
1. ชื่อเรื่อง การใช้เทคโนโลยีและนวัตกรรมสมัยใหม่ เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพในการจัดท าและปรับปรุง        
          แผนที่กรุงเทพมหานคร ด้วยเทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขับ (UAV: Unmanned Aerial  
          Vehicle) 

2. หลกัการและเหตุผล 
กองส ารวจและแผนที่ ส านักผังเมือง มีภารกิจหน้าที่รับผิดชอบการส ารวจข้อมูล

กายภาพในด้านต่างๆของกรุงเทพมหานคร และจัดท า ปรับปรุงแผนที่เชิงเลขกรุงเทพมหานคร มาตราส่วน 
1:4,000 ซึ่งเป็นแผนที่ฐานของกรุงเทพมหานคร ให้มีความถูกต้อง ทันสมัยและเป็นปัจจุบัน และใน
ปีงบประมาณ 2561 ส านักผังเมือง ได้รับงบประมาณในการจัดท าแผนที่เชิงเลขกรุงเทพมหานคร 
มาตราส่วน 1:1,000 ซึ่งเมื่อด าเนินงานโครงการเรียบร้อยแล้ว กรุงเทพมหานครจะได้แผนที่ฐานของ
กรุงเทพมหานคร ที่มีรายละเอียดของข้อมูลมากขึ้น จากแผนที่เชิงเลขกรุงเทพมหานคร มาตราส่วน 
1:4,000 มาใช้แผนที่เชิงเลขกรุงเทพมหานคร มาตราส่วน 1:1,000 เพ่ือเป็นข้อมูลที่จะน ามาใช้
ประกอบการวางผังและจัดท าผังเมืองรวมกรุงเทพมหานคร และเป็นข้อมูลให้หน่วยงานภายใน
กรุงเทพมหานครน าไปใช้ในการบริหารงานในภารกิจหน้าที่ที่รับผิดชอบ  

ปัจจุบันการปรับปรุงแผนที่กรุงเทพมหานคร เป็นการปรับปรุงแผนที่จากการแปลและ
ตีความจากภาพถ่ายดาวเทียมรายละเอียดสูง ซึ่งกองส ารวจและแผนที่ ส านักผังเมือง ได้รับงบประมาณ
ในการจัดซื้อภาพถ่ายดาวเทียม เพ่ือน ามาปรับปรุงแผนที่ฐานกรุงเทพมหานครทุกปี ข้อดีของภาพถ่าย
ดาวเทียมรายละเอียดสูงจะครอบคลุมพ้ืนที่กว้าง แต่มีข้อจ ากัดในเรื่องระยะเวลาในการบันทึกภาพ และ
งบประมาณที่ใช้ในจัดซื้อภาพถ่ายดาวเทียมค่อนข้างสูง ซึ่งสามารถจัดซื้อภาพถ่ายดาวเทียวได้เพียงปีละ 
1 ครั้ง ท าให้ข้อมูลแผนที่ที่ได้รับการปรับปรุงไม่เป็นปัจจุบันและทันสมัย เนื่องจากข้อมูลกายภาพหรือ
ข้อมูลเชิงพ้ืนที่ของเมืองมีการเปลี่ยนแปลงอยู่ตลอดเวลา เช่น ถนนที่เกิดขึ้นใหม่ การรื้อถอนและปลูก
สร้างอาคาร การเปลี่ยนแปลงการใช้ประโยชน์ที่ดิน เป็นต้น ซึ่งบางหน่วยงานได้รับมอบภารกิจที่เร่งด่วน 
ต้องใช้ข้อมูลแผนที่ฐานที่เป็นปัจจุบัน เพ่ือน าไปวางแผนและบริหารให้มีประสิทธิภาพ ข้อมูลแผนที่ฐานที่
จะให้บริการจึงไม่เป็นปัจจุบัน ไม่ทันกับความต้องการของหน่วยงานนั้นๆ 

เพ่ือเป็นการจัดท าและปรับปรุงแผนที่ฐานกรุงเทพมหานคร มาตราส่วน 1:1,000 ให้
เป็นปัจจุบัน ผู้ศึกษาเห็นว่า ปัจจุบันมีเทคโนโลยีและนวัตกรรมสมัยใหม่ ในการจัดท าและปรับปรุงแผนที่
ให้เป็นปัจจุบันและทันสมัย ด้วยเทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขับ (UAV : Unmanned Aerial Vehicle ) 
ซึ่งเทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขับก าลังเป็นที่นิยมแพร่หลาย และมีการพัฒนาเทคโนโลยีอย่างต่อเนื่อง 
เป็นเทคโนโลยีที่มีการประยุกต์ใช้การควบคุมอากาศยานส ารวจขนาดเล็กโดยใช้คลื่นวิทยุในการบังคับ
จากระยะไกล เพ่ือการถ่ายภาพแทนการถ่ายภาพทางอากาศโดยเครื่องบินจริง ซึ่งจะเสียค่าใช้จ่ายในการ
ด าเนินการน้อย มีความสะดวก รวดเร็ว และผลที่ได้จากการใช้เทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขับ ได้แก่ 
ภาพถ่ายทางอากาศ (Orthophoto) แบบจ าลองข้อมูลจุดความสูงเชิงพ้ืนผิว (DSM: Digital Surface 
Model) และ แบบจ าลองสามมิติ (3D model) ซึ่งสามารถน ามาวิเคราะห์และได้ข้อมูลส าหรับจัดท า
แผนที่ที่เป็นปัจจุบัน สามารถสนับสนุนภารกิจต่างๆ เช่น ส านักผังเมือง ใช้ประโยชน์ในการท าจัดแผนที่
เฉพาะเรื่องต่างๆ การส ารวจและจัดท าแผนที่เพ่ือการจัดรูปที่ดิน การวางผังการปรับปรุงเขตเพลิงไหม้  
ส านักการระบายน้ า น าข้อมูลจุดความสูงเชิงพ้ืนผิว (DSM) มาวิเคราะห์ในการป้องกันน้ าท่วม ส านัก
สิ่งแวดล้อม ใช้ประโยชน์ในการติดตามการเปลี่ยนแปลงสภาพแวดล้อม เป็นต้น ซึ่งการใช้เทคโนโลยี
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อากาศยานไร้คนขับ ในการจัดท าและปรับปรุงแผนที่กรุงเทพมหานคร จะช่วยเพ่ิมประสิทธิภาพในการ
บริหารจัดการต่อไป 
 
