


ค ำน ำ 
 

กรมที่ดินได้จัดท ำ “แผนงำนจัดท ำฐำนข้อมูลแนวเขตทำงสำธำรณประโยชน์ มำตรำส่วน 1 :4000”  
เพ่ื อจัดท ำแนวเขตทำงสำธำรณ ประโยชน์  และรองรับกำรจัดท ำฐำนข้อมู ลสิ่ งปลู กสร้ ำงที่ บุ ก รุก 
ทำงสำธำรณประโยชน์ ส ำหรับใช้เป็นข้อมูลในกำรป้องกัน และแก้ไขปัญหำกำรบุกรุกทำงสำธำรณประโยชน์  
อีกทั้งเป็นกำรสนับสนุนข้อมูลให้แก่ กรมเจ้ำท่ำ กระทรวงคมนำคม ในกำรด ำเนินกำรตำมแผนบูรณำกำร 
ตำมมำตรกำรป้องกันกำรทุจริตเกี่ยวกับสิ่งล่วงล้ ำล ำแม่น้ ำ แผนงำนที่ 1 ส ำรวจจัดท ำ แผนที่ฐำนข้อมูลสิ่ง 
ปลูกสร้ำงล่วงล้ ำล ำแม่น้ ำท่ัวประเทศ 

กำรด ำเนินกำรโดยกำรถ่ำยทอดแนวเขตที่ดินแปลงสุดท้ำยที่ติดกับทำงสำธำรณประโยชน์ในกำร 
ก ำหนดแนวเขตโดยพิจำรณำจำกภำพถ่ำยทำงอำกำศที่จัดท ำโดยกรมแผนที่ทหำร หำกสภำพพ้ืนที่มีกำร
เปลี่ยนแปลงจ ำเป็นต้องบินถ่ำยภำพใหม่เพ่ือให้ข้อมูลเป็นปัจจุบัน ต้องใช้ระยะเวลำในกำรด ำเนินกำรนำนและ 
เสียค่ำใช้จ่ำยในกำรบินจ ำนวนมำก  กรมที่ดินจึงมีควำมจ ำเป็นต้องใช้อำกำศยำนไร้คนขับ (UAV) มำด ำเนินกำร
ถ่ำยภำพใน พ้ืนที่ ขนำดเล็ก เพ่ือให้ ได้ภำพถ่ำยที่ เป็นปัจจุบัน  ส ำหรับ ใช้ ในกำรบริหำรจัดกำรบุกรุก 
ทำงสำธำรณประโยชน์ต่อไป 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 



สารบัญ 
 

บทที่ ๑ อากาศยานไร้คนขับ ๑ 
๑.๑ บทน ำ ๑ 
๑.๒ ประเภทของอำกำศยำนไร้คนขับ ๒ 
      ๑.๒.๑ อำกำศยำนไร้คนขับชนิดปีกตรึง (Fixed Wing) ๒ 

      ๑.๒.๒ อำกำศยำนไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ๒ 

      ๑.๒.๓ อำกำศยำนไร้คนขับชนิดปีกตรึงข้ึนลงแนวดิ่ง (Fixed-Wing Hybrid) ๒ 

๑.๓ ส่วนประกอบของอำกำศยำนไร้คนขับส ำหรับงำนส ำรวจด้วยภำพถ่ำย ๔ 

๑.๔ กฏหมำยที่เกี่ยวข้องกับอำกำศยำนไร้คนขับ ๕ 

      ๑.๔.๑ อำกำศยำนที่ควบคุมกำรบินจำกภำยนอกประเภทที่ ๑(ก) ๖ 

      ๑.๔.๑ อำกำศยำนที่ควบคุมกำรบินจำกภำยนอกประเภทที่ ๑(ข) ๗ 
๑.๕ กำรข้ึนทะเบียนอำกำศยำนไร้คนขับ ๘ 

      ๑.๕.๑ กำรข้ึนทะเบียนผู้ครอบครองอำกำศยำนไร้คนขับ ๘ 
          ๑.๕.๒ กำรข้ึนทะเบียนผู้บังคับอำกำศยำนซึ่งไม่มีนักบินประเภทอำกำศยำนที่ควบคุม 
                   กำรบินจำกภำยนอก  

๑๓ 

บทที่ ๒ ขั้นตอนการส ารวจด้วยอากาศยานไร้คนขับ ๑๕ 
๒.๑ หลักกำรวำงแผนกำรบินและกำรถ่ำยภำพด้วยอำกำศยำนไร้คนขับ ๑๕ 
      ๒.๑.๑ ควำมสูงบิน ๑๕ 
      ๒.๑.๒ ขนำด GSD ๑๗ 
      ๒.๑.๓ ส่วนซ้อนและส่วนเกย ๑๗ 
      ๒.๑.๔ รูปแบบกำรบิน ๑๗ 
๒.๒ โปรแกรมควบคุมกำรบิน ๑๘ 
      ๒.๒.๑ CHCUAV Control ๑๘ 
      ๒.๒.๒ DJI GO๔ ๑๙ 
      ๒.๒.๓ Pix๔D ๑๙ 
๒.๓ กำรสร้ำงจุดควบคุมภำพถ่ำย ๒๐ 
๒.๔ กำรประมวลผลภำพถ่ำย ๒๐ 
๒.๕ กำรตรวจสอบคุณภำพผลลัพธ์ ๒๑ 

บทที่ ๓ การวางแผนการบินและการบินถ่ายภาพด้วยอากาศยานไร้คนขับ ๒๒ 
๓.๑ อำกำศยำนไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่งCHCNAV รุ่นP๓๑๖ ๒๒ 

          ๓.๑.๑ ส่วนประกอบของอำกำศยำนไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง  
                   (Fixed Wing Hybrid UAV) ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 

๒๓ 

          ๓.๑.๒ คุณสมบัติของอำกำศยำนไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง  
                   (Fixed Wing Hybrid UAV) ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 

๒๗ 

      ๓.๑.๓ ขั้นตอนกำรท ำงำนของอำกำศยำนไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง 
                   (Fixed Wing Hybrid UAV) ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 

๒๗ 

 



สารบัญ (ตอ่) 
 

          ๓.๑.๔ กำรตั้งค่ำสถำนีควบคุมภำคพ้ืนดิน (Ground Control Station, GCS) ๒๘ 
      ๓.๑.๕ กำรประกอบอำกำศยำนไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง 

                   (Fixed Wing Hybrid UAV) ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 
๓๑ 

          ๓.๑.๖ กำรเชื่อมต่ออุปกรณ์ควบคุมอำกำศยำน (Controller) กับอำกำศยำนฯ และกำร 
                   ท ำวัดสอบเซนเซอร์ (Calibration Sensor) อำกำศยำนไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้น 
                    ลงแนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid UAV) ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 

๓๕ 

      ๓.๑.๗ กำรตั้งค่ำแอปพลิเคชัน (Application) “CHCUAVControl” ๔๐ 

      ๓.๑.๘ กำรวำงแผนกำรบิน ๔๖ 

      ๓.๑.๙ ขั้นตอนกำรบินส ำรวจ ๖๖ 

    ๓.๒ อำกำศยำนไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ ๘๑ 
      ๓.๒.๑ ส่วนประกอบของอำกำศยำนไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI  
               รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ 

๘๒ 

      ๓.๒.๒ คุณสมบัติของอำกำศยำนไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI 
               รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ 

๘๕ 

      ๓.๒.๓ ขั้นตอนกำรท ำงำนของอำกำศยำนไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI 
               รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ 

๘๗ 

      ๓.๒.๔ กำรเตรียมและประกอบอำกำศยำนไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI 
               รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ 

๘๗ 

      ๓.๒.๕ กำรเตรียมอุปกรณ์ควบคุมอำกำศยำน (Controller) ๙๐ 
          ๓.๒.๖ กำรติดตั้งแอปพลิเคชัน (Application) ส ำหรับกำรบินส ำรวจบนอุปกรณ์แสดงผล ๙๓ 

      ๓.๒.๗ กำรวำงแผนกำรบิน ๑๐๘ 
      ๓.๒.๘ ขั้นตอนกำรบินส ำรวจ ๑๑๔ 

บทที่ ๔ การสร้างจุดควบคุมภาคพื้นดิน Ground control point (GCP)  
          และจุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) 

๑๒๗ 

๔.๑ จุดควบคุมภำคพ้ืนดินหรือ Ground Control Point (GCP) ๑๒๗ 
๔.๒ จุดตรวจสอบภำพหรือ Check Point (CP) ๑๒๙ 
๔.๓ อุปกรณ์ท่ีใช้ส ำหรับกำรสร้ำงจุดควบคุมภำคพ้ืนดิน Ground control point (GCP)  

          และจุดตรวจสอบภำพ Check point (CP) 
๑๓๐ 

๔.๔ ขั้นตอนกำรวำงแผนปฏิบัติงำน สร้ำงจุดควบคุมภำคพ้ืนดิน Ground control point  
      (GCP) และจุดตรวจสอบภำพ Check point (CP) 

๑๓๔ 

      ๔.๔.๑ จัดท ำแผนที่สังเขปเพื่อก ำหนดต ำแหน่งกำรวำงจุดควบคุม ๑๓๔ 
      ๔.๔.๒ กำรเข้ำส ำรวจพื้นที่ ๑๓๕ 
      ๔.๔.๓ กำรปรับแก้ต ำแหน่งกำรวำงจุดควบคุมภำคพ้ืนดิน  Ground control point   

                   (GCP) และจุดตรวจสอบภำพ Check point (CP) ก่อนกำรปฏิบัติงำน 
๑๓๖ 

      ๔.๔.๔ กำรตรวจสอบกำรรับสัญญำณของเครื่องรับสัญญำณดำวเทียม GNSS ๑๓๗ 



สารบัญ (ตอ่) 
 

๔.๕ กำรสร้ำงจุดควบคุมภำคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) และจุดตรวจสอบภำพ 
      Check point (CP) 

๑๔๐ 

      ๔.๕.๑ จุดควบคุมภำคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) และจุดตรวจสอบภำพ  
                   Check point (CP) 

๑๔๐ 

      ๔.๕.๒ กำรเขียนรำยกำรรังวัด (เชนสนำม) ๑๔๓ 
      ๔.๕.๓ ขั้นตอนกำรรับสัญญำณดำวเทียม GNSS ๑๔๔ 
๔.๖ กำรส่งออกข้อมูลค่ำพิกัดจำกเครื่องควบคมุกำรบันทึกข้อมูลสัญญำณดำวเทียม  ๑๔๙ 

บทที่ ๕ การประมวลผลข้อมูล ๑๕๑ 
๕.๑ กำรเตรียมข้อมูลส ำหรับกำรประมวลผล ๑๕๑ 

          ๕.๑.๑ ข้อมูลจำกอำกำศยำนไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง  
                   (Fixed Wing Hybrid UAV) ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 

๑๕๑ 

      ๕.๑.๒ ข้อมูลจำกอำกำศยำนไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor)  
                   ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ 

๑๖๙ 

๕.๒ กำรประมวลผลข้อมูลภำพถ่ำยโดยใช้โปรแกรม Pix4Dmapper ๑๗๑ 
      ๕.๒.๑ หลักกำรและข้ันตอนกำรประมวลผลข้อมูลภำพถ่ำยโดยใช้โปรแกรม   

                   Pix๔Dmapper 
๑๗๑ 

          ๕.๒.๒ ขั้นตอนกำรประมวลผลข้อมูลภำพถ่ำยโดยใช้โปรแกรม Pix4Dmapper   ๑๗๔ 
บทที่ ๖ ปัญหาและอุปสรรคในการปฏิบัติงานการบินถ่ายภาพด้วยอากาศยานไร้คนขับ ๒๐๘ 
    ๖.๑ สภำพอำกำศ ๒๐๘ 
    ๖.๒ วัสดุและสีที่ใช้ท ำเป้ำส ำหรับงำนกำรสร้ำงจุดควบคุม ๒๐๙ 
    ๖.๓ กำรรับสัญญำณดำวเทียม GNSS ๒๐๙ 
    ๖.๔ ผลกระทบจำกควำมร้อนของสภำพอำกำศ ๒๑๐ 
    ๖.๕ กำรเข้ำพ้ืนที่ปฏิบัติงำน ๒๑๑ 
ภาคผนวก ๒๑๓ 

แผนที่ภำพถ่ำยซึ่งถ่ำยด้วยอำกำศยำนไร้คนขับโดย ศูนย์ข้อมูลแผนที่รูปแปลงที่ดิน กรมท่ีดิน ๒๑๔ 
ประกำศกระทรวงคมนำคม เรื่อง“หลักเกณฑ์กำรขออนุญำตและเง่ือนไขในกำรบังคับหรือ
ปล่อยอำกำศยำนซึ่งไม่มีนักบินประเภทอำกำศยำนที่ควบคุมกำรบินจำกภำยนอกพ.ศ. 
๒๕๕๘” 

๒๓๑ 

 



 
 

