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บทคัดย่อ 
  การศึกษานี ้ม ีว ัตถ ุประสงค์เ พ่ือ
ติดตามการเจริญเติบโตของหญ้าเนเปียร์
พ ันธ ุ ์ปากช ่อง 1 ช ่วงตอแรก โดยใช้
ภาพถ่ายทางอากาศจากอากาศยานไร้
คนขับในแปลงทดลอง พื้นที่ศึกษาตั้งอยู่ที่ 
ตำบลหนองอ ้อ อำเภอ หนองว ัวซอ 
จังหวัดอุดรธานี โดยถ่ายภาพทางอากาศที่
ความสูงในการบิน 30 60 และ 90 เมตร 
ประมวลผลข้อมูลของภาพผ่าน WebOEM 
ทำการสุ่มตัวอย่างเพื่อรวบรวมข้อมูลจากแปลงทดลอง ค่าการประมาณความสูงของหญ้าเนเปียร์ที่ได้จาก
ภาพถ่ายทางอากาศจากอากาศยานไร้คนขับ พบว่าความสูงในการบิน ที่เหมาะสมที่สุด คือ 90 เมตร มีค่า R² 
คือ 0.77 และมีค่า RMSE เท่ากับ 0.40 และประมาณความสูงของหญ้าเนเปียร์และค่าการสะท้อนแสงด้วย
แบบจำลองเชิงเส้นทั่วไป พบว่าความสูงในการบินที่เหมาะสมที่สุด คือ 60 เมตร ค่าท่ีเหมาะสมที่สุดมีค่า R² คือ 
0.77 และมีค่า RMSE เท่ากับ 0.18 จากผลการศึกษาพบว่าอากาศยานไร้คนขับสามารถใช้ติดตามการ
เจริญเติบโตของหญ้าเนเปียร์พันธุ์ปากช่อง 1 ที่ความสูงของการบินที่เหมาะสม คือ 90 เมตรให้ค่า R² เท่ากับ
การวิเคราะห์ด้วยค่าการสะท้อนแสงซึ่งเป็นวิธีที่ยุ่งยากกว่า สามารถใช้เป็นแนวทางในการประมาณความสูงของ
หญ้าเนเปียร์พันธุ์ในพื้นที่ขนาดใหญ่ได ้
คำสำคัญ: อากาศยานไร้คนขับ, การประมาณความสูง, แบบจำลองระดับสูงเชิงเลข, การจำลองความสูงของภูมิ
ประเทศ, หญ้าเนเปียร์ 
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Abstract 
  The objective of this study was to monitor the growth of Napier grass variety Pakchong 
1 during the first stump. Using aerial photographs from the unmanned aerial vehicle in the 
experimental plot. The study area is located at Nongon Sub-district, Nong Wua So District, 
Udon Thani Province. By taking aerial photographs at flying heights of 30, 60 and 90 meters. 
Process image data with WebOEM. Sampling was performed to collect data from experimental 
plots. Napier grass elevation estimates obtained from aerial photographs from unmanned aerial 
vehicles. The height of the flight the most suitable is 90 meters, the most determination 
coefficient R² of 0.77 and an RMSE of 0.40 and estimated Napier grass height and reflectivity 
using a General Linear Model (GLM). It was found that the optimal flight altitude was 60 m. 
The optimal value had an R² of 0.77 and an RMSE of 0.18. The results showed that the 
unmanned aerial vehicle could be used to monitor the growth of Pak Chong 1 Napier grass at 
an optimal flight height of 90 meters. The R² value is equal to the reflectance analysis, which 
is a more complicated method. It can be used as a guideline for estimating the height of Napier 
grass in a large area. 
Keywords: UAV, height estimation, Digital Elevation Model, Digital Terrain Model, Napier grass 
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1. บทนำ 

 หญ้าเนเปียร์ (Pennisetum purpureum) เป็นพืชที่มีคุณค่าทางอาหารสูงและสัตว์ชอบกิน สามารถให้สัตว์