3. วัตถุประสงค์ 

3.1 เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพการจัดท าและปรับปรุงแผนที่กรุงเทพมหานคร ให้มีความ
ทันสมัยและเป็นปัจจุบัน 

3.2 เพ่ือตอบสนองการใช้ข้อมูลเชิงพ้ืนที่หรือข้อมูลกายภาพกรุงเทพมหานครที่เป็น
ปัจจุบัน ส าหรับการบริหารจัดการภารกิจที่เร่งด่วนให้มีประสิทธิภาพ 

 
4. เป้าหมาย 

4.1 ปรับปรุงแผนที่ฐานกรุงเทพมหานครให้มีความทันสมัยและเป็นปัจจุบันทุกปี 
4.2 ปรับปรุงแผนที่ให้ทันสมัยและเป็นปัจจุบัน ในพ้ืนที่ที่หน่วยงานภายในกรุงเทพมหานคร

ต้องการใช้ในภารกิจที่เร่งด่วน ให้แล้วเสร็จภายในระยะเวลา 3 เดือน 
 

5. ความรู้ที่น ามาใช้ในการปรับปรุงกระบวนงาน 
5.1 การวิเคราะห์สภาพแวดล้อมและศักยภาพ (SWOT ANALYSIS) คือ หลักการ

บริหารงานทั้งภาครัฐและภาคธุรกิจเอกชน การประเมินและวิเคราะห์สถานภาพขององค์กรเพ่ือก าหนด
ยุทธศาสตร์การบริหารเป็นสิ่งส าคัญและมีความจ าเป็น เพราะนอกจากจะท าให้ผู้บริหารทราบถึงความ
เปลี่ยนแปลงต่างๆ ที่เกิดขึ้นแล้ว การวิเคราะห์องค์กรยังเป็นการก าหนดกรอบการท างานเพ่ือให้บรรลุ
วัตถุประสงค์ตามที่ตั้งเป้าหมายไว้โดยใช้ทฤษฎีที่เรียกว่า SWOT มาเป็นเครื่องมือในการประเมิน
สถานการณ์แบ่งเป็น 2 ประเภท คือ 

5.1.1 การวิเคราะห์ปัจจัยสภาพแวดล้อมภายใน 
- S หรือ Strengths หมายถึง ปัจจัยต่างๆภายในองค์กร ที่ท าให้เกิดความ

เข้มแข็งหรือเป็นจุดแข็งขององค์กรที่จะน าไปสู่การได้เปรียบคู่แข่งขัน เป็นข้อดีที่เกิดจากสภาพแวดล้อม
ภายใน เช่น จุดแข็งด้านการเงิน ด้านการผลิต ด้านทรัพยากรบุคคล ซึงการก าหนดกลยุทธ์ต้องใช้
ประโยชน์จากจุดแข็งเหล่านี้ในการก าหนด 

- W หรือ Weaknesses หมายถึง ปัจจัยต่างๆภายในองค์กรที่ท าให้เกิด
ความอ่อนแอหรือเป็นจุดอ่อน น าไปสู่การเสียเปรียบคู่แข่ง เป็นปัญหาหรือข้อบกพร่องที่เกิดจากสภาพ
ภายในซึ่งนักธุรกิจออนไลน์จะต้องหาวิธีแก้ไขปัญหานั้นให้ได้ 

5.1.2 การวิเคราะห์ปัจจัยสภาพแวดล้อมภายนอก 
- O หรือ Opportunities หมายถึง ปัจจัยต่างๆ ภายนอกองค์กรที่เอ้ือ

ประโยชน์ให้ซึ่งเป็นโอกาสที่ช่วยส่งเสริมการด าเนินธุรกิจ เช่น สภาพเศรษฐกิจที่ขยายตัว ข้อแตกต่าง
ระหว่างจุดแข็งกับโอกาสในการท าธุรกิจก็คือ จุดแข็งเป็นปัจจัยที่เกิดจากสภาพแวดล้อมภายใน ส่วน
โอกาสนั้นเป็นผลจากสภาพแวดล้อมภายนอก นักธุรกิจออนไลน์ที่ดีจะต้องเสาะแสวงหาโอกาสอยู่เสมอ
เพ่ือใช้ประโยชน์จากโอกาสนั้นในการเพ่ิมยอดขาย 
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- T หรือ Threats หมายถึง ปัจจัยต่างๆภายนอกองค์กรที่เป็นอุปสรรคต่อ
การด าเนินงาน เป็นข้อจ ากัดที่เกิดจากสภาพแวดล้อมภายนอก นักธุรกิจจ าเป็นต้องปรับกลยุทธ์
การตลาดให้สอดคล้องและพยายามขจัดปัญหาอุปสรรคที่เกิดข้ึนให้หมดไป 