บทท่ี ๑ 
อากาศยานไร้คนขับ 

 
๑.๑  บทน า 
        อากาศยานไร้คนขับ หรือ Unmanned Aerial Vehicle (UAV) เป็นยานพาหนะทางอากาศขนาดเล็ก 
มีการควบคุมและสั่งการการบินด้วยระบบอัตโนมัติและแบบกึ่งอัตโนมัติ โดยไม่มีนักบินอยู่บนเครื่อง สามารถ
ควบคุมด้วยอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล การใช้งานอากาศยานไร้คนขับในช่วงแรกนั้นเริ่มต้นพัฒนา มาจาก 
เทคโนโลยีทางการทหารเพ่ือการป้องกันประเทศเท่านั้น แต่ในปัจจุบันอากาศยานไร้คนขับถูกพัฒนาให้ใช้
ประโยชน์ได้หลากหลายมากขึ้น เช่น ด้านการเกษตร กีฬาและสันทนาการ การพาณิชย์ โดยเฉพาะอย่างยิ่ง 
การน ามาใช้ในงานภาพถ่ายทางอากาศ (Aerial Photogrammetry) 
  ความก้าวหน้าในการพัฒนาทางเทคโนโลยีด้านอากาศยานไร้คนขับและการค้นพบอัลกอริ ทึม 
การประมวลผลภาพในการสร้างแบบจ าลองสามมิติจากภาพถ่ายสองมิติทางด้านคอมพิวเตอร์วิชั่น (Computer 
Vision) ท าให้มีการพัฒนาระบบการท าแผนที่จากอากาศยานไร้คนขับ (UAV Photogrammetry) ขึ้น ท าให้ 
การใช้งานง่ายสะดวกและมีความคล่องตัวมากขึ้นเมื่อเทียบกับวิธีการส ารวจด้วยภาพถ่ ายทางอากาศแบบเดิม 
(Traditional Photogrammetry) สามารถให้ผลลัพธ์หลายลักษณะที่มีรายละเอียดความถูกต้องแม่นย า 
มีความสมบูรณ์ ความคมชัดและเป็นปัจจุบันได้แก่ข้อมูลแบบจ าลองพ้ืนผิวเชิงเลข (Digital Surface Model, 
DSM) แผนที่ภาพถ่ายทางอากาศที่ท าจากแบบจ าลองพ้ืนผิวเชิงเลข (True Orthophoto) เส้นชั้นความสูง 
ของภูมิประเทศ(Contour Line)และแบบจ าลองสามมิติเชิงเลข (3D Texture Mesh Model) ซึ่งน าไปใช้งาน
ทางด้านวิศวกรรมได้เป็นอย่างดีนอกจากนี้ยังใช้เวลาและงบประมาณท่ีต่ ากว่าการถ่ายภาพชนิดอ่ืนๆ ด้วย 
 การจัดท าภาพถ่ายทางอากาศโดยใช้อากาศยานไร้คนขับ  Unmanned Aerial Vehicle (UAV) ท าได้ 
ด้วยการติดกล้องดิจิทัลไว้กับล าตัวของอากาศยาน เพ่ือท าการถ่ายภาพจากมุมสูงขณะบินตัวอากาศยานสามารถ
ท างานได้อย่างเป็นระบบโดยผ่านการก าหนดพ้ืนที่ในการบินเก็บข้อมูลภาพถ่ายการก าหนดแนวบินการก าหนด 
จุดบินขึ้นและลงจอดจากผู้ปฏิบัติงานการควบคุมและแสดงผลการท างานผ่านสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground 
Control Station) โดยผู้ปฏิบัติงานสามารถทราบต าแหน่งของเครื่องอากาศยานไร้คนขับว่าอยู่ต า แหน่งใด 
สถานะเชื่อมต่อสถานะดาวเทียมสถานะของพลังงานแบตเตอรี่อีกทั้งผู้ปฏิบัติงานสามารถสั่งการลงจอดฉุกเฉิน 
ตามลักษณะเหตุการณ์เฉพาะหน้าได้โดยเมื่อหลังจากที่บินถ่ายภาพในพ้ืนที่เสร็จสิ้นตามขั้นตอนแล้วจะต้อ 
งน าข้อมูลทั้งหมดมาท าการประมวลผลภาพถ่ายด้วยโปรแกรมเพ่ือให้ได้มาซึ่ งข้อมูล Orthophoto และ Digital 
Surface Model (DSM) เพ่ือน าผลของข้อมูลดังกล่าวไปใช้งานตามจุดประสงค์ต่อไป 
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๑.๒  ประเภทของอากาศยานไร้คนขับ 

      ในปัจจุบันอากาศยานไร้คนขับมีการแบ่งประเภทที่สามารถก าหนดรูปแบบการจัดได้หลายลักษณะทั้งนี้
ขึ้นอยู่กับเป้าหมายในการน าไปใช้ภารกิจคุณลักษณะเฉพาะของอากาศยานไร้คนขับเองที่ถูกพัฒนาขึ้นส า หรับ 
การใช้งานส าหรับภารกิจใดภารกิจหนึ่งหรือส าหรับสภาวะของภูมิประเทศในการน าไปใช้นอกจากนั้น 
ในข้อพิจารณาดังกล่าวจะต้องค านึงถึงว่าอากาศยานไร้คนขับดังกล่าวผู้น าไปใช้เป็นองค์กรใดมีการใช้เพ่ือความ 
มุ่งหมายและเหตุผลใดซึ่งนักวิชาการไทยได้กล่าวถึงการแบ่งประเภทของอากาศยานไร้คนขับไว้ ๘ ประเภทดังนี้ 

  (๑.) แบ่งตามความต้องการของการใช้ 
 (๒.) แบ่งตามลักษณะการควบคุม 
  (๓.) แบ่งตามลักษณะประเภทของการบิน 
 (๔.) แบ่งตามขีดความสามารถของระยะปฏิบัติการ  
  (๕.) แบ่งตามความสูงของเพดานบินและห้วงเวลาในการครองอากาศ  
  (๖.) แบ่งตามระดับของการปฏิบัติการ   
  (๗.) แบ่งตามลักษณะการสร้าง 
 (๘.) แบ่งตามการสนับสนุนและการส่งก าลังบ ารุง 

โดยเอกสารฉบับนี้จะแบ่งประเภทอากาศยานไร้คนขับส าหรับงานส ารวจด้วยภาพถ่ายเป็น ๓ ประเภทดังนี้ 

     ๑.๒.๑ อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึง (Fixed Wing) 
  อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึง (Fixed Wing) เป็นอากาศยานที่มีลักษณะคล้ายกับเครื่องบิน
ทั่วไปใช้ระยะเวลาการบินประมาณ ๓๐-๖๐นาทีสามารถบินครอบคลุมพ้ืนที่ได้มากกว่าอากาศยานไร้คนขับ 
แบบปีกหมุนต้องอาศัยพ้ืนที่โล่งกว้างในการลงจอด 

 ๑.๒.๒  อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) 
  อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) เป็นอากาศยานที่ขึ้นลงในแนวดิ่ง อาศัยการหมุน
ของใบพัดในการขึ้นลงและขับเคลื่อนไปในทิศทางต่างๆประกอบด้วยใบพัดจ านวน ๓, ๔, ๖ และ ๘ ใบพัด
โดยทั่วไปใช้ระยะเวลาการบินประมาณ ๑๐-๒๐ นาท ี

 ๑.๒.๓ อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed-Wing Hybrid)  
    อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง  (Fixed-Wing Hybrid) เป็นอากาศยานที่ได้รับ 
การพัฒนาขึ้นใหม่มีล าตัวเป็นแบบอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงและมีใบพัดให้สามารถขึ้นลงแนวดิ่งได้  
(Vertical Take-off and Landing, VTOL) ซึ่งเป็นการน าข้อดีของอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงมารวมกับ 
ชนิดปีกหมุน 
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ตัวอย่างอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึง (Fixed Wing) 
 
 
 

 
 

 
 

ตัวอย่างอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) 
 
 
 

 
 

ตัวอย่างอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed-Wing Hybrid) 
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ประเภทของอากาศยานไร้คนขับ ข้อดี ข้อเสีย 
อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึง ระยะเวลาในการบินนาน 

ครอบคลุมพ้ืนที่กว้าง 
บินด้วยความเร็วสูงและทนต่อแรงลม 

ใช้พื้นที่ข้ึนลงมาก 
ราคาสูง 
ใช้งานยาก 

อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน 
 

ง่ายต่อการใช้งาน 
ใช้พื้นที่ข้ึนลงน้อย 
ราคาถูก 

บินช้า 
ระยะเวลาในการบินน้อย 
ทนต่อแรงลมได้น้อย 

อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลง
แนวดิ่ง 
 

ใช้พื้นที่ข้ึนลงน้อย 
ระยะเวลาในการบินได้นาน 
ครอบคลุมพ้ืนที่ได้กว้าง 
บินด้วยความเร็วสูงและทนต่อแรงลม 

ราคาสูง 
ใช้งานยาก 

 
๑.๓  ส่วนประกอบของอากาศยานไร้คนขับส าหรับงานส ารวจด้วยภาพถ่าย 
 จากค าจ ากัดความของอากาศยานไร้คนขับหมายถึงเครื่องบินที่สามารถบินได้ด้วยระบบอัตโนมัติ  
โดยไม่ใช้นักบิน จะเห็นว่าลักษณะของอากาศยานไร้คนขับจะก าหนดได้จากการออกแบบการสร้างระบบต่างๆ 
ในอากาศยานไร้คนขับและระบบสนับสนุนที่อยู่บนพ้ืนดินซึ่งสิ่งเหล่านี้ได้มาจากความต้องการหลัก  ๕ ประการ  
คือ ระยะเวลาบิน ความเร็ว รัศมีท าการ ความสูง และน้ าหนักรวม เมื่อพิจารณาโดยรวมทั้งระบบแล้ว 
ระบบอากาศยานไร้คนขับจะแยกได้ ๑๐ ส่วนคือ 
 (๑) โครงเครื่องบิน (Airframe) มีรูปร่างที่แตกต่างกันตามแต่ละประเภทของอากาศยานไร้คนขับในล าตัว
ประกอบด้วยเฟรมมอเตอร์ใบพัดชุดอิเล็กทรอนิกส์ควบคุมรอบมอเตอร์หรือเซอร์โวส าหรับเครื่องบินปีกแข็งส่วน
วัสดุที่ใช้ก็มีหลายแบบเช่นโลหะพลาสติกผสมคาร์บอนไฟเบอร์ผสม 
 (๒) ระบบควบคุม (Control System) เป็นแบบการบังคับโดยใช้วิทยุจากพ้ืนดินหรือควบคุมการบินด้วย
ระบบคอมพิวเตอร์ชุดควบคุมการบินประกอบด้วยตัวแก้เอียง IMU ท างานร่วมกับ GPS และตัวตรวจจับอ่ืนๆเพ่ือ
รักษาระดับความสูงและตาแหน่ง 
   (๓) กล้อง (Camera) เป็นอุปกรณ์ส าคัญส าหรับการถ่ายภาพทางอากาศ 
  (๔) ระบบการปล่อยและลงจอด (Launch and Landing System) การปล่อยอากาศยานไร้คนขับ 
ขึ้นบินท าได้หลายวิธีเช่นการยิงจากเครื่องส่ง (Launch) การวิ่งขึ้นจากทางวิ่งการโยนและการลงจอดก็มีหลายวิธี
เช่น การจับด้วยตาข่าย การใช้ร่มชูชีพ การใช้พาราฟอยล์ และการบังคับลงบนรันเวย์ 
 (๕) ระบบน าร่องและน าวิถี (Navigation and Guidance System) จะใช้ GNSS เป็นอุปกรณ์ท างานด้าน
ระบบน าร่องและน าวิถีซึ่งเปน็ส่วนที่ส าคัญของอากาศยานไร้คนขับ 
 (๖ )  ระบบควบคุมและสนับสนุนภาค พ้ืน  (Ground Control Station) หลักการท า งานคล้ า ยๆ 
กับระบบควบคุมภาคพ้ืนของอากาศยานทั่วๆไป โดยมีหน้าที่ตรวจสอบการท างาน และตรวจข้อมูลต่างๆที่ส่ง 
มาจากอากาศยานไร้คนขับ 
 (๗) ช่องสัมภาระท่ีบรรทุก (Payload) เช่นกล้องถ่ายภาพแบตเตอรี่  
  (๘) ระบบการเชื่อมต่อและเก็บข้อมูล (Data Link and Storage System) ระบบเชื่อมต่อระหว่างอากาศ
ยานไร้คนขับและระบบควบคุมและสนับสนุนภาคพ้ืนใช้หลายย่ านความถี่ เช่นย่ านความถี่ สู ง  (HF)  
ย่านความถ่ีสูงมาก (VHF) และย่านไมโครเวฟ  



๕ 

 

  (๙) ระบบป้องกันตนเอง (Self-Protection Systems) อากาศยานจะมีระบบป้องกันตนเองเบื้องต้นเพ่ือ
ไม่ให้เกิดความเสียหายกับอากาศยานในระหว่างการบิน เช่น เมื่อแบตเตอรี่ใกล้หมดแต่ยังไม่ถึงจุดร่อนลงอากาศ
ยานจะร่อนลงเองอัตโนมัติเพ่ือไม่ให้เกิดการทิ้งตัวในระหว่างการบินหรือร่มชูชีพในกรณีเครื่องตก  
   (๑๐) ผู้ควบคุมอากาศยาน (Pilot) ต้องเป็นผู้ที่ได้รับการฝึกมาเป็นอย่างดีเพ่ือไม่ให้เกิดความเสียหาย
ระหว่างการบินและได้ข้อมูลภาพถ่ายที่สามารถนามาประมวลผลได้อย่างมีประสิทธิภาพ 