กินทั้งแบบหญ้าสดและแบบหมัก และยังเป็นพืชพลังงานชนิดหนึ่งที่ได้รับความสนใจ หญ้าเนเปียร์สามารถปรับตัว

เข้ากับสภาพแวดล้อมต่าง ๆ ได้ดี [1] นอกจากนี้ยังเป็นหญ้าที่ปลูกง่าย เจริญเติบโตเร็วแตกกอดี มีใบดกหนา ให้

ผลผลิตตลอดทั้งปี [2] สามารถขึ้นได้ดีในดินหลายชนิด ตั้งแต่ดินทรายจนถึงดินเหนียว ทนแล้ง ตอบสนองต่อน้ำ

และปุ๋ยดี สำหรับหญ้าเนเปียร์พันธุ์ปากช่อง 1 มีลักษณะลำต้นและทรงต้นตั้งตรงลำต้นอ่อนนุ่ม มีใบเกิดสลับข้าง

กัน มีลำต้นสูง 2 ถึง 4 เมตร [3] ปัจจัยที่มีผลต่อการงอกประกอบด้วยน้ำ อุณหภูมิ ออกซิเจน พันธุ์ที่ใช้ปลูก สภาพ

ของท่อนพันธุ์และสภาพแวดล้อม ด้านปัจจัยภายนอกที่เหมาะสมต่อการงอก เช่น แสงแดดพอประมาณ ได้รับน้ำ

น้อยแต่บ่อยครั้ง ความชื้นเป็นปัจจัยที่สำคัญที่สุด ซึ่งการปลูกหญ้าโดยใช้ท่อนพันธุ์จะต้องให้น้ำอย่างต่อเนื่องอย่าง

น้อย 7 วัน จึงจะทำให้ท่อนพันธุ์งอกได้ [4] การงอกของท่อนพันธุ์หญ้านอกจากในเรื่องของความชื้นภายนอกแล้ว

ความชื้นภายในของท่อนพันธุ์ก็เป็นอีกปัจจัยที่มีผลต่อการงอก  

 การตรวจติดตามการเจริญเติบของพืชเป็นอีกปัญหาหนึ่งที่เกษตรพบเนื่องจากการปลูกหญ้าเนเปียร์เป็น

เกษตรแปลงใหญ่ ตลอดการเพาะปลูกนับตั ้งแต่เริ ่มปลูกจนถึงการเก็บเกี ่ยว ต้องใช้ระยะเวลา แรงงาน และ

งบประมาณสูงมากโดยเฉพาะพื้นที่ปลูกที่มีขนาดใหญ่ [5] อีกทั้งยังไม่สามารถตรวจติดตามทั่วทั้งพื้นที่ได้ ดังนั้น 
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เทคโนโลยีการสำรวจด้วยอากาศยานไร้คนขับจึงเป็นทางเลือกที่เหมาะสม เพราะเป็นวิธีการที่ ช่วยลดระยะเวลา 

แรงงาน และให้ข้อมูลรายละเอียดเชิงพ้ืนที่สูงในการสำรวจ [6] อากาศยานไร้คนขับ (UAVs) ประเมินการวิเคราะห์

ภายในความแปรปรวนเชิงพ้ืนที่สำหรับการจัดการความแม่นยำทางการเกษตรเนื่องจากภาพจาก UAVs ให้ผลลัพธ์

ได้อย่างรวดเร็วในช่วงเวลาวิกฤตของการเจริญเติบโตของพืช [7] อากาศยานไร้คนขับ (UAVs) ถูกนำมาใช้ตรวจจับ

ระยะไกลที่มีความสูงต่ำ ความละเอียดสูง มีความคล่องตัว น้ำหนักเบาและต้นทุนต่ำ [8] 

 รายงานการศึกษาพบว่า ความแม่นยำของ UAVs ได้ถูกนำมาใช้ในงานเกษตร เช่น การตรวจวัดความสูงพืช 

[9-11] การตรวจจับโรคพืช [12, 13] การทำนายผลผลิต [14, 15] ติดตามการเจริญเติบโต [16] ภาพถ่าย UAV-