 

 
ภาพทึ่ 1 SWOT ANALYSIS  

 
ตารางการวิเคราะห์ SWOT ANALYSIS ภารกิจของกองส ารวจและแผนที่ ในด้านการปรับปรุงแผนที่
ฐานกรุงเทพมหานคร มาตราส่วน 1:1,000 
 

การวิเคราะห์ปัจจัยสภาพแวดล้อมภายใน 
จุดแข็ง (Strength) จุดอ่อน (Weakness) 

1. มีหน้าที่ และภารกิจในการจัดท าและปรับปรุง
แผนที่ 

2. บุคลากรมีความรู้ ความสามารถและ
ประสบการณ์ในการจัดท าและปรับปรุงแผนที่ 

3. มีเครื่องมือและอุปกรณ์ที่ทันสมัย 
4. มีทรัพยากรพร้อมส าหรับการท างาน 
5. มีภาพถ่ายดาวเทียมรายละเอียดสูง ในการ

จัดท าและปรับปรุงแผนที่ 

1. บุคลากรไม่เพียงพอต่อการปฎิบัติงาน 
2. ขาดเทคโนโลยีที่ทันสมัยในการปรับปรุง  

แผนที่ให้ทันสมัย 
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การวิเคราะห์ปัจจัยสภาพแวดล้อมภายนอก 
โอกาส (Opportunity) อุปสรรค ข้อจ ากัด (Threat) 

1. การบูรณาการข้อมูลสามารถท าได้ง่าย 
เนื่องจากมีหน่วยงานอื่นท างานลักษณะ
คล้ายกัน 

2. ความก้าวหน้าของเทคโนโลยีท าให้การ
ด าเนินงานง่ายขึ้น 

3. มีเทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขับใช้ในการ
ปรับปรุงแผนที่ให้มีความทันสมัย 

4. หน่วยงานมีความต้องการข้อมูลแผนที่ที่เป็น
ปัจจุบันเพื่อประกอบในการวางแผน 
วิเคราะห์และใช้ในการปฏิบัติงาน 
 

1. ข้อมูลกายภาพหรือข้อมูลเชิงพ้ืนที่ของเมืองมี
การเปลี่ยนแปลงอยู่ตลอดเวลา 

2. ไม่ได้รับการจัดสรรงบประมาณท่ีเพียงพอ 
3. ขาดการบูรณาการข้อมูลระหว่างหน่วยงาน 
3. มีภาพถ่ายดาวเทียมรายละเอียดสูง           

ที่ครอบคลุมพ้ืนที่กว้าง แต่มีข้อจ ากัดเรื่อง
ระยะเวลาในการบันทึกภาพ 
 

 

จากการวิเคราะห์สภาพแวดล้อมและศักยภาพ (SWOT ANALYSIS) ของส านักผังเมือง
ดังแสดงในตารางพบว่า ปัจจัยสภาพแวดล้อมภายในขององค์กรในการปรับปรุงแผนที่กรุงเทพมหานคร 
มาตราส่วน 1:1,000 คือ องค์กรมีหน้าที่ และภารกิจในการจัดท าและปรับปรุงแผนที่  ซึ่งในองค์กรมี
บุคลากรที่มีความรู้ ความสามารถและประสบการณ์ในการจัดท าและปรับปรุงแผนที่  มีเครื่องมือและ
อุปกรณ์ที่ทันสมัย มีทรัพยากรพร้อมส าหรับการท างาน และมีภาพถ่ายดาวเทียมรายละเอียดสูง ที่ใช้ใน
การจัดท าและปรับปรุงแผนที่ แต่เนื่องจากกรุงเทพมหานครมีการเปลี่ยนแปลงตลอดเวลา บุคลากรใน
องค์กรมีจ านวนไม่เพียงพอต่อการปรับปรุงแผนที่ให้ทันสมัยและขาดเทคโนโลยีที่ทันสมัยในการปรับปรุง
แผนที่ จึงท าให้ปรับปรุงแผนที่กรุงเทพมหานครไม่ทันต่อเมืองที่มีการเปลี่ยนแปลง  