๑.๔  กฎหมายที่เกี่ยวข้องกับอากาศยานไร้คนขับ 
 ในปัจจุบันมีการใช้อากาศยานไร้คนขับอย่างแพร่หลาย เนื่องจากราคาถูกลง เข้าถึงง่าย ผู้ใช้งานก็มิต้อง 
มีความรู้ความเชี่ยวชาญมาก หากมีการใช้งานตามวัตถุประสงค์ที่ ไม่ถูกต้องเหมาะสมอาจก่อให้เกิดผล 
เสียหายตามมา ทั้งการใช้เพ่ือการก่ออาชญากรรมหรือสิ่งผิดกฎหมาย เช่น การวางระเบิด การขนส่งวัตถุต้องห้าม 
ขนยาเสพติด ขนโทรศัพท์เข้าเรือนจ า เป็นต้นและการละเมิดสิทธิส่วนบุคคล เช่น การใช้อากาศยานถ่ายภาพนิ่ง
หรือภาพเคลื่อนไหวของบุคคลหรือพ้ืนที่ส่วนบุคคลโดยไม่ได้รับอนุญาตการใช้งานในทางที่ผิดกฎหมายนั้น 
สามารถเข้าใจได้โดยง่าย แต่การละเมิดสิทธิส่วนบุคคลของผู้อ่ืนนั้นหมายถึงอย่างไร ดังนั้นจึงต้องท าความเข้าใจ
ก่อนว่า สิทธิส่วนบุคคลนั้นหมายถึงอะไร 
 สิทธิส่วนบุคคล หรือ สิทธิในความเป็นอยู่ส่วนตัว (Right to Privacy) หมายถึง สิทธิของบุคคลตามหลักขั้น
พ้ืนฐานของกฎหมายที่จะอยู่ตามล าพังโดยปราศจากการรบกวนหรือสอดแทรกจากผู้ อ่ืนที่ท าให้เกิดความ 
เดือดร้อย ร าคาญใจ เสียหาย อับอาย หรือการแสวงหาประโยชน์โดยมิชอบ ถือเป็นสิทธิเสรีภาพขั้นพ้ืนฐาน 
ตามธรรมชาติของมนุษย์และเกี่ยวข้องด้วยศักดิ์ศรีความเป็นมนุษย์ซึ่งมีที่มาจากความเชื่อว่าเป็นสิทธิที่มีติดตัว
มนุษย์มาตั้งแต่ก าเนิด แบ่งได้สี่ประการส าคัญ ได้แก่ สิทธิในความเป็นอยู่ส่วนตัวเกี่ยวกับข้อมูลส่วนบุคคล  
ชีวิต ครอบครัว เคหสถาน หรือที่พักอาศัย และการติดต่อสื่อสาร ดังนั้นโดยหลักแล้ว สิทธิในความเป็นอยู่ส่วนตัว
จึงควรได้รับความเคารพจากบุคคลทั้งหลายรวมทั้งองค์กรของรัฐด้วยฉะนั้นผู้ใช้งานอากาศยานไร้คนขับจะต้อง
ทราบถึงสิทธินี้ด้วย 
 นอกเหนือจากเรื่องดังกล่าวแล้วนั้นยังต้องค านึงความปลอดภัยของการใช้งานที่จะเกิดผลตามมา  
ตามพระราชบัญญัติการเดินอากาศ พ.ศ. ๒๔๙๗ ก าหนดให้รัฐมนตรีมีอ านาจอนุญาตและก าหนดเงื่อนไข 
การบังคับหรือปล่อยอากาศยานซึ่งไม่มีนักบิน รัฐมนตรีว่าการกระทรวงคมนาคมจึงออกประกาศกระทรวง
คมนาคม เรื่อง “หลักเกณฑ์การขออนุญาตและเงื่อนไขในการบังคับหรือปล่อยอากาศยานซึ่งไม่มีนักบินประเภท
อากาศยานที่ควบคุมการบินจากภายนอก พ.ศ. ๒๕๕๘” มีใจความส าคัญดังนี้ 
 “อากาศยานที่ควบคุมการบินจากภายนอก” หมายความว่าอากาศยานที่ควบคุมการบินโดยผู้ควบคุม 
การบินอยู่ภายนอกอากาศยาน และใช้ระบบควบคุมอากาศยานทั้งนี้ไม่รวมถึงเครื่องบินเล็กซึ่งใช้เป็นเครื่องเล่น 
ตามกฎกระทรวงก าหนดวัตถุซึ่งไม่เป็นอากาศยาน พ.ศ. ๒๕๔๘ 
   “ระบบควบคุมอากาศยาน” หมายความว่าชุดอุปกรณ์อันประกอบด้วยเครื่องเชื่อมโยงค าสั่งควบคุมหรือ
การบังคับอากาศยานรวมทั้งสถานีหรือสถานที่ติดตั้งชุดอุปกรณ์เหล่านี้หรือเครื่องมือที่ใช้ควบคุมการบินจาก
ภายนอกและตัวอากาศยานด้วย 
 อากาศยานที่ควบคุมการบินจากภายนอกตามประกาศนี้แบ่งเป็น๒ประเภทดังนี้ 
ประเภทที่ ๑ ใช้เพ่ือวัตถุประสงค์ในการเล่นเป็นงานอดิเรกเพ่ือความบันเทิงหรือเพ่ือการกีฬาแบ่งออกเป็น  
๒ ขนาดคือ 
  (ก) ที่มีน้ าหนักไม่เกิน๒กิโลกรัม 
 (ข) ที่มีน้ าหนักเกิน๒กิโลกรัมแต่ไม่เกิน๒๕กิโลกรัม 
 
 



๖ 

 

ประเภทที ่๒ ใช้เพื่อวัตถุประสงค์อ่ืนนอกจากประเภทที่ ๑ และมีน้ าหนักไม่เกิน ๒๕ กิโลกรัมดังนี้ 
 (ก) เพ่ือการรายงานเหตุการณ์หรือรายงานการจราจร (สื่อมวลชน)  
 (ข) เพ่ือการถ่ายภาพการถ่ายท าหรือการแสดงในภาพยนตร์หรือรายการโทรทัศน์ 
 (ค) เพ่ือการวิจัยและพัฒนาอากาศยาน 
 (ง) เพ่ือการอ่ืนๆ 
ส าหรับผู้ใช้งานอากาศยานแต่ละประเภทจะมีข้อก าหนดในการใช้งานตามประกาศกระทรวงซึ่งส่วนใหญ่จะ
ก าหนดคุณสมบัติผู้บังคับ ก าหนดขั้นตอนก่อนท าการบินและระหว่างบิน การข้ึนทะเบียนผู้บังคับ การข้ึนทะเบียน
อากาศยานและเอกสารประกอบอ่ืนๆยกตัวอย่างดังนี้ 

  ๑.๔.๑  อากาศยานที่ควบคุมการบินจากภายนอกประเภทท่ี ๑(ก)  

   ผู้บังคับหรือปล่อยอากาศยานต้องมีอายุเกินกว่า๑๘ปีบริบูรณ์เว้นแต่จะมีผู้แทนโดยชอบธรรม
ควบคุมดูแลและต้องปฏิบัติตามเงื่อนไขดังต่อไปนี้  

   (๑) ก่อนท าการบิน 
  (ก) ตรวจสอบว่าอากาศยานอยู่ในสภาพที่สามารถท าการบินได้อย่างปลอดภัยซึ่งรวมถึงตัว 
    อากาศยานและระบบควบคุมอากาศยาน 
  (ข) ได้รับอนุญาตจากเจ้าของพ้ืนที่ที่จะท าการบิน 
  (ค) ท าการศึกษาพ้ืนที่และชั้นของห้วงอากาศที่จะท าการบิน 
    (ง) มีแผนฉุกเฉินรวมถึงแผนส าหรับกรณีเกิดอุบัติเหตุการรักษาพยาบาลและการแก้ปัญหากรณี 
   ไม่สามารถบังคับอากาศยานได ้
 (๒) ระหว่างท าการบิน 
  (ก) ห้ามท าการบินในลักษณะที่อาจก่อให้เกิดอันตรายต่อชีวิตร่างกายทรัพย์สิน และรบกวนความ  
   สงบสุขของบุคคลอื่น 
  (ข) ห้ามท าการบินเข้าไปในบริเวณเขตห้ามเขตก ากัดและเขตอันตรายตามที่ประกาศในเอกสาร 
                     แถลงข่าวการบินของประเทศไทย (Aeronautical Information Publication – Thailand     
     หรือ AIP – Thailand) รวมทั้งสถานที่ราชการหน่วยงานของรัฐโรงพยาบาลเว้นแต่จะได้รับ 
     อนุญาตจากหน่วยงานเจ้าของพ้ืนที่ 
   (ค) แนวการบินขึ้นลงของอากาศยานจะต้องไม่มีสิ่งกีดขวาง 
   (ง) ผู้บังคับหรือปล่อยอากาศยานต้องสามารถมองเห็นอากาศยานได้ตลอดเวลาที่ท าการบิน และ 
   ห้ามท าการบังคับอากาศยานโดยอาศัยชุดกล้องบนอากาศยานหรืออุปกรณ์อ่ืนที่มีลักษณะ 
   ใกล้เคียง 
  (จ) ต้องท าการบินในระหว่างเวลาพระอาทิตย์ขึ้นถึงพระอาทิตย์ตกซ่ึงสามารถมองเห็นอากาศยาน 
   ได้อย่างชัดเจน 
  (ฉ) ห้ามท าการบินเข้าใกล้หรือเข้าไปในเมฆ 
  (ช) ห้ามท าการบินภายในระยะเก้ากิโลเมตร (ห้าไมล์ทะเล) จากสนามบินหรือที่ขึ้นลงชั่วคราว 
    ของอากาศยานเว้นแต่ได้รับอนุญาตจากเจ้าของหรือผู้ด าเนินการสนามบินอนุญาตหรือที่ข้ึนลง 
   ชั่วคราวอนุญาต 
  (ซ) ห้ามท าการบินโดยใช้ความสูงเกินเก้าสิบเมตร (สามร้อยฟุต) เหนือพ้ืนดิน 
  (ฌ) ห้ามท าการบินเหนือเมืองหมู่บ้านชุมชนหรือพ้ืนที่ที่มีคนมาชุมนุมอยู่ 
   (ญ) ห้ามบังคับอากาศยานเข้าใกล้อากาศยานซึ่งมีนักบิน 



๗ 

 

     (ฎ) ห้ามท าการบินละเมิดสิทธิส่วนบุคคลของผู้อื่น 
   (ฏ) ห้ามท าการบินโดยก่อให้เกิดความเดือดร้อนความร าคาญแก่ผู้อ่ืน 
     (ฐ) ห้ามส่งหรือพาวัตถุอันตรายตามที่ก าหนดในกฎกระทรวงหรืออุปกรณ์ปล่อยแสงเลเซอร์ติดไป 
          กับอากาศยาน 
     (ฑ) ห้ามท าการบินโดยมีระยะห่างในแนวราบกับบุคคลยานพาหนะสิ่งก่อสร้างหรืออาคารน้อยกว่า      
      ๓๐ เมตร (๑๐๐ ฟุต) 

 ๑.๔.๒  อากาศยานที่ควบคุมการบินจากภายนอกประเภทท่ี ๑(ข) 

    ผู้บังคับหรือปล่อยอากาศยานต้องมีคุณสมบัติและลักษณะดังต่อไปนี้ 

    (๑) มีอายุไม่ต่ ากว่า ๒๐ ปีบริบูรณ์ 
  (๒) ไม่เป็นผู้มีพฤติการณ์อันเป็นภัยต่อความมั่นคงของประเทศ 
   (๓) ไม่เคยต้องโทษจ าคุกโดยค าพิพากษาถึงท่ีสุดให้จ าคุกในความผิดตามกฎหมายว่าด้วยยาเสพติด     
      หรือกฎหมายว่าด้วยศุลกากร 

    ขอขึ้นทะเบียนต่ออธิบดีพร้อมด้วยเอกสารและหลักฐานแสดงรายละเอียดดังต่อไปนี้ 
    (๑) ส าเนาบัตรประจ าตัวประชาชนหรือส าเนาหนังสือเดินทาง 
  (๒) ส าเนาทะเบียนบ้าน 
  (๓) แบบยี่ห้อหมายเลขประจ าตัวเครื่องจ านวนและสมรรถนะของอากาศยานรวมทั้งอุปกรณ์ที่  
    ติดต้ัง 
  (๔) ส าเนากรมธรรม์ประกันภัยซึ่งคุ้มครองความเสียหายอันเกิดแก่ร่างกายชีวิตตลอดจนทรัพย์สิน 
   ของบุคคลที่สามวงเงินประกันไม่ต่ ากว่าหนึ่งล้านบาทต่อครั้ง 
     (๕) วัตถุประสงค์ของการใช้อากาศยาน 
  (๖) ขอบเขตของพ้ืนที่ต าแหน่งทางภูมิศาสตร์ที่จะท าการบิน 
  (๗) ข้อมูลติดต่อของผู้ยื่นค าขอลงทะเบียน 
  (๘) ค ารับรองว่าผู้บังคับหรือปล่อยอากาศยานมีคุณสมบัติและลักษณะตามข้อก าหนดและปฏิบัติ 
     ตามเงื่อนไขดังต่อไปนี้ 
 (๑) ก่อนท าการบิน 
  (ก) ด าเนินการตามอากาศยานที่ควบคุมการบินจากภายนอกประเภทที่ ๑(ก) ข้อ (๑) (ก) ถึง (ง)  
  (ข) มีการบ ารุงรักษาตามคู่มือของผู้ผลิต 
  (ค) มีความรู้ความช านาญในการบังคับอากาศยานและระบบของอากาศยาน 
  (ง) มีความรู้ความเข้าใจในกฎจราจรทางอากาศ 
  (จ) น าหนังสือหรือส าเนาหนังสือการขึ้นทะเบียนติดตัวตลอดเวลาที่ท าการบิน 
  (ฉ) มีอุปกรณ์ดับเพลิงที่สามารถใช้งานได้ติดตัวตลอดเวลาที่ท าการบิน 
  (ช) มีการท าประกันภัยส าหรับความเสียหายอันเกิดแก่ร่างกายชีวิตตลอดจนทรัพย์สินของ 
   บุคคลที่สามวงเงินประกันไม่ต่ ากว่าหนึ่งล้านบาทต่อครั้ง 
 (๒) ระหว่างท าการบิน 

  (ก) ด าเนินการตามอากาศยานที่ควบคุมการบินจากภายนอกประเภทที่ ๑ (ก) ข้อ (๒) (ก) ถึง (ฐ)  
              (ข) ห้ามท าการบินโดยมีระยะห่างในแนวราบกับบุคคลยานพาหนะสิ่ งก่อสร้างอาคารที่ 
                    ไม่เก่ียวข้องกับการปฏิบัติการบินน้อยกว่าห้าสิบเมตร (หนึ่งร้อยห้าสิบฟุต) 



๘ 

 

    (ค) เมื่อมีอุบัติเหตุเกิดขึ้นแก่อากาศยานให้ผู้บังคับหรือปล่อยอากาศยานแจ้งอุบัติเหตุนั้น 
         ต่อพนักงานเจ้าหน้าที่โดยไม่ชักช้า 
 
(หากสนใจจะศึกษารายละเอียดทั้งหมดของประกาศกระทรวงคมนาคมฉบับนี้สามารถศึกษาได้ที่ภาคผนวก) 

