
การประยุกต์ใช้ระบบถ่ายภาพมุมสูงในการท า GIS Application Mapping  
(Application of low altitude imaging system for GIS Application Mapping) 

 
เกษตรกรรมความแม่นย าสูง (Precision Agriculture Technology) เป็นที่นิยมกันมากในประเทศท่ีพัฒนา

แล้วหลายๆ ประเทศ อาทิเช่น ประเทศสหรัฐอเมริกา และ ออสเตรเลีย และเริ่มแพร่หลายเข้าไปในหลายประเทศ 
ทั้งประเทศแถบยุโรป ญี่ปุ่น และแม้กระทั่งประเทศเพ่ือนบ้าน ของเราอย่าง มาเลเซีย ก็มีการน า Precision 
Farming มาใช้ในการดูแลสวนปาล์มทั้งที่มีขนาดกลาง และขนาดใหญ่ ซึ่งพบว่ามีผลท าให้มีผลผลิตที่สูงขึ้น ในส่วน
ของประเทศไทยนั้น มีพ้ืนที่เกษตรกรรมขนาดใหญ่ มีความหลากหลายทางพืชพันธุ์ มีความได้เปรียบเขาหลายๆ 
อย่าง จึงน่าจะมีการวิจัยและพัฒนาและน าเอาเทคโนโลยีนี้มาใช้ให้มีความก้าวหน้าและเกิดประโยชน์มากสุด จาก
การส ารวจพบว่าเทคโนโลยี Precision Agriculture นั้นเกิดจากแนวคิดท่ีว่า พืชพันธุ์ที่ปลูก และ สภาพล้อมรอบ 
อาทิเช่น ดิน น้ า แสง และอากาศ ในไร่นา นั้นมีความแตกต่างกันเฉพาะของในแต่ละบริเวณ แม้จะอยู่ในบริเวณที่
ท าการเกษตรเดียวกันก็ตาม สภาพล้อมรอบที่แตกต่างกันนี้ จะมีผลท าให้การเกิดผลผลิตที่เก็บเกี่ยวได้มีความ
แตกต่างกันได้ ดังนั้นการปรับปรุงวิธีการดูแลที่ทันช่วงเวลาให้เหมาะสมกับสภาพที่แตกต่างกันนั้น จะท าให้สามารถ
สร้างผลผลิตที่มากข้ึน อย่างมีประสิทธิภาพที่สุด แต่ปัญหาที่ประสบพบเจอก็คือว่า เราจะสามารถรู้ได้อย่างไรว่า  
ความแตกต่างในแปลงการเกษตรนั้นมีจริง แล้วจะมีวิธีการวัดและท าการตรวจสอบได้อย่างไร หรือเมื่อได้ผลมาและ
รู้แล้ว เราจะน าเทคโนโลยี (Precision Agriculture Technology)  นั้นมาใช้อย่างไร รวมไปจนถึงจะมีวิธีการ
บริหารและจัดการอย่างไร ในปัจจุบันนี้นั้นพบว่า นาโนเทคโนโลยีสามารถเข้ามาช่วยในงานของเกษตรกรรมความ
แม่นย าสูง ในหลายๆ ด้านเริ่มตั้งแต่ในเรื่องของอุปกรณ์ เซ็นเซอร์ตรวจวัด การควบคุมการปลดปล่อยปริมาณปุ๋ย 
และ ยาฆ่าแมลงด้วยความแม่นย าสูง บรรจุภัณฑ์ทางการเกษตร การตรวจวัดความสด การควบคุมความสดอาหาร 
ป้ายอิเล็กทรอนิกส์เก็บข้อมูลสินค้า เป็นต้น รูปแสดงข้างล่างนี้เป็นหลักการและแนวคิดของเทคโนโลยีเกษตรกรรม
ความแม่นย าสูง 
 

 
 
ภาพที่ 1: การน าเอาจ านวนของ อินพุท ที่ถูกต้องทั้งปริมาณและชนิดมาประยุกต์ใช้ให้ถูกกับสถานที่และเวลา [1] 
 



หลักการของ เกษตรกรรมแม่นย าสูง หรือว่า PA นั้น ได้ถูกคิดค้นใช้ในครั้งแรกที่สหรัฐอเมริกาในต้น คริส
ศักราช 1970 แต่ไม่ค่อยได้รับผลความส าเร็จในเวลานั้น เนื่องมาจากเทคโนโลยีสนับสนุนทางด้านอุปกรณ์ใน
ช่วงเวลานั้นยังมีความเที่ยงตรงแม่นย าน้อย หลังจากช่วงเวลานั้นอีก 10 ปีต่อมา ก็ได้เกิดเทคโนโลยีใหม่และได้มี
การน าออกมาใช้กันอย่างกว้างขวาง โดยเทคโนโลยีนั้นเรียกว่า เทคโนโลยีการตรวจจับระยะไกล หรือ Remote 
Sensing Technology นั่นเอง 