ปัจจัยสภาพแวดล้อมภายนอกในการปรับปรุงแผนที่กรุงเทพมหานคร มาตราส่วน 
1:1,000 คือ ในปัจจุบันการบูรณาการข้อมูลสามารถท าได้ง่าย เนื่องจากมีหน่วยงานอ่ืนท างานลักษณะ
คล้ายกัน ความก้าวหน้าของเทคโนโลยีท าให้การด าเนินงานง่ายขึ้น และมีเทคโนโลยีที่ทันสมัยเพ่ิมมาก
ขึ้น เช่น อากาศยานไร้คนขับที่ใช้ในการปรับปรุงแผนที่ให้มีความทันสมัย และหน่วยงานต่างๆมีความ
ต้องการข้อมูลแผนที่ที่เป็นปัจจุบันเพ่ือประกอบในการวางแผน วิเคราะห์และใช้ในการปฏิบัติงาน แต่มี
ข้อจ ากัดจากปัจจัยภายนอกที่ท าให้ไม่สามารถปรับปรุงแผนที่ให้ทันสมัย เช่น ข้อมูลกายภาพหรือข้อมูล
เชิงพ้ืนที่ของเมืองมีการเปลี่ยนแปลงอยู่ตลอดเวลา ไม่ได้รับการจัดสรรงบประมาณที่เพียงพอในการ
ปรับปรุงแผนที่ ขาดการบูรณาการข้อมูลระหว่างหน่วยงาน และมีภาพถ่ายดาวเทียมรายละเอียดสูงที่ใช้
ในการปรับปรุงแผนที่และครอบคลุมพื้นที่กว้าง แต่มีข้อจ ากัดเรื่องระยะเวลาในการบันทึกภาพ 

จากการวิเคราะห์ SWOT ANALYSIS ภารกิจของกองส ารวจและแผนที่ ในด้านการ
ปรับปรุงแผนที่ฐานกรุงเทพมหานคร มาตราส่วน 1:1,000 แล้วพบว่า องค์กรต้องเพ่ิมประสิทธิภาพใน
การปรับปรุงแผนที่กรุงเทพมหานครให้ทันสมัยและเป็นปัจจุบัน โดยใช้เทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขับมา
ใช้ในการปรับปรุงแผนที่ 

5.2 ความรู้ด้านเทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขับ (UAV : Unmanned Aerial  Vehicle) 
ระบ บ อากาศย าน ไร้ คน ขั บ  (UAS: Unmaned Air System) ห รื อ  (UAV: 

Unmaned Aerial Vehicle) เป็นอากาศยานที่ไม่ต้องใช้นักบินบังคับอยู่บนเครื่อง ซึ่ง UAV นั้นมีรูปร่าง 
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ขนาด รูปแบบ และเอกลักษณ์ที่แตกต่างกันไป ตามหลักแล้ว UAV ก็คือ โดรน (Drone) ที่ถูกควบคุมให้
บินได้อัตโนมัติ ลักษณะของระบบการควบคุมให้บินได้มีอยู่ 2 แบบ คือ ระบบควบคุมการบังคับของ
นักบินระยะไกล จากภาคพ้ืนดินและบินได้ด้วยตนเอง โดยอาศัยโปรแกรมที่เป็นระบบซึ่งมีความซับซ้อน
มากขึ้น 

5.2.1 ส่วนประกอบของอากาศยานไร้คนขับ 
5.2.1.1 โครงเครื่องบิน (Airframe) โครงสร้างอาจมีรูปร่างต่าง ๆ กัน 

เช่น อากาศยานไร้คนขับรุ่น Pioneer เป็นรูปกล่องสี่เหลี่ยม หรือรุ่น Cypher เป็นรูปโดนัท ส่วนวัสดุที่
ใช้ก็มีหลายแบบ เช่น โลหะ พลาสติกผสม คาร์บอนไฟเบอร์ผสม และวัสดุดูดกลืนคลื่นเรดาร์ เป็นต้น 

5.2.1.2 ระบบขับเคลื่อนหรือเครื่องยนต์ (Propulsion System) ระบบ
ขับเคลื่อนที่ใช้กับอากาศยานไร้คนขับมีหลายแบบ เช่น เครื่องยนต์ 2 จังหวะ เครื่องยนต์ 4 จังหวะ 
เครื่องยนต์โรตารีมอเตอร์ไฟฟ้า เครื่องยนต์จรวด และเครื่องยนต์เทอร์โบเจ็ต เป็นต้น 

5.2.1.3 ระบบกล้อง (Camera of UAV) ประกอบด้วย กล้องที่บันทึกได้ 
เช่น การถ่ายภาพเพ่ือท าแผนที่ ต้องใช้กล้องมาตรฐานความละเอียดสูงมักใช้แบบ Mirrorless เพราะ
น้ าหนักเบากว่า DSLR ชุดขากล้อง เพ่ือช่วยรักษาระดับกล้อง เช่น การถ่ายภาพเพ่ือทาแผนที่ ต้องให้
กล้องถ่ายแนวดิ่งตลอดเวลา (ระบบฯมักจะมีชุดควบคุมมาให้ด้วยแล้ว) และชุดรับส่งภาพ (Real Time) 
และจอมอนิเตอร ์

5.2.1.4 ระบบควบคุม (Control System) การท างานของอากาศยานไร้
คนขับจะเป็นแบบการบังคับแบบใช้วิทยุจากพ้ืนดิน หรือการใช้โปรแกรมควบคุมการบินด้วยระบบ
คอมพิวเตอร์ ในปัจจุบันสามารถควบคุมได้โดยนักบินขณะบิน 

5.2.1.5 ระบบการส่งและกลับคืน (Launch and Recovery System) 
การส่งอากาศยานไร้คนขับหรือยูเอวีขึ้นไปท าได้หลายวิธี เช่น การยิงจากเครื่องส่ง (Launch) การวิ่งขึ้น
จากทางวิ่ง หรือการปล่อยจากอากาศยานขนาดใหญ่ เช่น C-130 และการกลับคืนฐานที่ตั้งก็สามารถท า
ให้หลายวิธี เช่น การจับด้วยตาข่าย การใช้ร่มชูชีพ การใช้พาราฟอยล์ และการบังคับลงบนรันเวย์ด้วย
วิทยุบังคับ 