๑.๕  การขึ้นทะเบียนอากาศยานไร้คนขับ 
   อากาศยานไร้คนขับที่ต้องขึ้นทะเบียนได้แก่อากาศยานที่ติดตั้งกล้องบันทึกภาพ และอากาศยานที่มีน้ าหนัก
เกิน ๒ กิโลกรัม จะต้องขึ้นทะเบียนทุกกรณี (กรณีมีน้ าหนักเกิน ๒๕ กิโลกรัม ต้องได้รับอนุญาตเป็นหนังสือจาก
รัฐมนตรีว่าการกระทรวงคมนาคม) 
 ๑.๕.๑  การขึ้นทะเบียนผู้ครอบครองอากาศยานไร้คนขับ  
               การขึ้นทะเบียนผู้ครอบครองอากาศยานไร้คนขับเสมือนการท าทะเบียนรถยนต์ โดยขึ้นทะเบียน  
   กับส านักงานคณะกรรมการกิจการกระจายเสียง กิจการโทรทัศน์ และกิจการโทรคมนาคมแห่งชาติ  
   (กสทช.) ใช้เอกสารประกอบดังนี้ 
    (๑) บัตรประจ าตัวประชาชนตัวจริงของผู้ครอบครอง 
     (๒) ภาพถ่ายของตัวอากาศยานและรีโมทคอนโทรลที่จะท าการขึ้นทะเบียนแบบที่เห็นเลข  
        Serial Number และหากเป็นอากาศยานที่ประกอบขึ้นเองต้องน าตัวอากาศยานมาลงทะเบียนด้วย  
   (ในกรณีเป็นร้านค้าต้องมีบัญชีแสดงรายการอากาศยานที่ครอบครองด้วย) 

 
 

 
 
 
 

 
 
 
 

ตัวอย่างภาพถ่ายตัวเครื่อง รีโมทคอนโทรล และ Serial Number 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



๙ 

 

 (๓) ค าขอขึ้นทะเบียนเครื่องวิทยุคมนาคมส าหรับอากาศยานซึ่งไม่มีนักบิน (แบบ คท.๓๐) 
 

 

 
ตัวอย่างแบบ คท.๓๐ หน้า ๑ 

 
 
 
 
 



๑๐ 

 

 

 
ตัวอย่างแบบ คท.๓๐ หน้า ๒ 

 
 
 
 

 
 
 
 



๑๑ 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
ตัวอย่างแบบ คท.๓๐ หน้า ๓ 

 
 



๑๒ 

 

  (๔) ในกรณีเป็นตัวแทนของผู้ครอบครองอากาศยานมาขอขึ้นทะเบียนต้องมีเอกสารมอบอ านาจ (แบบ คท.๒๖) 
และน าบัตรประจ าตัวประชาชนตัวจริงของผู้ครอบครองอากาศยานมาเป็นหลักฐานด้วย 
 

 

 
ตัวอย่างแบบ คท.๒๖ 

 
 



๑๓ 

 

   ๑.๕.๒  การขึ้นทะเบียนผู้บังคับอากาศยานซึ่งไม่มีนักบินประเภทอากาศยานที่ควบคุมการบินจาก   
                  ภายนอก  
  การข้ึนทะเบียนผู้บังคับอากาศยานซึ่งไม่มีนักบินประเภทอากาศยานที่ควบคุมการบินจากภายนอก
เสมือนการท าใบขับขี่รถยนต์ ทะเบียนมีอายุ ๒ ปี นับตั้งแต่วันออกหนังสือ โดยขึ้นทะเบียนกับส านักงานการบิน
พลเรือนแห่งประเทศไทย (กพท.) มีข้ันตอนดังนี้ 
    (๑) กรอกค าขอขึ้นทะเบียนผ่านทางเว็บไซต์ https://uav.caat.or.th/ 

   
     (๒) การขึน้ทะเบียนผู้บังคับจะแบ่งออกเป็น ๓ ประเภทตามวัตถุประสงค์การใช้งานอากาศยาน คือ 
     ๑. บุคคลธรรมดา  
     ๒. นิติบุคคล 
     ๓. ราชการ/รัฐวิสาหกิจ  
 

    
     
 
 
 
 
 
 
 



๑๔ 

 

    (๓) ในการขึ้นทะเบียนผ่านเว็บไซต์ หลังจากกรอกข้อมูลเบื้องต้นแล้ว จะมีขั้นตอนที่ให้อัพโหลด
เอกสารหลักฐานที่ต้องใช้ในการขึ้นทะเบียน 
 

 

 
 
    (๔) หลังจากข้ึนทะเบียนผู้บังคับบนเว็บไซต์และอัพโหลดเอกสารเรียบร้อยแล้วระบบจะแจ้งผลการ
ขึ้นทะเบียนให้ทราบผ่านทางจดหมายอิเล็กทรอนิกส์(E-mail) ที่กรอกไว้ภายใน ๑๕ วันท าการ 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 

บทท่ี ๒ 
ขั้นตอนการส ารวจด้วยอากาศยานไร้คนขับ 

    
   การส ารวจด้วยอากาศยานไร้คนขับเพ่ืองานวิศวกรรม ประกอบด้วยการท างาน ๒ ส่วนคือ งานภาคสนาม และ
งานภายในส านักงาน ซึ่งต้องใช้ความเข้าใจในการปฏิบัติงานเพ่ือให้ได้ข้อมูลเชิงต าแหน่งที่ถูกต้องตามหลักการ ทั้งนี้
งานภาคสนามของการส ารวจด้วยอากาศยานไร้คนขับได้แก่ งานวางแผนการบินถ่ายภาพทางอากาศและงานสร้างจุด
ควบคุมภาพถ่าย ส่วนงานภายในส านักงานได้แก่ การประมวลผลภาพถ่ายและการตรวจสอบคุณภาพผลลัพธ์ 

๒.๑  หลักการวางแผนการบินและการถ่ายภาพด้วยอากาศยานไร้คนขับ 
  การวางแผนการบินและการบินถ่ายภาพเป็นขั้นตอนที่ก าหนดความละเอียดของภาพ คุณภาพของภาพ พอยท์
คลาวด์ และความถูกต้องเชิงต าแหน่ง โดยมีปัจจัยที่ต้องค านึงถึงส าหรับการวางแผนการบินดังนี้ 
  (๑) ความสูงบิน 
   (๒) ขนาด GSD 
   (๓) ส่วนซ้อนและส่วนเกย 
   (๔) รูปแบบการบิน  
โดยทั้ง ๔ ปัจจัยข้างต้นจะมีความสัมพันธ์กัน ซึ่งจะกล่าวต่อไป นอกจากนี้การถ่ายภาพและการตั้งค่าการถ่ายภาพ
จะต้องตั้งค่าให้สามารถถ่ายภาพได้อย่างมีคุณภาพ มีสีสันที่ถูกต้อง และภาพจะต้องมีความคมชัด 

   ๒.๑.๑ ความสูงบิน 
             ความสูงบินเป็นส่วนส าคัญของการส ารวจด้วยอากาศยานไร้คนขับ เนื่องจากความสูงบินที่ต่ าลงจะได้ 
   ความละเอียดของภาพถ่ายสูงขึ้น สามารถผลิตข้อมูลเชิงต าแหน่งที่มีความถูกต้องมากขึ้น แต่ต้องใช้เวลาบิน   
   นานขึ้นเพื่อให้ได้ภาพที่มีส่วนซ้อนและส่วนเกยเท่าเดิม นอกจากระยะเวลาในการบินเพ่ิมขึ้นแล้วยังต้องค านึงถึง 
   จ านวนภาพที่เพ่ิมขึ้นซึ่งจะส่งผลโดยตรงต่อระยะเวลาในการประมวลผล ดังนั้นนอกจากจะต้องระวังเรื่องความ 
   สูงของสภาพพ้ืนที่แล้ว ระดับสูงบินมีส่วนส าคัญอย่างยิ่งต่อการส ารวจด้วยอากาศยานไร้คนขับ โดยสามารถ 
  ค านวณระดับสูงบิน (Flight Height) ได้จากสมการที ่๒.๑ 

 

 

 

𝐻 =
𝐺𝑆𝐷 𝑥 𝑓 𝑥 𝐼𝑊

𝑆𝑊 𝑥 100
  ----------------->  สมการที่ ๒.๑             

 



๑๖ 

 

                             

เมื่อ  H (Flight Height)  คือ ความสูงการบินเหนือจุดขึ้นบิน  หน่วย เมตร  
  GSD (Ground Sample Distance)  คือ ระยะพ้ืนต่อพิกเซล         หน่วย  เซนติเมตรต่อพิกเซล 
  SW (Sensor Width)  คือ ระยะด้านกว้างของเซนเซอร์  หน่วย มิลลิเมตร  
  f (Focal Length)  คือ ทางยาวโฟกัสของเลนส์  หน่วย มิลลิเมตร  
  IW (Image Width)  คือ จ านวนพิกเซลด้านกว้าง หน่วย พิกเซล 

จากสมการที่ ๒.๑ สามารถหาระยะพ้ืนจริงจากภาพถ่ายหนึ่งใบได้จากสมการ 

                                                                                                 

 

เมื่อ  DW (Distance Width)  คือ ระยะพ้ืนต่อหนึ่งภาพ  หน่วย เมตร 
  GSD (Ground Sample Distance) คือ ระยะพ้ืนต่อพิกเซล         หน่วย  เซนติเมตรต่อพิกเซล 
 IW (Image Width)  คือ จ านวนพิกเซลด้านกว้าง  หน่วย พิกเซล 

  

 

 

 

𝐷𝑊 =  
𝐺𝑆𝐷 𝑥 𝐼𝑊

100
        ----------------->  สมการที่ ๒.๒                   



๑๗ 

 

   ๒.๑.๒ ขนาด GSD 
            การก าหนดค่า GSD ขึ้นกับความถูกต้องของข้อมูลเชิงต าแหน่งที่ต้องการ โดยมีการก าหนดความ 
   ถูกต้องในงานวิศวกรรมด้านต่าง ๆ แบ่งตามประเภทกิจกรรมหรือการใช้งานตามแนวทางของ FGDC  
  (Geospatial Positioning Accuracy Standards PART 4: Standards for Architecture, Engineering,  
  Construction (A/E/C) and Facility Management National) 

   ๒.๑.๓ ส่วนซ้อนและส่วนเกย 
            การก าหนดส่วนซ้อนและส่วนเกยส าหรับการวางแผนการบินในงานส ารวจด้วยอากาศยานไร้คนขับนั้น 
  มีความแตกต่างกับการส ารวจด้วยภาพถ่ายแบบดั้งเดิมเนื่องจากอากาศยานไร้คนขับมีขนาดเล็กและไม่สามารถ 
   ควบคุมความเร็วและทิศทางการบินได้อย่างสม่ าเสมอตลอดระยะเวลาในการถ่ายภาพ ดังนั้นหากก าหนดส่วน  
  ซ้อนและส่วนเกยที่น้อยเกินไปอาจท าให้ภาพที่ถ่ายไม่สามารถต่อกันได้  โดยการส ารวจด้วยอากาศยานไร้คนขับ 
   จะต้องก าหนดส่วนซ้อนและส่วนเกยดังนี้ 
    (๑) ส่วนซ้อนหรือพ้ืนที่ที่ทับกันอยู่ของภาพประชิดในแนวบิน ให้มีส่วนซ้อนกันไม่น้อยกว่าร้อยละ ๗๕ 
    (๒) ส่วนเกยหรือพ้ืนที่ที่ทับกันอยู่ระหว่างแนวบินที่ประชิดกัน ให้มีส่วนเกยกันไม่น้อยกว่าร้อยละ ๖๐ 

  ๒.๑.๔ รูปแบบการบิน 
             รูปแบบการบินโดยทั่วไปจะก าหนดให้บินถ่ายในลักษณะบล็อกสี่เหลี่ยมมุมฉาก เพ่ือให้โครงข่ายมีความ 
  แข็งแรงและลดจ านวนจุดควบคุมภาพถ่าย โดยสามารถเลือกรูปแบบการบินได้ ๒ แบบคือ 
   รูปแบบการบินแบบทั่วไปและรูปแบบการบินแบบกริด 

 

แสดงตัวอย่างรูปแบบการบินแบบทั่วไปและรูปแบบการบินแบบกริดตามล าดับ 

 

 

 

 



๑๘ 

 

๒.๒  โปรแกรมควบคุมการบิน      
   ในการวางแผนการบินของอากาศยานไร้คนขับใช้โปรแกรมการควบคุม (Controller) ในแท็บเล็ต (Tablet) 
ยี่ห้อ iPad ส าหรับควบคุมการท างานผ่านแอปพลิเคชัน (Application) ได้แก่ CHCUAV Control , DJI GO4 และ 
Pix4D 

 

 
 

 

 
 

 

 
 

CHCUAV Control DJI GO4 Pix4D 
 
  ๒.๒.๑  CHCUAV Control  
             แอปพลิเคชัน CHCUAV Control ใช้ในการควบคุมอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง  
   (Fixed Wing Hybrid UAV) ยี่ห้อ CHCNAV ส่วนประกอบต่างๆ ในแอปพลิเคชันประกอบด้วย แถบเมนู ,  
  Waypoint List, แผนที่แสดงพ้ืนที่ส ารวจ, ข้อมูลความสูงแต่ละ Waypoint, แถบแสดงสถานะ, แถบการตั้งค่า  
  Waypoint, แถบการตั้งค่า Flight Plan และแถบแสดง Result การตั้งค่า Flight Plan ในการบินถ่ายภาพ  
  จ าเป็นต้องท าการก าหนดค่าต่างๆ ให้แล้วเสร็จก่อนท าการบิน 

 

หน้าจอหลักแอปพลิเคชัน (Application) CHCUAV Control 

 

 



๑๙ 

 

   ๒.๒.๒  DJI GO๔ 
       DJI GO๔ เป็นแอปพลิเคชัน (Application) ส าหรับการเชื่อมต่ออุปกรณ์และตั้งค่าการท างานของ 

   อากาศยานไร้คนขับ ชนิดอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI ภายในแอปพลิเคชันจะบอก 
   สถานะต่างๆ ของอากาศยานไร้คนขับ เช่น ความพร้อมของอากาศยาน จ านวนดาวเทียม คุณภาพสัญญาณการ 
   รับส่งภาพ สถานะแบตเตอรี่ คุณภาพสัญญาณการรับส่งสัญญาณของรีโมทควบคุมสู่อากาศยาน ฯลฯ  

 

