP 102 0.006 -0.010 -0.003 

GCP 103 -0.001 0.009 0.003 

RMS Error (m) 0.003 0.008 0.002 

 

4.2 ผลการสรางพอยตคลาวด 

หลั งจากการประมวลผลบล็อกสํ าแสงผ าน เกณฑ

ความคลาดเคลื่อนที่ยอมรับได การสรางพอยตคลาวดโดยมี

เงื่อนไขการคนหาจุดสําคัญพิจารณาขอมูลภาพที่ความละเอียด 

1/2 เทาของภาพถาย และการจับคูจุดสําคัญปรากฏอยูบน

ภาพถายไมนอยกวา 3 ภาพ สามารถสรางพอยตคลาวดจํานวน
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ทั้งสิ้น 67,095,965 จุด และความหนาแนนของจํานวนจุด

พอยตคลาวดสามมิติเฉลี่ยเทากับ 614,428 จุดตอ m3 แสดงใน

รูปที่ 7  

 
 

รูปที่ 7  ผลลัพธของการสรางพอยตคลาวด 

 

4.3 ผลการเปรียบเทียบการเย้ืองศูนยรวมและคาระดับของ

เสาเข็ม 

งานวิจัยนี้ไดมีการรวบรวมขอมูลตําแหนงเสาเข็ม 16 จุด 

โดยแบงเปน 3 ขอมูล ไดแก แบบกอสราง ขอมูลพอยตคลาวด 

และขอมูลจากกลองประมวลผลรวม เพื่อนําขอมูลแตละชุดมา

เปรียบเทียบระยะเย้ืองศูนยและคาระดับของเสาเข็มโดย ขอมูล

ชุดที่ 1 การเปรียบเทยีบตําแหนงแบบกอสรางกับพอยตคลาวด 

หลังจากนั้นตรวจสอบความถูกตองของขอมูลชุดที่ 1 โดย

อางอิง ขอมูลชุดที่ 2 (วิธีดั้งเดิม) เปนการเปรียบเทียบแบบ

กอสรางกับขอมูลที่รังวัดดวยกลองประมวลผลรวม ขอมูลชุดที่ 

1 มคีาเฉลี่ยความคลาดเคลื่อนของระยะเยื้องศูนยและคาระดับ

ของเสาเข็มเทากับ ±0.056 m และ ± 0.047 m ขอมูลชุดที่ 2 

มีคาเฉลี่ยความคลาดเคลื่อนของระยะเยื้องศูนยและคาระดับ

ของเสาเข็มเทากับ ± 0.052 m และ ± 0.003 m แสดง

รายละเอียดในรูปที่ 8 และแสดงในตารางที่ 3 
 

 
 

รูปที่ 8  กราฟเปรียบเทียบความคลาดเคลื่อนของระยะเยื้องศูนยและ
คาระดับระหวางขอมูลชุดท่ี 1 และ 2 

 

ตารางท่ี 3  แสดงคาเฉลี่ยความคลาดเคลื่อนของระยะเยื้องศูนยและคา
ระดับของเสาเข็ม 

Point ขอมูลชุดที่ 1 ขอมูลชุดท่ี 2 

 ระยะเยื้อง คาระดับ ระยะเย้ือง คาระดับ 

A2,6 0.029 0.061 0.017 -0.001 

A1,1 0.068 0.051 0.069 0.015 

A,1 0.052 0.013 0.061 -0.013 

A,4 0.120 0.076 0.106 0.002 

A,5 0.061 0.048 0.048 -0.020 

A,6 0.021 0.054 0.013 0.005 

B,1 0.075 0.032 0.087 -0.007 

B,2 0.034 0.022 0.041 -0.022 

B,3 0.076 0.024 0.077 -0.007 

B,4 0.057 0.047 0.052 0.000 

B,5 0.117 0.058 0.119 0.016 

B,6 0.017 0.058 0.018 -0.002 

C,2 0.037 0.047 0.049 -0.009 

C,3 0.037 0.041 0.015 0.000 

C,5 0.037 0.052 0.032 0.003 

C,6 0.056 0.065 0.022 -0.010 

Means 0.056 0.047 0.052 -0.003 

 

5. การอภิปรายผล 

จากงานวิจัยที่ผานมาการสรางพอยตคลาวดดวยภาพถาย

จาก UAV สามารถประยุกตใชงานดานตางๆ ซึ่งมีความตองการ

ระดับความถูกตองของพอยตคลาวดแตกต า งกันจาก  

การศึกษาของ Chong Wuet et al. [14] ใช UAV ในการเก็บ

ขอมูลภาพถายอาคารสําหรับสรางพอยตคลาวดและตรวจสอบ
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ความถูกตองของระนาบพื้นผิวทางราบมีความคลาดเคลื่อน 