5.2.1.6 ระบบน าร่องและน าวิถี (Navigation and Guidance System) 
ระบบน าร่องและน าวิถีเป็นส่วนที่ส าคัญของอากาศยานไร้คนขับในปัจจุบัน ระบบน าร่องและน าวิถี ส่วน
ใหญ่จะใช้จีพีเอส (GPS) เป็นตัวช่วย โดยปกติแล้วอากาศยานไร้คนขับหรือยูเอวีจะใช้เครื่องคอมพิวเตอร์
ที่ท างานด้านระบบน าร่องและน าวิถีโดยเฉพาะแยกออกมาจากระบบควบคุมอัตโนมัติ 

5.2.1.7 ระบบควบคุมและสนับสนุนภาคพ้ืน (Ground Control Station) 
ระบบควบคุมและสนับสนุนภาคพ้ืนของอากาศยานไร้คนขับท างานคล้าย ๆ กับระบบควบคุมภาคพ้ืน
ของอากาศยานทั่ว ๆ ไป โดยมีหน้าที่ตรวจสอบการท างานและตรวจข้อมูลต่าง ๆ ที่ส่งมาจากอากาศยาน
ไร้คนขับ นอกจากนั้นยังสามารถสั่งตัวตรวจวัดต่าง ๆ ท างานตามท่ีเราต้องการ โดยส่งข้อมูลผ่านข่ายรับ-
ส่งข้อมูลไร้สาย 

5.2.1.8 สัมภาระที่บรรทุกได้ (Payload) ปกติอากาศยานไร้คนขับที่ท า
หน้าที่ส ารวจหรือตรวจการณ์จะน าอุปกรณ์ตรวจจับต่าง ๆ ขึ้นไป เช่น กล้องถ่ายภาพนิ่ง กล้อง
อินฟราเรด กล้องถ่ายภาพเคลื่อนไหว และเรดาร์ แต่ในปัจจุบันได้มีการพัฒนาอากาศยานไร้คนขับหรือยู
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เอวีที่ท าหน้าที่ในการสอดแนมและโจมตี ซึ่งอากาศยานไร้คนขับหรือยูเอวีเหล่านี้จึงอาจมีการติดตั้งจรวด
หรือระเบิดขนาดต่าง ๆ ตามภารกิจ 

5.2.1.9 ระบบการเชื่อมต่อและเก็บข้อมูล (Data Link and Storage 
System) ระบบเชื่อมต่อระหว่างอากาศยานไร้คนขับกับระบบควบคุมและสนับสนุนภาคพ้ืนดิน ใช้หลาย
ย่านความถี่ เช่น ย่านความถี่สูง (HF) ย่านความถี่สูงมาก (VHF) และย่านไมโครเวฟ หากระบบเหล่านี้
ขัดข้องจะส่งต่อไปยังข่ายอ่ืน ๆ เช่น ดาวเทียม แล้วกลับมายังสถานีภาคพ้ืน 

5.2.1.10 ระบบป้องกันตนเอง (Self-Protection System) การใช้วัสดุที่
สามารถดูดกลืนคลื่นเรดาร์แบบเครื่องบินขับไล่ที่มีคุณสมบัติตรวจจับได้ยากของประเทศสหรัฐอเมริกา 
โดยเฉพาะอย่างยิ่งถ้าจะใช้อากาศยานไร้คนขับหรือยูเอวีท าหน้าที่ บ.ติดอาวุธจะต้องเพ่ิมระบบป้องกัน
ตัวเองให้เทียบเท่า บ.แบบมีนักบิน 

5.2.1.11 ก าลังพล (Operating Personnel) จ านวนก าลังพลที่จะใช้กับ
อากาศยานไร้คนขับ ในปัจจุบันก าลังพลที่ท างานในระบบอากาศยานไร้คนขับจะเป็นผู้ที่มีประสบการณ์
สูง และได้รับการฝึกมาเป็นอย่างดี เพราะเป็นระยะแรกของระบบใหม่ที่ตั้งขึ้นมาในกองทัพของประเทศ
ต่าง ๆ 

 

 

ภาพที่ 2 ส่วนประกอบหลักของอากาศยานไร้คนขับ (UAV: Unmanned Aerial Vehicle)  
  

5.3 ความรู้การท าแผนที่ด้วยอากาศยานไร้คนขับ 
ในการศึกษา UAV เพ่ือการท าแผนที่ทางอากาศ จะแบ่ง UAV ที่ถูกนามาใช้

ปฎิบัติงาน เป็น 2 ประเภท คือ 
- Fixed wing UAV อากาศยานไร้คนขับที่มีลักษณะปีกแข็ง 
- Multirotor UAV อากาศยานไร้คนขับที่มีลักษณะปีกหมุน 
การประยุกต์ใช้ UAV เพ่ือการส ารวจและท าแผนที่จากภาพถ่ายทางอากาศนั้น 