RGB ได้ถูกนำมาสร้างแผนที่ของอ้อยซึ่งค่าสัมประสิทธิ์การตัดสินใจ R² = 0.90 ค่า RMSE = 5.04 [6] ใช้วิธี OBIA 

ซึ่งค่าสัมประสิทธิ์การตัดสินใจ R² = 0.97 [17] นำภาพถ่าย UAV-RGB โดยใช้แบบจำลอง Random Forest 

จำแนกวัชพืชในไร่อ้อย ซึ่งวิธีการแก้ปัญหานี้ให้ความแม่นยำโดยรวม 82% และค่าสัมประสิทธิ์คัปปา 0.73 [18] 

ตรวจสอบความสูงของพืชโดยใช้ภาพถ่าย UAV-RGB ส่งผลให้การประมาณการความสูงและมวลชีวภาพของพืชได้

อย่างละเอียดและแม่นยำ R² มีค่าตั้งแต่ 0.87 ถึง 0.97 [9] ดัชนีพืชพรรณและความสูงของพืชโดยใช้ภาพถ่าย 

UAV-RGB ในการทำนายผลผลิตข้าวโพด [19] microUAV ที่ติดตั้งด้วยเครื่องสแกนเลเซอร์เพ่ือวัดความสูงของพืช 

[11] ประเมินมวลชีวภาพของข้าวบาร์เลย์โดยใช้ความสูงของพืชที่ได้จากภาพถ่าย UAV [20] ประมาณค่าชีวมวล

และปริมาณไนโตรเจนที่อยู่ในใบอ้อยโดยใช้ LiDAR และภาพถ่ายจากกล้อง Multispectral ที่ติดตั้งบนอากาศยาน

ไร้คนขับ ผลการศึกษาพบว่ากล้อง Multispectral ให้ผลการประมาณค่าที่ดีที่สุด R² = 0.57 และ LiDAR ให้ผล

การประมาณค่า R² = 0.52 [21] และยังพบว่า SLAM LiDAR ให้ผลการประมาณค่า R² = 0.971 และ 

Multispectral RedEdge ให้ผลการประมาณค่า R² = 0.993 [22]   

 จากการศึกษาผ่านมาพบว่าอากาศยานไร้คนขับสามารถนำมาใช้ติดตามความบกพร่องของการเจริญเติบโต

ของพืชในเกษตรแปลงใหญ่ได้ ดังนั้นการศึกษานี้จึงจะนำอากาศยานไร้คนขับมาประยุกต์ใช้ในการติดตามการ

เจริญเติบโตของหญ้าเนเปียร์พันธุ์ปากช่อง 1 ช่วงตอแรก ด้วยสร้างแบบจำลองเชิงเส้นอย่างง่าย โดยใช้ค่าดัชนีพืช

ที่ได้จากค่าสะท้อนแสงและความสูงจากข้อมูลภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนขับที่ความสูงในการบิน 30 60 และ 

90 เมตร เพ่ือหาความสูงที่เหมาะสม และทำการประเมินประสิทธิภาพของแบบจำลองโดยใช้ RMSE และ R² ซึ่งจะ

ทำให้ข้อมูลนั้นมีค่าความถูกต้องแม่นยำมากยิ่งขึ้น 

  

2. วัสดุ อุปกรณ์ และวิธีการวิจัย 

 2.1 วัสดุ อุปกรณ์  

  อุปกรณ์ที่ใช้ในการทำวิจัยประกอบไปด้วย โดรนรุ่น Phantom 4 pro พร้อมกล้องถ่ายภาพ RGB 

เป้าควบคุมภาคพื้นดินไวนิลสีขาวแดง ขนาด 1x1 เมตร และกล้องสำรวจประมวลผลรวม Sokkia power set 

4100 ดังแสดงในภาพที่ 1 
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(a)                                                   (b) 

ภาพที่ 1 (a) โดรนรุ่น Phantom 4 pro (b) เป้าผ้าไวนิลสีขาวแดงและกล้องประมวลผลรวม 

 