 

หน้าจอหลักแอปพลิเคชัน (Application) DJI GO4 

   ๒.๒.๓ Pix๔D 
            Pix๔D เป็นแอปพลิเคชัน (Application) ส าหรับการวางแผนการบินอากาศยานไร้คนขับเพ่ือท าแผนที่ 
  ออร์โธ รองรับอากาศยานไร้คนขับเครื่องหมายการค้า DJI Parrot และ Yuneec ภายในแอปพลิเคชันประกอบ 
    ไปด้วยภาพแสดงพ้ืนที่ส ารวจและแถบค าสั่ง เช่น แถบเมนู, แถบตั้งค่า Flight Plan, แถบแสดง Result การตั้ง 
  ค่า Flight Plan และแถบสถานะของเครื่อง เป็นต้น 



๒๐ 

 

 

หน้าจอหลักแอปพลิเคชัน (Application) Pix4D 
 

๒.๓  การสร้างจุดควบคุมภาพถ่าย 
   จุดควบคุมภาพถ่ายมีความส าคัญต่อคุณภาพการผลิตข้อมูลเชิงต าแหน่งให้ถูกต้อง ดังนั้นผู้ปฏิบัติงานจ าเป็นต้อง
เข้าใจหลักการและทฤษฎีในการสร้างจุดควบคุมภาพถ่าย ได้แก่ การสร้างจุดควบคุมภาพถ่ายให้เห็นได้เด่นชัดบนภาพ 
การรังวัดค่าพิกัดที่สามารถน ามาโยงยึดภาพถ่ายได้ถูกต้องตามแผนที่วางไว้ และการก าหนดต าแหน่งเพ่ือให้จุดควบคุม
ภาพถ่ายมีจ านวนและการกระจายตัวที่เหมาะสมครอบคลุมทั้งโครงการ 

๒.๔  การประมวลผลภาพถ่าย 
   การประมวลผลภาพถ่ายคือการน าภาพถ่ายทางอากาศมาปรับแก้และการจับคู่ภาพ เพ่ือสร้าง Tie point 
ตลอดจนการรังวัดจุดควบคุมภาพถ่ายเพ่ือโยงยึดข้อมูลให้มีความถูกต้องเชิงต าแหน่งส าหรับการผลิตข้อมูลพอยท์
คลาวด์และภาพออร์โธจริงต่อไป โดยประกอบด้วยขั้นตอนที่ส าคัญในการท างานดังนี้ 
   (๑) การจับคู่ภาพและสร้าง Tie points 
   (๒) การโยงยึดค่าพิกัดต าแหน่งด้วยจุดควบคุมภาพถ่าย 
   (๓) การสร้างข้อมูลพอยท์คลาวด์ 
  (๔) การสร้างออร์โธจริง 
ความส าคัญของขั้นตอนการประมวลผลภาพถ่าย คือ การก าหนดพารามิเตอร์ที่เหมาะสมส าหรับการประมวล และการ
ตรวจสอบคุณภาพและค่าพารามิเตอร์ในแต่ละขั้นตอนการประมวลผลซึ่งจะกล่าวต่อไป 
 
 



๒๑ 

 

๒.๕ การตรวจสอบคุณภาพผลลัพธ์ 
   ผลลัพธ์ที่ได้จากการส ารวจด้วยอากาศยานไร้คนขับเพ่ืองานวิศวกรรมต้องมีการตรวจสอบคุณภาพของภาพออร์
โธจริง และความถูกต้องเชิงต าแหน่งของภาพออร์โธและพอยท์คลาวด์ให้เป็นไปตามข้อก าหนดความความถูกต้องที่
ต้องการ  

 



 
 

บทท่ี ๓ 
การวางแผนการบินและการบินถ่ายภาพด้วยอากาศยานไร้คนขับ 

 
๓.๑  อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid UAV) ยี่ห้อ CHCNAV รุ่นP๓๑๖ 
 อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง  (Fixed Wing Hybrid UAV) ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖  
เป็นอากาศยานที่มีล าตัวเป็นแบบอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึง (Fixed Wing) ลักษณะคล้ายกับเครื่องบินทั่วไป 
ใช้ระยะเวลาในการบินประมาณ ๓๐-๔๕ นาที สามารถบินครอบคลุมพ้ืนที่กว้าง แต่ในการขึ้นบินและลงจอดไม่
ต้องอาศัยพ้ืนที่โล่งกว้างมาก เนื่องจากสามารถขึ้นลงในแนวดิ่งแบบอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) 
ซึ่งเป็นการน าข้อดีของอากาศยานไร้คนขับทั้ง ๒ ประเภท มารวมกันเพ่ือความสะดวกและปลอดภัยต่อการใช้มาก
ยิ่งขึ้น 
 อุปกรณ์หลักส าหรับการท างานของอากาศยานฯ แบ่งออกเป็น ๓ ส่วน ดังนี้ 
 (๑) ตัวเครื่องอากาศยาน (Platform) เป็นโครงของอากาศยานฯ ที่ผลิตจากวัสดุที่มีน้ าหนักเบาและมีความ
แข็งแรง มีระบบควบคุมการบิน (AutoPilot) ระบบน าร่อง (GNSS) ระบบรับรู้การทรงตัว แบตเตอรี่ รวมไปถึง
กล้องถ่ายภาพและเซนเซอร์  (Camera and Sensor) ที่ เป็นส่วนที่ ใช้บันทึกข้อมูลภาพถ่ายและข้อมูล
ค่าพารามิเตอร์ต่างๆ ที่ใช้ในการประมวลผลข้อมูล  
 (๒) สถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station, GCS) เป็นชุดเครื่องมือรับสัญญาณดาวเทียม 
GNSS ที่มาพร้อมกับอากาศยานฯ ติดตั้งอยู่ที่ภาคพ้ืนดินเพ่ือตรวจสอบการท างานและสถานะของอากาศยานฯ 
ในขณะปฏิบัติงานให้เป็นไปตามรูปแบบแผนการบินที่วางไว้ 
 (๓) อุปกรณ์ควบคุมอากาศยาน (Controller) เช่น แท็บเล็ต (Tablet), โทรศัพท์เคลื่อนที่แบบสมาร์ตโฟน 
(Smart phone)  หรื อคอม พิว เตอร์  (Computer)  เ พ่ื อ ใช้ ในการติ ดตั้ ง แอปพลิ เ คชั น  ( Application) 
“CHCUAVControl” ส าหรับใช้ในการตั้งค่าการท างานของอากาศยานฯ และวางแผนการบิน 
  ในส่วนหลักการท างานของอากาศยานฯ เริ่มจากเชื่อมต่ออุปกรณ์ควบคุมอากาศยาน (Controller) กับ
ตัวเครื่องอากาศยาน (Platform) ผ่านสัญญาณ WiFi ของสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station, 
GCS) แล้วเปิดแอปพลิเคชัน (Application) “CHCUAVControl” ที่ได้ดาวน์โหลดติดตั้งในอุปกรณ์ควบคุมอากาศ
ยานไว้แล้ว (Controller) เพ่ือเชื่อมต่อตัวเครื่องอากาศยาน (Platform) โดยใช้สถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground 
Control Station, GCS) เป็นสื่อกลางในการเชื่อมต่อ  



๒๓ 

 

 
 
 

 
แสดงหลักการท างานของอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid UAV)  

ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 
 
 ๓.๑.๑  ส่วนประกอบของอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid UAV)         
             ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 
    ส่วนประกอบของอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid UAV)         
    ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ ประกอบด้วย ตัวเครื่องอากาศยาน (Platform) สถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน    
    (Ground Control Station, GCS) อุปกรณ์ควบคุมอากาศยาน (Controller) และ อุปกรณ์ระบบ 
   ประมวลผลข้อมูล มีรายละเอียดดังนี้ 
 

P3

GC

Contr



๒๔ 

 

 
แสดงอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid UAV)  

ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 
  ๓.๑.๑.๑ เครื่องอากาศยาน (Platform) แบ่งออกเป็น 3 ส่วน ดังนี้ 
   ส่วนที่ ๑ ล าตัวอากาศยานฯ ประกอบด้วย 
    - ส่วนล าตัวอากาศยานฯ พร้อมสกรูยึดปีก ตามรูป  

    - หน่วยความจ าภายนอกชนิด MicroSD Card ตามรูป   
   - สายเชื่อมต่อภายในอากาศยานฯ ตามรูป  
 

 
 

  
 

     ส่วนที่ ๒ ปีกของอากาศยานฯ ประกอบด้วย  
    - ปีกกลางอากาศยานฯ พร้อมใบพัดซ้ายและขวา ตามรูป  

    - ปลายปีกอากาศยานฯ ด้านซ้ายและขวา ตามรูป  

    -  แขน VTOL ส าหรับขึ้นลงแนวดิ่งด้านซ้ายและขวา ตามรูป  

    -  ชุดใบพัด VTOL ส าหรับขึ้นลงแนวดิ่ง ตามรูป    

 

  



๒๕ 

 

         

  
 

  
    
      ส่วนที่ ๓ อุปกรณ์เพิ่มเติม ประกอบด้วย 
    - แบตเตอรี่แบบ Lithium HV ขนาดประจุ ๑๒๐๐๐ mAh พร้อมเครื่องประจุ ตามรูป  
    - ระบบถ่ายภาพ ยี่ห้อ Sony รุ่น RX1RII ตามรูป  
 

 

 

 
  ๓.๑.๑.๒  สถานีควบคุมภาคพื้นดิน (Ground Control Station, GCS) ประกอบด้วย 
    - เครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GNSS ยี่ห้อ CHC รุ่น CGS i๘๐ 
   - แบตเตอรี่พร้อมแท่นชาร์ตแบตเตอรี่ส าหรับเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมฯ 
   - สายสัญญาณเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมฯ 
   - เครื่องควบคุมการบันทึกข้อมูลสัญญาณดาวเทียม (Controller) ยี่ห้อ CHC  
    รุ่น HCE๓๐๐ พร้อมแบตเตอรี่และสายชาร์ต 
   - ฐาน (Tribrach) ส าหรับเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมฯ 

  

  

  
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  - อุปกรณ์เสริมต่างๆ ประกอบด้วย เสาต่อเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมฯ แบบยาวและ
แบบสั้น, เสา Whip antenna ส าหรับส่งสัญญาณระหว่างอากาศยานฯ กับสถานีควบคุม
ภาคพ้ืนดิน และแผ่นเหล็กส าหรับช่วยวัดความสูงของเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมฯ 

   - ขาตั้งสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station, GCS) แบบ Tripod
  

  
แสดงอุปกรณ์ส าหรับสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station, GCS) 

 
 
  ๓.๑.๑.๓ อุปกรณ์ควบคุมอากาศยาน (Controller) ประกอบด้วย 
    - แท็บเล็ต (Tablet) ยี่ห้อ iPad รุ่น ๙.๗ นิ้ว ความจุ ๑๒๘ GB/WiFi + Cellular   
  พร้อมอุปกรณ์ชาร์ตไฟ ตามรูป  
 

 
 
  ๓.๑.๑.๔ อุปกรณ์ระบบประมวลผลข้อมูล ประกอบด้วย  
     - Key Lock โปรแกรมประมวลผลข้อมูลดาวเทียม ยี่ห้อ CHC  
    รุ่น CGO๒.๐ UAV module ตามรูป  
     - เครื่องบันทึกและประมวลผลภาพถ่ายทางอากาศภาคสนาม ยี่ห้อ Acer  
     รุ่น Predator PH๕๑๗-๖๑-R๔๑A ตามรูป  

    - เครื่องประมวลผลภาพถ่ายทางอากาศ ยี่ห้อ Dell รุ่น Precision ๗๙๒๐ Tower  
    ตามรูป  
 

 



๒๗ 

 

  
 

 
 
 ๓.๑.๒  คุณสมบัติของอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid UAV)  
           ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 
 

Specifications 
(คุณสมบัติ) 

Fixed Wing Hybrid UAV  
ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 

Type  
(ประเภท) 

VTOL/Fixed wing  

Take Off Weight  
(น้ าหนักอากาศยานฯ) 

๔.๓ kg 

Payload  
(น้ าหนักที่สามารถบรรทุกได้) 

๐.๘ kg 

Material  
(วัสดุของอากาศยานฯ) 

Carbon Fiber 

Camera Sensor  
(กล้องถ่ายภาพ) 

Sony RX๑RII (๔๒ Megapixel) 

Endurance  
(ระยะเวลาในการบินแต่ละครั้ง) 

๕๐ นาท ี

Cruise Speed  
(ความเร็วในการบินของอากาศยานฯ) 

๖๔.๘ km/h 

 

 

 
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Take Off Type  
(ประเภทของการบินขึ้น) 

VTOL 

Landing Type  
(ประเภทของการลงจอด) 

VTOL/parachute 

Weather Limit  
(ความต้านทานลมของอากาศยานฯ) 

Max wind ๔๙.๖๘ km/h 

Communication & Control frequency 
(ระยะทางในรับ-ส่งสัญญาณ) 

๒๐ km 

ตารางแสดงคุณสมบัติของอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid UAV)  
      ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 

 
 ๓.๑.๓  ขั้นตอนการท างานของอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid  
        UAV) ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 
     ขั้นตอนการท างานของอากาศยานฯ สรุปไดด้ังนี้ 
  (๑) ตั้งค่าสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station, GCS) และประกอบชิ้นส่วนของ  
  อากาศยานฯ พร้อมทั้งกล้องถ่ายภาพและแบตเตอรี่ของอากาศยานฯ  
  (๒) เชื่อมต่ออุปกรณ์ควบคุมอากาศยาน (Controller) กับอากาศยานฯ และท าการวัดสอบ 
   เซนเซอร์ (Calibration Sensor) อากาศยานฯ เพ่ือเตรียมความพร้อมในการบิน 
  (๓) วางแผนการบิน (Flight plan) และน าเข้าแผนการบิน (Upload flight plan) เข้าอากาศยานฯ  
  (๔) ท าการตรวจสอบสถานะและความพร้อมในการบิน (Pre-flight check) ก่อนท าการบินทุกครั้ง 
  (๕) ท าการบินตามแผนการบินที่วางไว้ โดยระหว่างที่ท าการบิน ผู้ใช้งานจะต้องคอยสังเกต 
  การท างานและสถานะต่างๆ ของอากาศยานฯ อยู่เสมอ หากเกิดความผิดปกติจะได้ตัดสินใจแก้ไขปัญหา 
  ได้ทันท ี 