ต้องมีการบันทึกภาพในแนวดิ่งหรือเกือบดิ่ง และภาพที่ได้ต้องมีการบันทึกให้ครอบคลุมอย่างมีระบบ 
ดังนั้นด้วยความสามารถ UAV หรืออากาศยานไร้คนขับ ที่สามารถท าการบินได้อย่างอัตโนมัติตาม
รูปแบบแผนการบินที่วางไว้ อันเนื่องมาจากอุปกรณ์อิเล็คทรอนิคส์ที่ ติดตั้งบนอากาศยาน ร่วมกับการ
ติดตั้งอุปกรณ์การส ารวจจากพวกกล้องบันทึกภาพหรือเซ็นเซอร์  ท าให้ข้อมูลภาพที่ได้จาก UAV มี
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คุณสมบัติที่จะน ามาประมวลผลทาแผนที่ภาพถ่ายได้ โดยการบินถ่ายภาพทางอากาศเพ่ือท าแผนที่ทาง
อากาศด้วย UAV แบ่งสถานีออกได้เป็น 2 สถานี คือ 

5.3.1 ภาคอากาศยาน ประกอบไปด้วย 3 ส่วนหลัก ได้แก่ 
-  ตัวเครื่องอากาศยาน (Platform) เป็นโครงของเครื่องบินซึ่งมักท ามาจาก

วัสดุที่น้ าหนักน้อยและมีความแข็ง เช่น Kevlar, EPP, CFK รวมไปถึงระบบน าทางอัตโนมัติ (Autopilot) 
ระบบน าร่อง (GPS) ระบบรับรู้การทรงตัว (IMU) และ แบตเตอรี่ 

- กล้องและเซนเซอร์ (Camera and Sensor) โดยขึ้นอยู่กับลักษณะงาน
และข้อมูลที่ต้องการได้จากการส ารวจ โดยกล้องที่น ามาใช้สามารถหาได้ทั่วไปตามท้องตลาด ทั้งกล้อง
บันทึกภาพนิ่งกล้อง บันทึกภาพวีดีโอ กล้องอินฟาเรด หรือเรดาร์ 

-  สถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station) ประจ าการอยู่
ที่ภาคพ้ืนดิน เพ่ือตรวจสอบการท างานและสถานะของอากาศยานในขณะปฏิบัติงานให้เป็นไปตาม
รูปแบบแผนการบินที่วางไว้ 

5.3.2 ภาคประมวลผล 
การวางแผนการบิน ต้องค านึงความละเอียด และความถูกต้องของข้อมูล

ที่ต้องการ โดยการบันทึกภาพเมื่อท าการขึ้นบินในแต่ละครั้งต้องพิจารณาลักษณะภูมิประเทศเพ่ือ
ก าหนดความสูงบินที่เหมาะสม พร้อมทั้งก าหนดส่วนซ้อนระหว่างภาพ (Overlap) และส่วนซ้อนระหว่าง
แนวบิน (Sidelap) เส้นทางการบินต้องไม่อยู่ในเขตหวงห้าม การปฏิบัติงานของ UAV ต้องรักษาระยะ
จากสถานีควบคุมภาคพ้ืนดินให้ไม่เกินระยะ การสื่อสาร และต้องค านวณเวลาปฎิบัติงานของ UAV ให้
สอดคล้องกับประสิทธิภาพของแบตเตอรี่ด้วย 

 
ภาพที่ 3 แสดงส่วนซ้อนและส่วนเกยในแผนการบิน 



๘ 

 

- การบันทึกข้อมูลด้วย UAV การบันทึกภาพด้วย UAV นั้นสามารถ
บันทึกได้ทั้งภาพนิ่งและภาพเคลื่อนไหว โดยรูปแบบการบันทึกจะขึ้นอยู่กับกล้องและเซนเซอร์ที่ติดตั้งอยู่
บน UAV ส่วนการบันทึกต าแหน่งและการเอียงตัว ของ UAV จะได้จาก GPS และ IMU ตามล าดับ 

- การประมวลผลภาพด้วยซอฟแวร์ การประมวลผลด้วยซอฟต์แวร์ต้องมี
ข้อมูลน าเข้า คือข้อมูลภาพ (Image File) และข้อมูลต าแหน่งและการเอียงตัวของ UAV ในกรณีที่
ต้องการแผนที่ที่มีความละเอียดถูกต้องที่ด ีจ าเป็นต้องน าเข้าจุดบังคับภาพถ่าย (Photo Control Point) 
ใช้ในการประมวลผลด้วย การประมวลผลด้วยซอฟต์แวร์จะเป็นไปอย่างอัตโนมัติ โดยใช้หลักการในการ
จับคู่ภาพ แล้วไปสร้างโครงข่ายสามเหลี่ยมทางอากาศ (Aerial Triangulation) อัตโนมัติ เพ่ือค านวณหา
ค่าองค์ประกอบการจัดค่าภายนอก (Exterior Orientation Parameters) ของภาพทุกภาพ และได้
ผลลัพธ์ออกมาเป็นภาพออร์โธ (Orthophoto) แบบจ าลองความสูงพ้ืนผิวภูมิประเทศ (DSM) และข้อมูล
กลุ่มจุดความสูงสามมิติ (3D Point Cloud) 

- แผนที่ผลลัพธ์ที่ ได้จากการประมวลผลข้อมูลภาพ คือภาพออร์โธ 
(Orthophoto) แบบจ าลองความสูงพ้ืนผิวภูมิประเทศ (DSM) และข้อมูลกลุ่มจุดความสูงสามมิติ (3D 
Point Cloud) ซึ่งสามารถน าผลลัพธ์ดังกล่าวไปประยุกต์ใช้ท าแผนที่จากภาพถ่ายทางอากาศได้ 