 

 
 

ภาพที่ 2:  ขั้นตอนของเทคโนโลยีการตรวจจับระยะไกล [2] 
 

ระบบถ่ายภาพมุมสูงแบบอัตโนมัติ ในระดับความสูงจากพ้ืนดินประมาณ 15 เมตร แบบติดตั้งท้ายรถ
แทรกเตอร์เพ่ือการเกษตร (Low altitude less dynamic image data acquisition system mounted on 
crane with Tractor attachment) ซึ่งเป็นระบบถ่ายภาพมุมสูงแบบอัตโนมัติ สามารถที่จะท าการถ่ายภาพมุมสูง
ได้ตั้งแต่ระดับ 5 เมตรเหนือพ้ืนดินขึ้นไปจนถึงระดับ 15 เมตร และในวารสารฉบับหัวข้อนี้นั้น จะเป็นการน าเสนอ
ข้อมูลจริงจากงานวิจัยของ อาจารย์เกรียงไกร แซมสีม่วง สาขาวิชาวิศวกรรมเครื่องจักรกลเกษตรภาควิชา
วิศวกรรมเกษตร คณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี ซึ่งในงานวิจัยนี้นั้น จะเป็น
การศึกษาและเปรียบเทียบคุณสมบัติของข้อมูลภาพถ่ายที่ได้จากกล้อง ดิจิตอลแบบธรรมดา ราคาถูกที่มีขายทั่วไป
ในท้องตลาด กับข้อมูลภาพถ่ายที่ได้จากกล้องแบบอินฟราเรดและน าข้อมูลที่ได้นั้น ไปขยายผลต่อเป็นแผนที่
ประยุกต์ทางการเกษตร ในลักษณะของการเจริญเติบโตของพืช และปริมาณความหนาแน่นของวัชพืชในแปลง
การเกษตร ที่มีความแปรผันต่อจ านวนวันหลังจากการงอกของพืช ซึ่งอาจจะมีข้อสงสัยกันว่า ท าไมจะต้อง
เปรียบเทียบคุณภาพของข้อมูลภาพถ่ายที่ได้จากกล้องท้ังสองประเภท ที่ระดับความสูงแตกต่างกัน (5, 10 และ 15 
เมตร) และที่จ านวนวันหลังจากที่พืชในแปลงการเกษตรงอก (7, 14, 21 และ 28 DAG) โดยค าตอบก็คือว่า เรา
ต้องการที่จะรู้ให้ได้ว่าที่ระดับความสูงระดับไหนกันแน่ที่กล้องดิจิตอลธรรมดา สามารถที่จะท าการถ่ายภาพมุมสูง
แทนกล้องอินฟราเรดได้ เนื่องเพราะด้วยกล้องอินฟราเรดนั้น มีราคาที่สู งกว่ากล้องดิจิตอลมาก และโดยวิธีการนี้
นั้นเองเราก็จะสามารถประหยัดต้นทุนลงได้ หลักการท างานของ ระบบการถ่ายภาพมุมสูงแบบอัตโนมัติ ที่มีการ



ติดตั้งระบบกล้องขึ้นไปแขวนไว้กับชุดเครนที่ท าการออกแบบโดยใช้รถแทรกเตอร์เป็นต้นก าลัง  โดยที่มี
ความสามารถในการถ่ายภาพมุมสูงได้ถึงระดับที่ 15 เมตรจากพ้ืนดิน มีต้นทุนในการจัดสร้างที่น้อยมากๆและยัง
พบว่ามีค่าความปลอดภัยในการปฏิบัติงานนั้นอยู่ในระดับที่ยอมรับได้ แต่มีข้อที่ควรปรับปรุงอยู่ก็คือว่า ยังคงต้อง
ใช้แรงงานคนจ านวน 4 คนในการบังคับรถแทรกเตอร์ และท าการถอดประกอบและติดตั้งชุดเครนในการทดสอบ
แต่ละครั้ง เมื่อท าการติดตั้งอุปกรณ์ชุดเครนเข้ากับท้ายรถแทรกเตอร์แล้วนั้น ต่อจากนั้นเราก็ท าการติดตั้งชุดกล้อง
ทั้งสองแบบ และชุดบังคับการกดชัตเตอร์ถ่ายภาพอัตโนมัติ ติดกับชุดสลิงและท าการแขวนขึ้นไปกับชุดเครน ใน
งานวิจัยนี้เราจะท าการถ่ายภาพที่ความสูงสามระดับความสูง (5, 10 และ 15 เมตร ตามล าดับ) และท าการทดสอบ
ถ่ายภาพสี่ช่วงเวลาหลังจากการงอกของพืช (7, 14, 21 และ 28DAG) ซึ่งผลการทดสอบหลังจาก การประยุกต์ใช้ 
ซอฟแวร์ทางด้านระบบประมวลผลภาพ (Image processing analysis software) พบว่า หลังจากแยกพืชสีเขียว
ออกจากพ้ืน Back ground แล้วผลที่ได้นั้น ดังแสดงในรูปและตารางข้างล่างนี้ 