 (๖) น าข้อมูลภาพถ่ายออกจากกล้องถ่ายภาพและข้อมูลค่าพารามิเตอร์การจัดภาพภายนอก   
(Exterior Orientation) ที่ยังไม่ไดป้ระมวลผลปรับแกอ้อกจากอากาศยานฯ พร้อมข้อมูลดาวเทียมจากสถานี
ควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station, GCS) เพ่ือเตรียมส าหรับการประมวลผล 

  (๗) ประมวลผลข้อมูล โดยการปรับแก้ข้อมูลค่าพารามิเตอร์การจัดภาพภายนอก (Exterior    
        Orientation) โดยโปรแกรม CGO และน าเข้าข้อมูลดังกล่าวพร้อมภาพถ่ายทางอากาศในโปรแกรม  
   Pix4Dmapper เพ่ือให้ได้ผลลัพธ์ภาพถ่ายในรูปแบบภาพออร์โธสีเชิงเลข (Geotiff File) 
 



๒๙ 

 

 
แสดงการท างานของอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid UAV)  

ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ ส าหรับการท าแผนที่ภาพถ่ายทางอากาศเพ่ือการรังวัดด้วยอากาศยานไร้คนขับ 
 
 ๓.๑.๔  การตั้งค่าสถานีควบคุมภาคพื้นดิน (Ground Control Station, GCS) 
  (๑) ใส่แบตเตอรี่ตามข้อ  และติดต้ังเสาส่งสัญญาณตามข้อ  ของเครื่องรับสัญญาณดาวเทียม  
 GNSS ยี่ห้อ CHC รุ่น CGS i๘๐ ส าหรับสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station, GCS) 
 

 
แสดงการประกอบส่วนประกอบต่างๆ ของเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมฯ  

  (๒) เปิดเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมฯ โดยกดปุ่ม Power   ค้าง ตามข้อ   
     และการใช้งานปุ่มต่างๆ มีดังนี้ 
  - ปุ่ม Fn    ใช้ส าหรับเลื่อนไปเมนูที่ต้องการ  
  - ปุ่ม Power   ใช้ส าหรับเปิด-ปิดเครื่อง, กดยืนยัน 

1. ตั้งค่า Ground 
Control Station 
(GCS) & ประกอบ

เครื่อง UAV

2.เชื่อมต่อ
Controller
กับเครื่อง
UAV & 

Calibration 
Sensor 

เครื่อง UAV

3.สร้าง 
flight plan 
& Upload 
Flight plan
เข้าเครื่อง 

UAV

4.ท าการ 
Pre-flight 

check 
ก่อนขึ้น

บิน

5.ท าการ
บิน

6.น า
ข้อมูลออก

7.
ประมวลผ

ลด้วย
โปรแกรม 
CGO และ 

Pix4D

Result

 

 
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แสดงการใช้งานเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมฯ 

 
  ๓) ก่อนตั้งค่าให้ตั้งเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมฯ ไว้สักครู่เพ่ือให้เครื่องรับสัญญาณดาวเทียม   
  (Tracking) และวัดความสูงของเครื่องเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมฯ ตามรูปด้านล่าง 
 

 
แสดงการติดตั้งและวัดความสูงของเครื่องเครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GNSS  

ยี่ห้อ CHC รุ่น CGS i๘๐ 
 
 

  ตั้งค่าเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมฯ โดยกดปุ่ม Fn   เพ่ือเลื่อนไปที่เมนู Static Off Not   
   Recording และตั้งค่าตามรายละเอียด ดังนี้ 

Set : On 
Recorded : แสดงเวลาที่บันทึกไปแล้ว 

Measurement : 
Oblique , Slant

 
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Epoch Intv : ๑ Hz 
Mask Angle : ๑๕ Degree 

Antenna Height : ใส่ค่าความสูงจากการวัด หน่วยเป็นเมตร 
Measurement : Oblique Height 
Data Format : HCN 

RINEX Format : ๓.๐๒ 
 

 
แสดงการตั้งค่าสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station, GCS) 

 
   จากนั้นเลือก OK เมื่อตั้งค่าเสร็จเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมฯ จะเริ่มท าการบันทึกข้อมูลต าแหน่ง  
    พิกัดของสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station, GCS) โดยหน้าจอแสดงผลจะปรากฏ   
  ข้อความ “Static On Recording”  

 



๓๒ 

 

 
หน้าจอแสดงผล “Static On Recording” 

 
 ๓.๑.๕ การประกอบอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid UAV)  
          ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 
   (๑) น าหน่วยความจ าภายนอกชนิด MicroSD Card ใส่ช่อง Slot ที่อยู่ด้านข้างของอากาศยานฯ 
 

 
แสดงการประกอบหน่วยความจ าภายนอกชนิด MicroSD Card ส าหรับการบันทึก 

ข้อมูลค่าพารามิเตอร์การจัดภาพภายนอก (Exterior Orientation) 
 

  (๒) ใส่แบตเตอรี่และหน่วยความจ าภายนอกชนิด SD Card หน่วยความจ ากล้องถ่ายภาพ  
   ยี่ห้อ Sony รุ่น RX๑RII           



๓๓ 

 

 
แสดงการประกอบชุดกล้องถ่ายภาพ 

     
   (๓) ต่อสาย Camera trigger ที่ช่อง USB ส าหรับสั่งกล้องให้ถ่ายภาพ ตามข้อ , ต่อสาย  
   Hot boot ที่ช่องแฟลช ส าหรับบันทึกข้อมูลค่าพารามิเตอร์การจัดภาพภายนอก (Exterior Orientation)   
  ตามข้อ  และติดตั้งกล้องถ่ายภาพในช่องติดตัง้ที่อากาศยานฯ ตามรูป  
 

 
แสดงขั้นตอนการติดตั้งกล้องถ่ายภาพกับอากาศยานฯ 

 
    (๔) ตั้งค่ากล้องถ่ายภาพตามค่าที่เหมาะสม หรือใช้ค่าเริ่มต้น ดังนี้ 

 
   Shutter Speed : ๑/๑๐๐๐ 

 Aperture         : F๗.๑ 
 ISO                 : Auto 

 
 

 

 

 



๓๔ 

 

 
แสดงการตั้งค่ากล้องถ่ายภาพ 

 
 
 
 
 
 

  (๕) ตรวจสอบความเรียบร้อยของการติดตั้งและสายเชื่อมต่อต่างๆ ของกล้องถ่ายภาพ 
  

 
แสดงการติดตั้งกล้องถ่ายภาพ 

  
   (๖) ติดตั้งปีกส่วนกลางของอากาศยานฯ โดยการหมุนสกรูยึดปีกตามภาพด้านล่าง 
 



๓๕ 

 

 
 

แสดงการติดตั้งปีกส่วนกลางของอากาศยานฯ 
  
 
 
 
 
 
 

  (๗) ติดต้ังแขน VTOL ส าหรับขึ้นลงแนวดิ่ง พร้อมปลายปีกฝั่งซ้ายและขวาเข้ากับปีกกลางของ 
 อากาศยานฯ ตามข้อ   ให้เรียบร้อย โดยต้องมีรูโผล่ตรงสลัก ตามข้อ   

 

 
แสดงการติดตั้งปีกของอากาศยานฯ 

 
    (๘) ติดตั้งใบพัดตามสีที่ระบุไว้บนตัวเครื่องอากาศยานฯ ทั้ง 4 ใบพัด (สีด าจะหมุนตามเข็มนาฬิกา    
   ตามรูป  และสีแดงจะหมุนทวนเข็มนาฬิกา ตามรูป )  
 

 

 



๓๖ 

 

  
แสดงการติดตั้งใบพัดแขน VTOL 

 
    (๙) เชื่อมต่อแบตเตอรี่ Lithium High-Voltage: LiHV ส าหรับอากาศยานฯ ด้วยวิธีการตามข้อ    

  และจากนั้นปิดฝาช่องแบตเตอรี่ให้เรียบร้อย ตามข้อ  
 

 
แสดงการติดตั้งแบตเตอรี่ส าหรับอากาศยานฯ 

 
   
 ๓.๑.๖ การเชื่อมต่ออุปกรณ์ควบคุมอากาศยาน (Controller) กับอากาศยานฯ และการท า 
           วัดสอบเซนเซอร์ (Calibration Sensor) อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง   
                   (Fixed Wing Hybrid UAV) ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 
   (๑) อุปกรณ์ควบคุมอากาศยาน (Controller) ในที่นี้ใช้แท็บเล็ต (Tablet) ยี่ห้อ iPad ส าหรับ 
   ควบคุมการท างานของอากาศยานฯ เชื่อมต่อ WiFi ของสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control   
  Station, GCS) รายละเอียด ดังนี้ 
  WiFi SSID : GNSS-๑๐๔๔๒๒๗ (Serial Number) 
  Password : ๑๒๓๔๕๖๗๘ 
 

  

  



๓๗ 

 

 
แสดงการเชื่อมต่อของอุปกรณ์ควบคุมอากาศยาน (Controller) กับสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (GCS) 

 
  (๒) เข้าแอปพลิเคชัน (Application) “CHCUAVControl”  
     (*สามารถติดตั้งบน IOS และ Window ๗ ขึ้นไป)  

 
แสดงไอคอนแอปพลิเคชัน (Application) “CHCUAVControl” 



๓๘ 

 

 
แสดงเครื่องมือในแอปพลิเคชัน (Application) “CHCUAVControl” 

 
 ส่วนประกอบต่างๆ ในแอปพลิเคชัน (Application) “CHCUAVControl” ประกอบด้วย แถบเมนู, แถบ
แสดง Waypoint List, แผนที่แสดงพื้นที่ส ารวจ, ข้อมูลความสูงแต่ละ Waypoint, แถบแสดงสถานะ, แถบการตั้ง
ค่า Waypoint, แถบการตั้งค่า Flight Plan และแถบแสดง Result การตั้งค่า Flight Plan 
  อธิบายลักษณะการใช้งาน ดังนี้ 
  แถบเมนู ประกอบด้วย Setting, Mission plan interface, Flight interface และ Connect UAV 
(แถบเมนูการเชื่อมต่อ UAV)  
 

 
แสดงแถบเมนู 

 
  แถบแสดง Waypoint List คือ แถบที่แสดงจ านวนข้อมูลต าแหน่งและความสูงบินใน Waypoint 
ต่างๆ ของอากาศยานฯ โดยจ านวนของแถบจะข้ึนอยู่กับการก าหนดของผู้ใช้งาน 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



๓๙ 

 

แสดง Waypoint List 
  แผนที่แสดงพื้นที่ส ารวจ คือ บริเวณที่แสดงพ้ืนที่ที่ต้องการส ารวจ โดยผู้ใช้งานจะต้องก าหนดให้
ครอบคลุมในบริเวณพ้ืนที่ที่ต้องการ นอกจากนี้แผนที่ดังกล่าวยังแสดงเส้นแนวการบิน จุดขึ้น-ลง (Home)  
ของอากาศยานฯ 
 

 
แสดงแผนที่แสดงพ้ืนที่ส ารวจ 

 
  ข้ อ มู ล ค ว า มสู ง แ ต่ ล ะ  Waypoint คื อ  แ ถ บ ที่ แ ส ด ง ค่ า ค ว า ม สู ง บิ น ข อ ง อ า ก า ศย าน ฯ  
ที่ผู้ใช้งานก าหนดในแต่ละ Waypoint โดยการตั้งค่าจะต้องให้ระยะทางกับการเพ่ิมหรือลดระดับความสูงบิน 
มีความสัมพันธ์กัน เบื้องต้นอาจก าหนด ระยะทาง 100 เมตร สามารถเพ่ิมหรือลดความสูงบินได้ 10 เมตร 
 

 
แสดงข้อมูลความสูงแต่ละ Waypoint 

  
  แถบแสดงสถานะ ประกอบด้วย แถบที่แสดงสถานะของอากาศยานฯ ณ ขณะนั้น, สถานะการรับส่ง
สัญญาณระหว่างอากาศยานฯ กับสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station, GCS), จ านวนดาวเทียม
ที่อากาศยานฯ รับสัญญาณได้, สถานะแบตเตอรี่ของอากาศยาน ณ ขณะนั้น 
 

 
แสดงแถบแสดงสถานะ 

 
  แถบการตั้งค่า Waypoint คือ แถบที่ใช้ส าหรับตั้งค่าต าแหน่งและความสูงบินต่างๆ ของอากาศยานฯ 
ในแต่ละ Waypoint List รวมไปถึงการตั้งค่าส่วนซ้อน (Over lap) ส่วนเกย (Side lap) ของการบินถ่ายภาพ, การ
ก าหนดมุมของเส้นทางการบินส ารวจ, การก าหนดจุดเข้า-ออกในการบินส ารวจ, การก าหนดค่าความละเอียด 
(Ground Sample Distance, GSD) ในการถ่ายภาพหรือการก าหนดความสูงบินในพ้ืนที่ส ารวจ นอกจากนี้ยัง
แสดงเนื้อที่ทั้งหมดที่ท าการส ารวจโดยประมาณ, จ านวนภาพถ่ายทั้งหมดที่ได้จากการบินถ่ายภาพ และความถี่ใน
การถ่ายภาพทุกๆ กี่เมตร  



๔๐ 

 

 
แสดงแถบการตั้งค่า Waypoint 

 
  แถบการตั้งค่า Flight Plan ประกอบด้วย Select map center, Map source, Distance 
measure, Remove distance mask, Add mission waypoint, Add mission survey, Load Mission from 
local, Download from UAV, Save mission, Upload to UAV, Remove all mission, Remove KML 
path 

 
แสดงแถบการตั้งค่า Flight Plan 

  
  แถบแสดง Result การตั้งค่า Flight Plan คือ แถบที่แสดงระยะทางและเวลาที่ใช้ทั้งหมดส าหรับบิน
ส ารวจซึ่งเป็นผลมาจากกการตั้งค่า Flight Plan 
 