6. กรอบแนวทางการด าเนินงานและผู้มีส่วนเกี่ยวข้อง 
ในการจัดท าและปรับปรุงแผนที่กรุงเทพมหานคร โดยการใช้เทคโนโลยีอากาศยานไร้

คนขับ (UAV: Unmanned Aerial Vehicle) นั้น มีข้ันตอนและกระบวนการดังนี้ 
6.1 จัดท าโครงการจัดหาอากาศยานไร้คนขับ แบบ Fixed wing UAV (อากาศยานไร้

คนขับที่มีลักษณะปีกแข็ง) 
6.2 หน่วยงานท าหนังสือขึ้นทะเบียนอากาศยานไร้คนขับ ต่อส านักงานการบินพล

เรือนแห่งประเทศไทย (กพท.) (CAAT) ตามประกาศกระทรวงคมนาคม เรื่อง หลักเกณฑ์การขออนุญาต
และเงื่อนไขในการบังคับหรือปล่อยอากาศยานซึ่งไม่มีนักบิน ประเภทอากาศยานที่ควบคุมการบินจาก
ภายนอก พ.ศ.๒๕๕๘ และท่ีแก้ไขเพ่ิมเติม 

6.3 วางแผนการด าเนินงาน ก าหนดวางแผนการบิน (fight planning) ในบริเวณพ้ืนที่
ที่ต้องจัดท าและปรับปรุงแผนที่ 

6.4 หน่วยงานท าหนังสือขออนุญาติบิน โดยส่งข้อมูลปฏิบัติการบินของอากาศยานไร้
คนขับ พร้อมทั้งช่องทางการติดต่อสื่อสารทั้งหลักและส ารอง เช่น วิทยุมือถือ , โทรศัพท์มือถือ เป็นต้น 
ให้หน่วยควบคุมจราจรทางอากาศ ณ สนามบินเจ้าของพ้ืนที่ และท าหนังสือถึง กรมท่าอากาศยาน หรือ
บริษัทท่าอากาศยานไทย จ ากัด (มหาชน) และ กองทัพอากาศ และขออนุญาตเจ้าของพ้ืนที่ในการท า
การบิน 

6.5 ก าหนดค่าคุณภาพของงานที่ต้องการจากภาพภ่ายที่ได้จากอากาศยานไร้คนขับ 
การก าหนดค่าคุณภาพของงาน ต้องรองรับการปรับปรุงแผนที่ 1:1,000 เช่น 

- ก าหนดเป้าหมายของโครงการ เช่น ก าหนดค่าความถูกต้องทางต าแหน่งที่
ต้องการ ทั้งทางราบและทางดิ่ง 

- ก าหนดพารามิเตอร์เที่ยวบิน เช่น ก าหนดค่า DSG , ความสูงบิน , overlab 
sidelap ของแนวบิน , ขนาดของภาพถ่ายที่ได้ 



๙ 

 

- ก าหนดและปรับค่ากล้อง  
6.6 ก าหนด ground control point โดย GPS หรือ กล้อง Total Station 
6.7 ด าเนินการส ารวจข้อมูลด้วยอากาศยานไร้คนขับ ซึ่งการบันทึกข้อมูลด้วย UAV 

สามารถบันทึกได้ทั้งภาพนิ่งและภาพเคลื่อนไหว และต าแหน่ง 
6.8 ประมวลผลภาพด้วยซอฟแวร์และได้ผลลัพธ์ออกมาเป็นภาพออร์โธ (Orthophoto) 

แบบจ าลองความสูงพื้นผิวภูมิประเทศ (DSM) และข้อมูลกลุ่มจุดความสูงสามมิติ (3D Point Cloud) 
6.9  น าภาพออร์โธ (Orthophoto) มาจัดท าและปรับปรุงแผนที่กรุงเทพมหานคร ด้วย

โปรแกรมสารสนเทศภูมิศาสตร์ (GIS)  
6.10 ได้ข้อมูลแผนที่ที่ทันสมัยและเป็นปัจจุบัน น าไปบริหารจัดการภารกิจที่

หน่วยงานรับผิดชอบได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
ผู้มีส่วนเกี่ยวข้อง 
นักวิชาการแผนที่ช านาญการพิเศษ / ช านาญการ /ปฏิบัติการ 
นายช่างศิลป์ช านาญงาน 
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จัดท าหนังสือขึ้น
ทะเบียนอากาศยาน
ไร้คนขับ 

วางแผนการ
ด าเนินงาน 

 

จัดท าหนังสือขอ
อนุญาตขึ้นบิน 

ก าหนดค่าคุณภาพของงาน 

- ก าหนดเป้าหมายของ
โครงการ 

- ก าหนดพารามิเตอร์
เที่ยวบิน 

- ก าหนดและปรับค่ากล้อง 

ส ารวจข้อมูลด้วยอากาศยานไร้คนขับ 

ประมวลผลภาพด้วยซอฟแวร์ 

ภาพออร์โธ (Orthophoto) 
มาจัดท าและปรับปรุงแผนที่
กรุงเทพมหานคร ด้วยโปรแกรม
สารสนเทศภูมิศาสตร์ (GIS)  
 

แผนที่ที่ทันสมัย
และเป็นปัจจุบัน 

ก าหนด ground control point 

 