 2.2 วิธีการวิจัย 

  การศึกษาครั้งได้ดำเนินการปลูกหญ้าเนเปียร์ในพื้นที่ ตำบลหนองอ้อ อำเภอ หนองวัวซอ จังหวัด

อุดรธานี ตั้งอยู่ ละติจูด 17°11'05.1"N ลองจิจูด 102°34'19.2"E ดังแสดงในภาพที่ 2 มีลักษณะภูมิประเทศเป็น

พ้ืนที่ราบลุ่ม อากาศจึงค่อนข้างร้อนอบอ้าวในฤดูร้อน และในฤดูหนาวก็ค่อนข้างหนาวเย็น โดยฤดูฝน เริ่มตั้งแต่

เดือนพฤษภาคม - ตุลาคม ของทุกปี เริ่มมีฝนตกชุก ตั้งแต่เดือนเมษายนจนถึงเดือนตุลาคม โดยมีปริมาณน้ำฝน

สูงสุดในเดือนตุลาคม และมีปริมาณน้ำฝนเฉลี่ย 1,129 ม.ม./ปี (กรมอุตุนิยมวิทยา กระทรวงเทคโนโลยี

สารสนเทศและการสื่อสาร) 

  การเก็บข้อมูลภาคพื้นดินใช้กล้องสำรวจประมวลผลรวม Sokkia power set 4100 เพื่อเก็บค่าพิกัด

จุดคุมภาคพื้นดิน (GCPs) และจุดพิกัดตัวอย่างเพื่อนำไปใช้ในการวิเคราะห์ในข้อมูลภาพถ่าย [23] เก็บข้อมูล

ภาพถ่ายทางอากาศ โดยทำการวางแผนการบินด้วย Application PIX4D กำหนดความ 

 
ภาพที่ 2 พ้ืนที่ศึกษา ตำบลหนองอ้อ อำเภอหนองวัวซอ จังหวัดอุดรธานี 
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  สูงของการบิน เท่ากับ 30 60 และ 90 เมตร ทำการถ่ายภาพให้มีระยะซ้อนด้านหน้า 80% และระยะ

ซ้อนด้านข้าง 60% โดยจะทำการเก็บข้อมูลภาพถ่ายทางอากาศ และวัดความสูงของหญ้าเนเปียร์พันธุ์ปากช่อง 

1 ที่อายุ 19 37 52 72 และ 92 วัน ดังแสดงในภาพที่ 3 ประมวลผลภาพทางอากาศ โดยใช้ WebOEM สร้าง

แผนที่ภาพออร์โท (Orthophoto map) แสดงในภาพที่ 4 

  หญ้าที่ใช้ปลูกเป็นพันธุ์ปากช่อง 1 ใช้ระยะการปลูก 1x1 เมตรต่อหลุมๆ ละ 3 ท่อน จำนวน 400 

หลุม พื้นที่แปลงทดลอง 1 งาน ทำการสุ่มเก็บตัวอย่างให้กระจายทั่วแปลงทดลอง วัดความสูงของต้นหญ้าเน

เปียร์ โดยให้มีขนาดคละกันทั่วทั้งแปลงทดลองจำนวน 160 หลุม จากนั้นสุ่มเก็บตัวอย่างโดยการตัดต้นหญ้าเน

เปียร์ จำนวน 10 หลุม เพื่อทำการชั่งน้ำหนักสด ทุกๆ 2 สัปดาห์ ให้เป็นวันเดียวกันกับข้อมูลภาพถ่ายทาง

อากาศ 

 
ภาพที่ 3 การสุ่มเก็บตัวอย่างให้กระจายทั่วแปลงทดลอง 

 

3. การวิเคราะห์ข้อมูลภาพถ่ายทางอากาศ 

 ภาพถ่ายทางอากาศที่ได้จากอากาศยานไร้คนขับจะถูกมาปรับแก้ด้วยค่าพิกัดจุดควบคุมภาคพื้นดิน 

(GCPs) จำนวน 7 จุด ทำให้ภาพมีความถูกต้องก่อนที่จะทำการประมวลผลโดยสร้างเป็นแผนที่ภาพออร์โท 