 
แสดงแถบแสดง Result การตั้งค่า Flight Plan 

   
  (๓) เชื่อมต่ออากาศยานฯ โดยแอปพลิเคชัน (Application) “CHCUAVControl” โดยการกด 
Connect   เพ่ือให้โปรแกรมเชื่อมต่อกับอากาศยานฯ โดยใช้สถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control 
Station, GCS) เป็นสื่อกลางในการเชื่อมต่อ  
 



๔๑ 

 

 
แสดงแถบเมนูการเชื่อมต่ออากาศยานฯ 

 
 จากนั้นสังเกตแถบสถานะการเชื่อมต่อ 2 แถบ คือ ด้านบนตามข้อ  และด้านล่างตามข้อ  ของหน้าจอ
แสดงผล โดยต้องรอให้แถบสถานะทั้ง 2 เต็ม (เส้นสีฟ้าลากยาวจนเต็ม) จึงจะเป็นการเชื่อมต่อที่สมบูรณ์  
 

 
แสดงแถบสถานะการเชื่อมต่อ 2 แถบ 

 
 
 
 
 
 

กดที่แถบ
เมนูการ

Setting Flight interface 

Mission plan interface Connect UAV 

 

 



๔๒ 

 

 หลังจากเชื่อมต่อ อุปกรณ์ควบคุมอากาศยาน (Controller) กับอากาศยานฯ แล้ว เสร็จ  
จะมีสถานะต่างๆ แสดงที่มุมขวาบนของหน้าจอ ตามข้อ   

 

 
แสดงแถบแสดงสถานะหลังการเชื่อมต่อเสร็จสมบูรณ์ 

 
 ๓.๑.๗  การตั้งค่าแอปพลิเคชัน (Application) “CHCUAVControl” 
  เริ่มการตั้งค่าแอปพลิเคชัน (Application) “CHCUAVControl” โดยการกด Setting    
   และจะปรากฏแถบเมนู ดังนี้ 
  (๑) แถบเมนู General คือ การตั้งค่า Map Scale Unints, Click Sound Enable 
 

 
แสดงแถบ General 

 
  (๒) แถบเมนู Offline Map คือ การตั้งค่าเกี่ยวกับแผนที่เป็นใช้เป็นแผนที่ฐาน (Base map)  
   ในการวางแผนการบิน โดยมีให้เลือกตามความต้องการของผู้ใช้งาน 
 
 
 
 
 

Information dialog box Battery of UAV 

Second GPS signal of UAV Main GPS signal of UAV 

GPS signal Status 

 



๔๓ 

 

 

 
แสดงแถบ Offline Map 

 
    (๓) แถบเมนู Camera Manager คือ การตั้งค่ากล้องถ่ายภาพที่ใช้ในการบินถ่ายภาพ เนื่องจาก   
   กล้องแต่ละรุ่นจะมีคุณสมบัติเฉพาะและค่าพารามิเตอร์ที่แตกต่างกัน โดยสามารถท าการเพ่ิม (Add) รุ่น 
  ของกล้องถ่ายภาพที่จะใช้ได้ โดยค่าพารามิเตอร์ที่กรอกต้องมาจากโรงงานที่ท าการตรวจสอบตามาตรฐาน 
  แล้ว  
 

 
แสดงแถบ Camera Manager 

  



๔๔ 

 

  (๔) แถบเมนู Safety (แถบที่ ๑) คือ การตั้งค่าความปลอดภัย ในกรณีที่แบตเตอรี่ต่ าหรือ 
   ไม่สามารถระบุต าแหน่งของอากาศยานฯ ไดใ้นขณะที่ท าการบินส ารวจ โดยสามารถก าหนดการตอบสนอง  
   (Action) ของอากาศยานฯ ให้ท าการแจ้งเตอืน (Warning) หรือให้อากาศยานฯ บินกลับมายังจุดปล่อยตัว  
    ได้ (Return to Land) 
 

 
แสดง Safety (แถบที่ ๑) 

 
  (๕) แถบเมนู Safety (แถบท่ี ๒) คือ การก าหนดรูปแบบต่างๆ ในการบินกลับมายังจุดปล่อยตัว 
   ของอากาศยานฯ 
 

 
 แสดง Safety (แถบที่ ๒) 

 
  (๖) แถบเมนู Tuning คือ ค่าพารามิเตอร์ต่างๆ ของอากาศยานฯ ทีไ่ดจ้ากการตั้งค่าของโรงงาน   
   ผู้ผลิต 
 



๔๕ 

 

 
แถบแสดง Tuning 

 
  (๗) แถบเมนู Cal Sensors คือ การวัดสอบ (Calibration) อากาศยานฯ มีทั้งหมด ๓ ส่วน ได้แก่  
  Cal Compass, Cal Level Horizon, Cal Airspeed โดยผู้ใช้งานต้องท าการวัดสอบ (Calibration) ทั้ง ๓  
  ส่วนนี้ทุกครั้งก่อนการท าการบินส ารวจ รายละเอียดดังนี้ 
 

 
 
  - Cal Compass คือ การวัดสอบ (Calibration) เข็มทิศของอากาศยานฯ วิธีการให้วางอากาศ 
   ยานฯ ในทิศทางตามรูป  รอให้ขึ้นกรอบสีส้มตามรูป  แล้วท าการหมุนรอบแกน (Rotate) ตามลูกศรที่ 
   ปรากฏในรูป จนกรอบสีส้มเปลี่ยนเป็นสีเขียว (Completed) ตามรูป  โดยจะต้องท าจนครบ 6 แบบตาม  
   รูปที่ปรากฏด้านล่าง 

ต้องการ 
Calibration 

Calibration 
เรียบร้อยแล้ว 



๔๖ 

 

 
แสดงการท า Cal Compass 

 
  รอให้แถบสถานะทั้ง ๒ แถบนี้เต็ม (เส้นสีฟ้าลากยาวจนเต็ม) ตามข้อ  และ  จึงจะสามารถท า  
การวัดสอบ (Calibration) ขั้นต่อไปได้ 
 

 
แสดงแถบ Cal Compass 

 

  
แสดงตัวอย่างการท า Cal Compass 

 
 

Incomplete Rotate completed 
   

 

 



๔๗ 

 

      - Cal Level Horizon วิธีการให้วางอากาศยานฯ ในแนวระนาบกับพื้น โดยไม่ให้ขยับขณะท า 
   การวัดสอบ (Calibration) รอให้แถบสถานะ 2 แถบเต็ม (เส้นสีฟ้าลากยาวจนเต็ม) ตามข้อ  และ  จึง 
   จะท าการ Calibration ขั้นต่อไปได ้
 

 
แสดงแถบ Cal Level Horizon 

 
    - Cal Airspeed คือ การวัดสอบ (Calibration) Airspeed ของอากาศยานฯ มีขั้นตอน ดังนี้ 
 ข้อ ๑ ใช้มือหรืออุปกรณ์ป้องไม่ให้มีลมเข้าที่ Airspeed ตามรูป   
 ข้อ ๒ หลังจากแถบสีฟ้าขึ้น 80% หรือมีข้อความด้านล่างบรรทัดสุดท้ายปรากฏขึ้น ให้ใช้มือหรืออุปกรณ์  
  ปิดช่องของ Airspeed โดยทันที ตามรูป  จากนั้นรอจนแถบสีฟ้าขึ้นเต็มแถบ  
 

 
แสดงการท า Cal Airspeed 

 
      (๘) แถบเมนู Log Download คือ ไฟล์ Log แสดงการท างานของอากาศยานฯ โดยผู้ใช้งาน 
    สามารถท าการดาวน์โหลดได้ 

 

 

 

 



๔๘ 

 

 
แสดงแถบ Log Download 

 
 ๓.๑.๘ การวางแผนการบิน 
  การวางแผนการบินเป็นขั้นตอนที่ก าหนดความละเอียดของภาพ คุณภาพของภาพพอยด์คลาวด์  
  และความถูกต้องเชิงต าแหน่ง โดยมีปัจจัยที่ต้องค านึงถึงส าหรับการวางแผนการบิน ได้แก่ 
  - ขนาด Ground Sample Distance (GSD) 
  - ความสูงบิน (Flight Altitude) 
  - ส่วนซ้อนและส่วนเกยของภาพ (Overlap & Side lap) 
  - รูปแบบการบิน 
 
  ตัวอย่างการวางแผนการบินถ่ายภาพทางอากาศด้วยอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลง    
    แนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid UAV) ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P316 มีขั้นตอนดังนี้ 
  (๑) เข้าแอปพลิเคชัน (Application) “CHCUAVControl” จะปรากฏหน้าจอดังภาพด้านล่าง  
 

  
แสดงหน้าจอแอปพลิเคชัน (Application) “CHCUAVControl” 

 
 



๔๙ 

 

     (๒) ไปทีแ่ถบ Mission Plan Tools เลือก Mission plan interface ตามข้อ  ซึ่งเป็นเครื่องมือ 
  ในการวางแผนการบิน จากนั้นเลือก Add mission survey ตามข้อ  เพ่ือก าหนดพ้ืนที่ที่ต้องการส ารวจ 

 
แสดงเครื่องมือที่ใช้ในการวางแผนการบิน 

 
 หมายเหตุ : ปุ่ม Download from UAV และ Upload to UAV จะปรากฏขึ้นเมื่อเชื่อมต่อระบบกับ
อากาศยานฯ แล้ว 
  
   (๓) ตัวอย่างการก าหนด Mission Start (จุด ๑)  
       Mission Start (จุด 1) เป็นจุดปล่อยอากาศยานฯ (Home) ซ่ึงอากาศยานไร้คนขับชนิดปีก  
     ตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid UAV) ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ จะท าการขึ้นบิน (Take Off)  
  โดยใช้ระบบการหมุนของใบพัด VTOL ยกล าตัวขึ้นแนวดิ่ง (Mode Vertical Take off) ซึ่งการก าหนด 
   ค่าพารามิเตอร์ต่างๆ จึงมีความสัมพันธ์กับการข้ึนลงของอากาศยานฯ 
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๕๐ 

 

แสดงตัวอย่างการก าหนด Mission Start (จุด ๑) 
  
 
  ตั้งค่าพารามิเตอร์ต่างๆ ใน ตัวอย่างการก าหนด Mission Start (จุด ๑) ดังนี้ 
 

 

WayPoint 
Alt  
 
 
 
 
 
 
 
 
 

: ค่าความสูง Take Off + AMSL 
คือ ค่าความสูง Take Off  
ที่อากาศยานฯ ใช้ระบบการหมุน 
ของใบพัด VTOL ส าหรับขึ้นแนวดิ่ง  
โดยผู้ผลิตได้ก าหนดเป็นค่าคงตัว  
คือ ๖๐ ม. 
กรณี 
ค่า AMSL เท่ากับ ๕ ม. 
ดังนั้น 
WayPoint Alt = ๖๐+๕ =๖๕ ม. 

 
 

Home Alt  : AMSL 
คือ ค่าระดับน้ าทะเลปานกลาง  
ณ จุดปล่อยอากาศยานฯ (Home)  
ค่านี้จะปรากฏในแถบเมนู Flight 

interface   หลังจากท าการ
เชื่อมต่ออากาศยานฯ แล้ว 

 
กรณี 
ค่า AMSL (วงกลมสีแดง) เท่ากับ ๕ ม. 
ดังนั้น 
 Home Alt = ๕ ม. 

 
 

Return To Launch : การกลับมาจุดปล่อย (Home)  
คือ การก าหนดค่าเมื่อสิ้นสุดภารกิจ 
ให้อากาศยานฯ กลับมาลงจอด  
ณ จุดปล่อย 
 

Flight Mission Type : รูปแบบการบิน 



๕๑ 

 

คือ การก าหนดให้อากาศยานฯ  
ใช้ระบบการหมุนของใบพัด VTOL 
ส าหรับขึ้นแนวดิ่งใน Mission Start 
(จุด ๑) 

  
     (๔) ตัวอย่างการก าหนด VTOL takeoff and transition (จุด ๒) 
                จุด VTOL takeoff and transition (จุด ๒) เป็นจุดทีอ่ากาศยานฯ จะเปลี่ยนการท างานจาก  
  ระบบการหมุนของใบพัด VTOL ยกล าตัวขึ้นแนวดิ่ง (Mode Vertical Take off) เป็นแบบ Fix wing โดย 
    มีลักษณะการบินคล้ายกับเครื่องบินทั่วไป และบินไปยังต าแหน่งพร้อมไต่ระดับความสูงบินตามทีผู่้ใช้งาน   
   ก าหนด 
 

 
แสดงตัวอย่างการก าหนด VTOL takeoff and transition (จุด ๒) 

 
 
 

 ตั้งค่าพารามิเตอร์ต่างๆ ใน ตัวอย่างการก าหนด VTOL takeoff and transition (จุด ๒) ดังนี้ 
 
 
 

Altitude : ค่าความสูง Takeoff หรือเท่ากับ
ค่า Waypoint ใน Mission Start 



๕๒ 

 

 

โดยปกติค่านี้จะปรับให้โดยอัตโนมัติ
หลังจากตั้งค่าค าสั่ง Mission Start 
เสร็จ  

 
 

Latitude ,Longitude : ค่าพิกัดจุด VTOL takeoff and 
transition  
โดยปกติไม่จ าเป็นต้องกรอกค่าพิกัด 
สามารถลากต าแหน่งของจุด VTOL 
takeoff and transition (จุด 2) ใน
แผนที่แสดงพื้นที่ส ารวจ โดยให้จุด 
๒ มีระยะห่างจากจุด ๑ อย่างน้อย 
๑๘๐ ม. เพ่ือให้อากาศยานฯ มี
ระยะทางที่มากพอส าหรับการ
เปลี่ยนระบบการท างาน 

  
        (๕) ตัวอย่างการก าหนด Waypoint (จุด ๓) 
                การก าหนด Waypoint คือ การก าหนดต าแหน่งและความสูงในการบินไต่ระดับของ 
    อากาศยานฯ เพ่ือให้ได้ความสูงบินตามที่ก าหนด โดยมีหลักการในการเพ่ิมระดับความสูงบิน คือ ระยะทาง     
  ๑๐๐ เมตร อากาศยานฯ สามารถบินไต่ระดับความสูงได้ ๑๐ เมตร 
 

 



๕๓ 

 

แสดงตัวอย่างการก าหนด Waypoint (จุด ๓) 
 
 
 
 
    ตั้งค่าพารามิเตอร์ต่างๆ ใน ตัวอย่างการก าหนด Waypoint (จุด ๓) ดังนี้ 
 
 

 

Waypoint : จุดที่อากาศยานฯ จะไปยัง
ต าแหน่งนี้ 
 

Altitude : ค่าความสูงของ Waypoint 
ตามที่ก าหนด  
ตัวอย่าง  
ให้จุดที่ ๒ ไปจุดที่ ๓  
มีระยะทางประมาณ ๓๐๐ ม. 
อากาศยานฯ สามารถไต่ระดับ
ความสูงได้ประมาณ ๒๐ ม. 
(ความสูงบิน ๒๐ ม.  
ระยะทางต้องไม่น้อยกว่า ๒๐๐ ม.)  
ดังนั้น  
ความสูงบินจุดที่ ๓  
= ความสูงบินจุดที่ ๒ + ๒๐ ม. 
หรือ 
Altitude  
= ๖๕ ม. + ๒๐ ม. = ๘๕ ม. 