แผนผังแสดงขั้นตอน การจัดท าและปรับปรุงแผนที่กรุงเทพมหานคร โดยเทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขับ 
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7. ระยะเวลาการด าเนินงาน 
 

          รายละเอียดงาน เดือนที่ 1 เดือนที่ 2 เดือนที่ 3 
1. ท าหนังสือขึ้นทะเบียน 

อากาศยานไร้คนขับ 
            

2. วางแผนการด าเนินงาน             
3. ท าหนังสือขออนุญาติบิน             
4. ก าหนดค่าคุณภาพของงาน             
5. ก าหนด ground control point  

ในภาคสนาม 
            

6. ด าเนินการส ารวจข้อมูลด้วย 
อากาศยานไร้คนขับ 

            

7. ประมวลผลภาพด้วยซอฟแวร์             
8. น าภาพออร์โธ (Orthophoto)  

มาจัดท าและปรับปรุงแผนที่
กรุงเทพมหานคร ด้วยโปรแกรม
สารสนเทศภูมิศาสตร์ (GIS)  

            

9. ข้อมูลแผนที่ที่ทันสมัยและ 
เป็นปัจจุบัน 

            

 
8. งบประมาณ 

ใช้งบประมาณกรุงเทพมหานคร 1,500,000 บาท 
รายละเอียดคุณลักษณะของอากาศยานไร้คนขับ 
1. ตัวเครื่องบิน 
2. อุปกรณ์รับและส่งข้อมูล เพ่ือรับและส่งข้อมูลจากบน UAV 
3. กล้องถ่ายภาพ เพ่ือถ่ายภาพทางอากาศ (Aerial Photography) ในระหว่างบิน 
4. อุปกรณ์ GPS-RTK 
5. โปรแกรมประมวลผล 

 
9. แนวทางการติดตามและประเมินผล 

9.1 ตัวชี้วัดความส าเร็จ และหรือระดับผลลัพธ์ (Outcome) 
9.๑.๑ ระดับผลผลิต (Output)  

9.1.1.1 แผนที่กรุงเทพมหานครได้รับการจัดท าและปรับปรุงให้ทันสมัย
และเป็นปัจจุบัน ไม่น้อยกว่าร้อยละ 80 
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9.1.1.2 ปรับปรุงแผนที่ให้ทันสมัยและเป็นปัจจุบัน ในพ้ืนที่ที่หน่วยงาน
ภายในกรุงเทพมหานครต้องการใช้ในภารกิจที่เร่งด่วน ให้แล้วเสร็จภายในระยะเวลา 3 เดือน 

9.1.2 ระดับผลลัพธ์ (Outcome) หน่วยงานที่น าข้อมูลแผนที่กรุงทพมหานครไป
ใช้ในการบริหารจัดการภารกิจที่เร่งด่วน มีความพึงพอใช้กับการน าข้อมูลไปใช้ ไม่น้อยกว่าร้อยละ 80 

9.๒ เครือ่งมือที่ใช้ในการติดตามและประเมินผล 
แบบประเมินความพึงพอใจต่อการน าแผนที่ไปใช้ 
 

10. ข้อเสนอแนะ 
10.1 อากาศยานไร้คนขับ นอกจากน ามาใช้ในการปรับปรุงแผนที่แล้ว ยังสามารถ

น ามาใช้ในงานด้านต่างๆ เพ่ือสนับสนุนภารกิจของหน่วยงานนั้นๆ อาทิเช่น การออกแบบทางวิศวกรรม 
ภูมิสถาปัตย์ การป้องกันและประเมินผลกระทบจากพิบัติภัยธรรมชาติและอุบัติภัยต่างๆ การติดตามการ
เปลี่ยนแปลงสภาวะสิ่งแวดล้อม 

10.2 ควรมีการอบรมบุคลากรในหน่วยงาน ในการใช้เทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขับ 
เพ่ือการจัดท าและปรับปรุงแผนที่กรุงเทพมหานคร ให้มีทักษะ ความเชี่ยวชาญและส่งเสริมความรู้
เทคโนโลยีใหม่ๆในการจัดท าและปรับปรุงแผนที่กรุงเทพมหานคร 

10.3 กระบวนการปรับปรุงแผนที่ฐานโดยใช้ เทคโนโลยี  UAV ต้องมีมาตรฐาน
เทียบเท่าหรือดีกว่ามาตรฐานการจัดท าแผนที่ฐานกรุงเทพมหานคร 

10.4 เทคโนโลยี UAV เป็นเทคโนโลยีที่เข้ามามีบทบาทในงานส ารวจ โดยข้อมูลที่ได้
จากระบบ UAV นั้น สามารถน ามาประยุกต์เพ่ือท าแผนที่ได้ แต่ต้องพิจารณาถึงความเหมาะสม ขนาด
ของพ้ืนที่ที่ต้องการส ารวจ ซึ่ง UAV มีคุณลักษณะเด่นทางการตอบสนองความต้องการได้อย่างทันท่วงที 
และประหยัดงบประมาณ แต่ขอบเขตของพ้ืนที่ค่อนข้างเล็ก ซึ่งหากน ามาใช้ร่วมกับการถ่ายภาพ
ดาวเทียมในปัจจุบัน จะท าให้เกิดความถูกต้องและเป็นปัจจุบันมากยิ่งข้ึน 

 
 