(Orthophoto map) ดังแสดงในภาพที่ 4 ที่ระยะความสูง 30 60 และ 90 เมตร และสร้างแผนที่ความสูง 

(Digital Elevation Model ; DEM) การคำนวณความสูงของต้นหญ้าเนเปียร์ ที่ได้จากภาพถ่ายทางอากาศที่ได้

จากการบินโดยอากาศยานไร้คนขับ โดยจะสร้างแบบจำลองความสูงของต้นหญ้าเนเปียร์ (Digital Surface 

Model; DSM) และสร้างแบบจำลองความสูงของพื้นดิน (Digital Terrain Model; DTM) ดังแสดงในภาพที่ 5 

ซึ่งจะสามารถหาความสูงของต้นหญ้าเนเปียร์ [23] นำมาวิเคราะห์เปรียบเทียบกับข้อมูลความสูงที่ได้จากวัดใน

แปลงทดลอง จากนั้นวิเคราะห์หาความสัมพันธ์ของข้อมูลด้วย สหสัมพันธ์ (Correlation) ระหว่างความสูงของ
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หญ้าเนเปียร์ จากค่าสะท้อนแสงช่วงคลื่น RGB, r g b, ค่าดัชนีพืช และความสูงที่ได้จากอากาศยานไร้คนขับ นำ

ข้อมลูที่สัมพันธ์กันมากท่ีสุดมาสร้างแบบจำลองเพ่ือหาค่าความสูงของหญ้าเนเปียร์ ดังแสดงในภาพที่ 6 

  

 
ภาพที่ 4 แผนที่ภาพออร์โท (Orthophoto map) 

 

 
ภาพที่ 5 Digital Elevation Model (DEM) 



                    Journal of Industrial Technology and Innovation 2(1) (2023) 247808 

 

7 

 

4. ผลการศึกษาและอภิปรายผล 

 วิเคราะห์ข้อมูลความสูงจากภาพอากาศยานไร้คนขับนำมาวิเคราะห์เปรียบเทียบกับข้อมูลความสูงใน

แปลงทดลอง ผลที่ได้พบว่ามีค่าความถูกต้องที่เหมาะสมที่ความสูง 90 เมตรดังแสดงในภาพที่ 7 และหญ้าเน

เปียร์อายุ 92 วัน ค่า R² เท่ากับ 0.77 และ RMSE เท่ากับ 0.40 ดังแสดงในตารางที่ 1 และในตารางที่ 2 จาก

การหาความสัมพันธ์ระหว่างความสัมพันธ์ระหว่างค่าสะท้อนแสงช่วงคลื่น RGB, r g b, ค่าดัชนีพืช และความสูง

ที่ได้จากอากาศยานไร้คนขับ (Huav.) สามารถวิเคราะห์ความสัมพันธ์ของข้อมูลด้วยสหสัมพันธ์ (Correlation; 

R) โดยแสดงเป็นค่าสัมประสิทธิ R ตั้งแต่ -1 ถึง 1 หากค่า R มีค่าเข้าใกล้ -1 แสดงว่าตัวแปร มีความสัมพันธ์เชิง

ลบและมีความสัมพันธ์มาก ในกรณีเดียวกันหากค่า R ค่าเข้าใกล้ 1 แสดงว่าตัวแปรมีความสัมพันธ์เชิงบวกและ

มีความสัมพันธ์มากเช่นกัน แต่ถ้า R มีค่าเข้าใกล้ 0 แสดงว่าตัวแปรมีความสัมพันธ์กันน้อยหรือไม่มีความสัมพันธ์ 

ดังแสดงในภาพที่ 8 

 

 
ภาพที่ 6 ขั้นตอนการวิเคราะห์ข้อมูลภาพถ่ายจาก UAVs 
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ตารางท่ี 1 ค่า R2 ของผลการเคราะห์ข้อมูลความสูงที่ได้จากแปลงทดลองและจากอากาศยานไร้คนขับ 