0.022 m ถึง 0.039 m และ 0.027 m ถึง 0.053 m ในระนาบ

พื้นผิวทางดิ่ง การศึกษาของ สุภานัน รัตนพงษวณิชและคณะ 

[5] มีการสรางแบบจําลองสามมิติของอาคารดวยภาพถายจาก 

UAV สําหรับการวิเคราะหทางกายภาพในแงของความกวาง 

ความยาว ความสูง และพื้นที่ นําขอมูลมาวิเคราะหหาคาความ

คลาดเคลื่อนเมื่อเทียบกับขนาดจริงของตัวอาคาร ผลการวิจัย

พบวาคาความคลาดเคลื่อนของแบบจําลองสามมิติมีคาความ

คลาดเคลื่อนเชิงสัมพัทธนอยกวา 1% และการศึกษาของ 

Runze Yual et al. [15] ใช UAV ในการสรางพอยตคราวต

สําหรับตรวจสอบอาคารคอนกรีตเสริมเหล็ก 4 ชั้น ที่มีความ

เสียหายปานกลางที่ประสบภัยแผนดินไหว โดยเปรียบเทียบกับ

กลองประมวลผลรวม ผลการวิจัยพบวาพอยตคลาวดมีความ

ผิดพลาดเชิงสัมพัทธนอยกวา 5 % จะเห็นไดวาการสรางพอยต

คลาวดดวยภาพถายจาก UAV มีเงื่อนไขปจจัยที่เกี่ยวของกับ

ความถูกตองเชิงสัมพัทธ ไดแก ความสูงบิน, ความละเอียดของ

ภาพถาย, ความถูกตองของจุดควบคมุภาคพื้นดิน, ความชัดเจน

ของจุดรังวัด เปนตน ซึ่งสงผลตอปริมาตรความคลาดเคลื่อน

ของพอยตคลาวดในแบบจําลองสามมิติ โดยผลลัพธของ

งานวิจัยนี้มีความแตกตางของวิธีการวัดแบบดั้งเดิมกับการวัด

ดวยพอยตคลาวด มีคาตางของคาเฉลี่ยระยะเยื้องศูนยเสาเข็ม

ทางราบ 0.004 m และคาตางของคาเฉลี่ยระดับตัดเข็มทางดิ่ง 

0.050 m 
 

6. สรุปผลการศึกษา 

จากรูปที่ 8 แสดงใหเห็นวาการเปรียบเทียบระยะเยื้อง

ศูนยและคาระดับตัดเข็มของขอมูลทั้ง 2 ชุด มีคาตางระยะ

เย้ืองศูนยของเสาเข็มทางราบ ± 0.004 m และคาตางของคา

ระดับตัด เข็มทางดิ่ ง  ±  0.050 m ผลลัพธที่ ไ ด จากการ

ประยุกตใชพอยตคลาวดในงานตรวจสอบระยะเยื้องศูนยทาง

ราบของเสาเข็มอยูในเกณฑที่กําหนดโดยอางอิงตามมาตรฐาน

งานกอสรางที่ใชเสาเข็มตอกโดยทั่วไปในประเทศไทย เชน บาน

เดี่ยว บานแฝด อาคารชุด อาคารสํานักงาน อื่นๆ สามารถเยื้อง

ศูนยไดไมเกิน 7 cm สําหรับคาระดับตัดเข็มไมมีขอกําหนดที่

ชัดเจนแตสงผลตอข้ันตอนการกําหนดคาระดับของฐานราก 

จากงานวิจัยนี้สามารถลดระยะเวลาในการทํางานสนาม ลด

ทรัพยากรบุคคลซึ่งชวยประหยัดคาใชจาย ควรทําการทดลอง

ในโครงการขนาดใหญและปริมาณงานที่ตองตรวจสอบมี

จํานวนมาก เพื่อหาผลการทดสอบที่แสดงใหเห็นวาวิธีการ

ดังกลาวสามารถทดแทนการรังวัดแบบดั้ งเดิมไดอยางมี

ประสิทธิภาพ  

 กิตติกรรมประกาศ 

งานวิจัยนี้เปนสวนหนึ่งของขอมูลจากโครงการตรวจสอบ

ระยะเยื้องศูนย กับระดับของเสาเข็มและฐานราก โดย

ประยุกตใชการสํารวจดวยภาพถายจากอากาศยานไรคนขับ 

UAV และขอขอบคุณสาขาวิชาวิศวกรรมสํารวจ คณะ

วิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลกรุงเทพ ที่

ใหการสนับสนุนทรัพยากรตางๆ ในการดําเนินงานวิจัยนี้ 
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