 

 
 
ภาพที่ 3:   ส่วนประกอบหลักของชุดระบบการถ่ายภาพมุมสูงติดท้ายรถแทรกเตอร์ และชุดควบคุมการกดปุ่มชัต
เตอร์ภาพแบบอัตโนมัติ [3] 
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ข้อมูลของภาพถ่ายมุมสูงที่ได้จากการทดลองนี้ จากผลการทดสอบทั้งหมดจ านวนสี่ครั้ง (7, 14, 21, 28DAG) 
พบว่าที่ความสูงสิบเมตรเหนือพ้ืนดินนั้น ข้อมูลของภาพที่ได้มามีความคมชัดในระดับที่ยอมรับได้ ดังแสดงในภาพ
ด้านล่างนี้ 

  
(A)                              (B)                          (C)                            (D) 

ภาพที่ 4: ข้อมูลภาพถ่ายมุมสูงที่ระดับความสูง  10m และท่ีช่วงเวลา 7 DAG พบว่า True RGB image (A) 
Segmentation RGB image (B) True NIR image (C) Segmentation NIR image (D). 

 
               (E)                              (F)                            (G)                           (H) 
ภาพที่ 5: ข้อมูลภาพถ่ายมุมสูงที่ระดับความสูง  10m และท่ีช่วงเวลา 14 DAG พบว่า True RGB image (E) 
Segmentation RGB image (F) True NIR image (G) Segmentation NIR image (H).  

 
                (I)                              (J)                             (K)                             (L) 
ภาพที่ 6: ข้อมูลภาพถ่ายมุมสูงที่ระดับความสูง  10m และท่ีช่วงเวลา 21 DAG พบว่า: True RGB image (I) 
Segmentation RGB image (J) True NIR image (K) Segmentation NIR image (L).  

 
                   (M)                           (N)                            (O)                             (P) 
ภาพที่ 7:  ข้อมูลภาพถ่ายมุมสูงที่ระดับความสูง  10m และท่ีช่วงเวลา 28 DAG พบว่า True RGB image (M) 
Segmentation RGB image (N) True NIR image (O) Segmentation NIR image (P). 



ตารางที่ 1 แสดงค่าเปอร์เซ็นต์ของความเขียว และวัชพืช ที่ได้จากการทดสอบโดยการใช้กล้องแบบดิจิตอล
ธรรมดา และแบบอินฟราเรด ที่ระดับความสูง 5, 10, 15 เมตรและช่วงเวลาหลังจากการงอก 7, 14, 21, 28DAG 
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7 DAG 

 
5 

 
11.09a 

 
40.97e 

 
5.67a 

 
23.27b 

 10 19.32b 35.29d 6.49a 25.20b 
 15 26.89c 37.47e 7.47a 35.49c 

14 DAG 5 18.89a  43.96b 12.27a  20.04b  
 10 19.92a  46.34c  14.74a  25.13c  
 15 20.03a 44.04b 13.15a  24.09c  

21 DAG 5 26.37a  48.78d  18.49a  33.07c  
 10 30.17b  46.01c  23.31b  30.88c  
 15 31.23b  44.52c  21.71b  37.98d  

28 DAG 5 36.24a  51.44c  26.38a  37.06c  
 10 36.02a  58.81d  29.64b  37.70c  
 15 42.59b  63.50d  32.53b  39.11d  

 

Means for each characteristic followed by the same column are not significantly different at P<0.05 by Duncan’s Multiple Range 
test. 

 
หลังจากนั้นลักษณะการประยุกต์จากข้อมูลภาพถ่ายทางอากาศไปเป็นการสร้างแผนที่ประยุกต์ทางการเกษตร ดังนี้ 
 

       
(A)                                                                                         (B) 

 



       
(C)                                                                                         (D) 

 

ภาพที่ 8: แผนที่แบบ GIS application mapping เหมาะส าหรับเป็นข้อมูลในการเฝ้าระวังดูแลรักษา การ
เจริญเติบโตของพืชในแปลงการเกษตรและประยุกต์ใช้คู่กับการฉีดพ่นสารเคมีในปริมาณที่เหมาะสมต่อความ
หนาแน่นของวัชพืชหรือโรคพืช พบว่า True RGB image maps at height of 10m by using D C (A), GIS 
application maps at height of 10m by using D C (B), near-infrared image maps at height of 10m 
by using NIR C (C) and GIS application maps at height of 10m by using NIR C (D) [4]. 
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