Napier age.  
UAV Height 

(30 m.) (60 m.) (90 m.) 
19 Day 0.42 0.33 0.29 
37 Day 0.54 0.50 0.43 
52 Day 0.63 0.62 0.60 
72 Day 0.65 0.65 0.62 
92 Day 0.73 0.71 0.77 

 

ตารางท่ี 2 ค่า RMSE ของผลการเคราะห์ข้อมูลความสูงที่ได้จากแปลงทดลองและจากอากาศยานไร้คนขับ 

Napier age.  
UAV Height 

(30 m.) (60 m.) (90 m.) 
19 Day 0.05 0.06 0.06 
37 Day 0.54 0.24 0.26 
52 Day 0.27 0.24 0.26 
72 Day 0.58 0.48 0.40 
92 Day 0.39 0.50 0.40 

 

 
ภาพที่ 7 เปรียบเทียบกับข้อมูลสนามกับความสูงจากภาพอากาศยานไร้คนขับของหญ้าเนเปียร์ที่อายุ 92 วัน 
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ภาพที่ 8 Correlation Heatmap 

 

 ผลการประมาณความสูงของหญ้าเนเปียร์ ด้วยวิธี General Linear Model (GLM) ความสัมพันธ์

ระหว่างค่าสะท้อนแสงช่วงคลื่น RGB, r g b, ค่าดัชนีพืช และความสูงที่ได้จากอากาศยานไร้คนขับของแต่ละ

ครั้ง ทำการตรวจสอบความแตกต่างทางสถิติในระดับนัยสำคัญที่ 0.05 พบว่าความถูกต้องที่เหมาะสมที่สุดอยู่ที่

ความสูง 60 เมตร ดังแสดงในภาพที่ 9 และหญ้าเนเปียร์อายุ 92 วัน ค่า R² เท่ากับ 0.77 และ RMSE เท่ากับ 

0.18 ดังแสดงในตารางที่ 3 และในตารางที่ 4 
 

ตารางท่ี 3 ค่า R2  ของผลการเคราะห์ข้อมูลความสูงที่ได้จาก GLM 

Napier age.  
UAV Height 

(30 m.) (60 m.) (90 m.) 
19 Day 0.17 0.32 0.41 
37 Day 0.52 0.52 0.23 
52 Day 0.53 0.45 0.50 
72 Day 0.55 0.49 0.67 
92 Day 0.72 0.77 0.67 

 

ตารางท่ี 4 ค่า RMSE ของผลการเคราะห์ข้อมูลความสูงที่ได้จาก GLM 

Napier age.  
UAV Height 

(30 m.) (60 m.) (90 m.) 
19 Day 0.04 0.06 0.05 
37 Day 0.11 0.10 0.14 
52 Day 0.53 0.05 0.06 
72 Day 0.13 0.14 0.14 
92 Day 0.72 0.18 0.16 

Hfie Huav R G B r g b GRVI GLI VARI ExG r/(r+g) g/(r+g) r/g g/r

Hfie 1.000

Huav 0.847 1.000

R -0.228 -0.249 1.000

G -0.236 -0.321 0.958 1.000

B -0.058 -0.077 0.907 0.850 1.000

r -0.382 -0.284 0.582 0.427 0.320 1.000

g 0.114 0.030 -0.735 -0.580 -0.820 -0.574 1.000

b 0.064 0.113 0.580 0.474 0.820 0.165 -0.903 1.000

GRVI 0.232 0.128 -0.770 -0.591 -0.720 -0.822 0.935 -0.694 1.000

GLI 0.103 0.015 -0.741 -0.582 -0.833 -0.564 0.999 -0.906 0.933 1.000

VARI 0.268 0.156 -0.763 -0.578 -0.656 -0.896 0.859 -0.563 0.983 0.859 1.000

ExG 0.114 0.030 -0.735 -0.580 -0.820 -0.574 1.000 -0.903 0.935 0.999 0.859 1.000

r/(r+g) -0.232 -0.128 0.770 0.591 0.720 0.822 -0.935 0.694 -1.000 -0.933 -0.983 -0.935 1.000

g/(r+g) 0.232 0.128 -0.770 -0.591 -0.720 -0.822 0.935 -0.694 1.000 0.933 0.983 0.935 -1.000 1.000

r/g -0.226 -0.109 0.774 0.586 0.722 0.826 -0.922 0.676 -0.997 -0.924 -0.989 -0.922 0.997 -0.997 1.000

g/r 0.243 0.159 -0.753 -0.591 -0.707 -0.806 0.944 -0.712 0.992 0.936 0.962 0.944 -0.992 0.992 -0.979 1.000
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 จากการบินถ่ายภาพด้วยอากาศยานไร้คนขับเพื่อหาความสูงที่เหมาะสมในการติดตามการเจริญเติบโต

ของหญ้าเนเปียร์พันธุ์ปากช่อง 1 ช่วงตอแรก พบว่าที่ระยะความสูง 90 เมตร เป็นค่าความสูงที่เหมาะสมที่สุด  

และประเมินประสิทธิภาพด้วย GLM จากความสัมพันธ์ระหว่างค่าสะท้อนแสงช่วงคลื่น RGB, r g b, ค่าดัชนีพืช 

และความสูงที่ได้จากอากาศยานไร้คนขับให้ค่าความสูงที่เหมาะสมที่ระยะความสูง 60 เมตร โดยมีค่า R² 

เท่ากันที่ 0.77 และค่า RMSE ต่างกันเล็กน้อย 

 

 
ภาพที่ 9 เปรียบเทียบกับข้อมูลสนามกับ GLM ของหญ้าเนเปียร์ที่อายุ 92 วัน 

 

5. ผลการศึกษาและอภิปรายผล 

 การวิจัยครั้งนี้ได้ทำการศึกษาการบินถ่ายภาพด้วยอากาศยานไร้คนขับเพื่อหาความสูงที่เหมาะสม และ

หาความสามารถของค่าการสะท้อนแสงในแต่ละช่วงคลื่นที่ได้จากกล้องถ่ายภาพของอากาศยานไร้คนขับในการ

ติดตามการเจริญเติบโตของหญ้าเนเปียร์พันธุ ์ปากช่อง 1 ช่วงตอแรก ทำการประเมินประสิทธิภาพของ

แบบจำลอง GLM ที่ระยะความสูงของการบิน เท่ากับ 30 60 และ 90 เมตร จากผลการศึกษาพบว่าอากาศยาน

ไร้คนขับสามารถใช้ติดตามการเจริญเติบโตของหญ้าเนเปียร์พันธุ์ปากช่อง 1 ที่ความสูงของการบินที่เหมาะสม 

คือ 90 เมตร จากประเมินประสิทธิภาพของแบบจำลอง GLM พบว่าความสูงของการบินที่เหมาะสม คือ 60 

เมตร ซึ่งให้ค่า R² ที่เท่ากัน ซึ่งเป็นระยะความสูงที่ให้ค่า GSD สูงทำให้ระยะพ้ืนที่ต่อพิกเซลมีความเหมาะสมกับ

ระยะการปลูก 1x1 เมตรต่อหลุมๆ เนื่องจากเป็นการเก็บข้อมูลตั้งแต่เริ่มการเพาะปลูกซึ่งอยู่ในช่วงตอแรกของ

การเจริญเติบโต หากเพิ่มข้อมูลที่หลายช่วงอายุการเจริญเติบโตและข้อมูลการเก็บเกี่ยวอาจจะส่งผลให้มีความ

ถูกต้องที่แม่นยำมากยิ่งขึ้น [24] เหตุผลอีกหนึ่งประการที่ผู้วิจัยเลือกใช้แบบจำลอง GLM เนื่องจากมีความง่าย

ต่อการนำไปพัฒนาในรูปแบบ On-site หากต้องการความเอียดและแม่นยำสูงควรใช้กล้องที่มีช่วงคลื่นตรวจวัด
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แบบ Hyperspectral  [25] และวิเคราะห์อัลกอรึทึมด้วยแบบจำลองซับซ้อน [22] ซึ่งจะทำให้การประเมิน

ประสิทธิภาพมีความถูกต้องและแม่นยำมากข้ึน 
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