 
 

Latitude ,Longitude : ค่าพิกัดจุด Waypoint  
ไม่จ าเป็นต้องกรอกค่าพิกัด 
เนื่องจากค่าพิกัดจะขึ้นโดย
อัตโนมัติ กรณีที่ท าการลากจุด 
Waypoint ในแผนที่แสดงพื้นที่
ส ารวจ 

 
 
 
 
 



๕๔ 

 

 
 
 
 
 
      (๖) ตัวอย่างการก าหนด Waypoint (จุด ๔) 
       จากตัวอย่างในรูปแผนการบิน Waypoint (จุด ๔) ยังเป็นจุดที่ให้อากาศยานฯ บินไต่ระดับ   
  ความสูง เพ่ือให้ได้ความสูงตามที่ก าหนดโดยวิธีการในการก าหนดจะใช้วิธีการเดียวกันกับ Waypoint  
   (จุด ๓)  
 
 

 
แสดงตัวอย่างการก าหนด Waypoint (จุด 4) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 



๕๕ 

 

 
 
 
 
 
 

 ตั้งค่าพารามิเตอร์ต่างๆ ใน ตัวอย่างการก าหนด Waypoint (จุด ๔) ดังนี้ 
 

 

Waypoint : จุดที่อากาศยานจะไปยัง
ต าแหน่งนี้ 
 

Altitude : ค่าความสูงของ Waypoint 
ตามที่ก าหนด 
ตัวอย่าง  
ให้จุดที่ ๓ ไปจุดที่ ๔  
มีระยะทางประมาณ ๒๕๐ ม. 
อากาศยานฯ สามารถไต่ระดับ
ความสูงได้ประมาณ ๑๕ ม. 
(ความสูงบิน ๑๕ ม.  
ระยะทางต้องไม่น้อยกว่า ๑๕๐ ม.)  
ดังนั้น  
ความสูงบินจุดที่ ๔  
= ความสูงบินจุดที่ ๓ + ๑๕ ม. 
หรือ 
Altitude  
= ๘๕ ม. + ๑๕ ม. = ๑๐๐ ม. 
หมายเหตุ : Waypoint (จุด ๔) 
ก่อนเข้าจุด Survey (จุด ๕)   
ควรมีความสูงเท่ากับจุดเริ่ม 
Survey  

 
 

Latitude ,Longitude : ค่าพิกัดจุด Waypoint  
ไม่จ าเป็นต้องกรอกค่าพิกัด 
เนื่องจากค่าพิกัดจะขึ้นโดย
อัตโนมัติ กรณีที่ท าการลากจุด 
Waypoint ในแผนที่แสดงพื้นที่
ส ารวจ 

 



๕๖ 

 

 
  
 
 
 
  (๗) ตัวอย่างการก าหนด Survey (จุด ๕) 
       จุด Survey เป็นจุดที่อากาศยานฯ เริ่มท าการบินถ่ายภาพตามค่าพารามิเตอร์ ต่างๆ  
    ที่ผู้ใช้งานก าหนด ได้แก่ ความสูงบิน (Flight Altitude), ส่วนซ้อนและส่วนเกยของภาพ (Overlap & Side    
    lap), ขนาดความละเอียด (Ground Sample Distance, GSD), รูปแบบการบิน 
 

 
แสดงตัวอย่างการก าหนด Survey (จุด ๕) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 



๕๗ 

 

 
 
 
 
 

 ตั้งค่าพารามิเตอร์ต่างๆ ใน ตัวอย่างการก าหนด Survey (จุด ๕) ดังนี้ 
 

 

Survey  : พื้นที่ส ารวจ  
กรอบสี่เหลี่ยมสีเขียวเข้ม 

 
 

Type : ชื่อยี่ห้อ, รุ่นของกล้องถ่ายภาพ  
  ในทีน่ี้ใช้ กล้องยี่ห้อ Sony  
  รุ่น RX1RII 35 

 
 

Orientation : Landscape 

 
 

Take images in 
turnarounds 

: ถ่ายภาพตอนกลับทิศทาง 
การบิน  
ในที่นี้ไม่ได้เลือก เนื่องจากไม่ได้ 
น าภาพในบริเวณดังกล่าวมา
ประมวลผล เพราะอยู่นอกพ้ืนที่
ส ารวจ 

 
 

Image Overlap  : การ Overlap ภาพ  
Frontal (ส่วนซ้อน),  
Side (ส่วนเกย) 
โดยปกติแล้วจะตั้งค่า 
- Frontal = ๗๕-๘๕% 
- Side = ๗๐-๘๐% 

 
 

Angle   : มุมทิศทางพื้นที่ส ารวจ  
เมื่อเปลี่ยนค่ามุม (หน่วยเป็นองศา) 



๕๘ 

 

ทิศทางเส้นแนวบิน (เส้นสีเขียว) 
จะเปลี่ยนไปตามมุมที่ก าหนด  

 
 
Entry  

 
: จุดเขา้พื้นที่ส ารวจ  
สามารถเลือกจุดเข้าในการเริ่ม 
บินส ารวจได้ ๔ แบบ  
ตามความเหมาะสมของสภาพ
พ้ืนที่ ส่วนจุดออก โปรแกรมจะ
เลือกให้โดยอัตโนมัติ 

 
 

Turnaround dist : ระยะการกลับตัวของอากาศ
ยานจากกรอบพื้นที่ส ารวจ 
โดยปกติจะก าหนดระยะ ๓๐๐ ม. 

 
 

Ref Altitude : AMSL ของจดุ Home  
คือ ค่าจากจุด Home Alt 

 
 

ASML Altitude : ค่าระดับความสูงจาก MSL 
ขณะถ่ายภาพส ารวจ  
คือ ค่าระดับความสูงจาก MSL + 
AMSL ของจุด Home 

 
 

Altitude to Ref  : ค่าความสูงจากพื้นที่ต้องการบิน
ส ารวจ  
ตัวอย่าง 
ก าหนดให้ความสูงบิน ๑๐๐ ม.  

 
 

Ground res : ค่าความละเอียดท่ีต้องการบิน
ส ารวจ  



๕๙ 

 

ผู้ใช้งานสามารถเลือกก าหนด 
ความสูงบินใน Altitude to Ref 
หรือเลือกค่าความละเอียดที่
ต้องการใน Ground res  
เป็นตัวก าหนดแผนที่ที่ต้องการ
อย่างใดอย่างหนึ่ง 

 
 

Survey area : แสดงพื้นที่บินส ารวจ  

 
 

Photo count : จ านวนภาพถ่าย  
จ านวนภาพถ่ายที่ต้องได้จาก 
การก าหนดค่าต่างๆ ของผู้ใช้งาน  
หากไม่เกิดข้อผิดพลาดขณะบิน 

 
 

Photo interval : ถ่ายภาพทุกๆ กี่เมตร  
ขึ้นอยู่การก าหนด Overlap ภาพ 
ควรมีค่าไม่ต่ ากว่า ๒๐ ม. หากมีค่า
ต่ ากว่าให้เปลี่ยนค่า Overlap ให้มี
ความเหมาะสม 

 
 

 
  (๘) ตัวอย่างการแสดง ข้อมูล Survey 
       ข้อมูล Survey เป็นข้อมูลที่แสดงผลของการก าหนดค่าต่างๆ ของผู้ใช้งาน ตั้งแต่การก าหนด    
     ระยะและความสูงบินของแต่ละ Waypoint, ข้อมูลระยะทางและเวลาทั้งหมดในการบินส ารวจ, ข้อมูล 
   ระยะห่างจากจุดปล่อย (Home) กับจุด Survey, ซึ่งมีผลต่อการตัดสินใจในการเลือกใช้แผนการบินที่วางไว้  
   หรือก าหนดค่าให้มีความเหมาะสม เช่น หากจุดปล่อย (Home) อยู่ห่างกับจุด Survey มากเกินไป จะต้อง 
   เลือกจุดที่เหมาะสมมากกว่า หรือถ้าหากใช้เวลาในการบินมากเกินไปอาจจะส่งผลถึงความปลอดภัย โดย 
   ปกตไิม่ควรใช้เวลาเกิน ๒๕-๓๐ นาท ีแถบข้อมูล Survey แสดงตามข้อ  
 



๖๐ 

 

 
 

แสดงตัวอย่างการแสดงข้อมูล Survey 
 
 

 ตัวอย่างการแสดง ข้อมูล Survey มีดังนี้ 
Altitude : ความสูงของแต่ละ Waypoint  

หากผู้ใช้งานก าหนดให้ระยะทางกับการไต่ระดับความสูงในแต่ละ Waypoint  
มีความสัมพันธ์กันจะได้แถบแสดงที่มีลักษณะโค้งคว่ าที่มีความสมมาตร 

 
 

Selected Waypoint : ข้อมูลต าแหน่งทิศทางความสูงจากจุดที่แล้วกับจุดที่ก าลังเลือก ดังนี้ 

 
Alt diff : ความสูงที่มีการเปลี่ยนแปลงจากจุดที่แล้ว 
Distance : ระยะห่างจากจุดที่แล้ว 
Heading, Azimuth : ต าแหน่งจากจุดที่แล้ว 
Gradient : เปอร์เซ็นต์ความลาดเอียงจากจุดที่แล้ว 
 

 



๖๑ 

 

Total Mission : แสดงข้อมูลทั้งหมดในการส ารวจ ดังนี้ 

 
Total Distance : ข้อมูลระยะทางทั้งหมด 
Max telem dist :ข้อมูลระยะห่างจากจุดขึ้นบินกับจุด Survey 
Time : ข้อมูลเวลาที่ใช้ในการบินทั้งหมด 

 
  (๙) ตัวอย่างการก าหนด Waypoint (จุด ๖) 
                Waypoint (จุด ๖) เป็นจุดที่อากาศยานฯ ได้บินส ารวจตามพ้ืนที่ที่วางแผนไว้เสร็จสิ้น จะต้อง   
      ก าหนดให้อากาศยานฯ เริ่มลดระดับความสูงบิน โดยยังยึดหลักการในการลดระดับความสูงการบิน คือ  
   ระยะทาง ๑๐๐ เมตร อากาศยานสามารถบินลดระดับความสูงการบินได้ ๑๐ เมตร 
 

 
แสดงตัวอย่างการก าหนด Waypoint (จุด ๖) 

 
  
 
 
 
 
 



๖๒ 

 

 ตั้งค่าพารามิเตอร์ต่างๆ ใน ตัวอย่างการก าหนด Waypoint (จุด ๖) ดังนี้ 
 

 

Waypoint : จุดที่อากาศยานจะไปยัง
ต าแหน่งนี้ 
 

Altitude : ค่าความสูงของ Waypoint 
ตามที่ก าหนด  
ตัวอย่าง  
ให้จุด Survey ไปจุดที่ ๖  
มีระยะทางประมาณ ๒๙๗ ม. 
อากาศยานฯ สามารถลดระดับ
ความสูงได้ประมาณ ๑๕ ม. 
(ความสูงบิน ๑๕ ม.  
ระยะทางต้องไม่น้อยกว่า ๑๕๐ ม.)  
ดังนั้น  
ความสูงบินจุดที่ ๖  
= ความสูงบินจุด Survey – ๑๕ 
ม. หรือ 
Altitude  
= ๑๐๐ ม. – ๑๕ ม. = ๘๕ ม. 

 
 

Latitude ,Longitude : ค่าพิกัดจุด Waypoint  
ไม่จ าเป็นต้องกรอกค่าพิกัด 
เนื่องจากค่าพิกัดจะขึ้นโดย
อัตโนมัติ กรณีที่ท าการลาก 
จุด Waypoint ในแผนที่แสดง
พ้ืนที่ส ารวจ 

 
      (๑๐) ตัวอย่างการก าหนด Waypoint (จุด ๗) 
         จากตัวอย่างในรูปแผนการบิน Waypoint (จุด ๗) ยังเป็นจุดที่ให้อากาศยานฯ ลดระดับ 
   ความสูงบิน เพ่ือให้ได้ความสูงตามที่ก าหนดโดยวิธีการในการก าหนดจะใช้วิธีการเดียวกันกับ Waypoint  
   (จุด ๖) 



๖๓ 

 

 
แสดงตัวอย่างการก าหนด Waypoint (จุด ๗) 

 
     ตั้งค่าพารามิเตอร์ต่างๆ ใน ตัวอย่างการก าหนด Waypoint (จุด ๗) ดังนี้ 
 

 

Waypoint : จุดที่อากาศยานจะไปยัง
ต าแหน่งนี้ 
 

Altitude : ค่าความสูงของ Waypoint 
ตามที่ก าหนด  
ตัวอย่าง  
ให้จุดที่ ๖ ไปจุดที่ ๗  
มีระยะทางประมาณ ๔๘๐ ม. 
อากาศยานฯ สามารถลดระดับ
ความสูงได้ประมาณ ๑๕ ม. 
(ความสูงบิน ๑๕ ม.  
ระยะทางต้องไม่น้อยกว่า ๑๕๐ ม.)  
ดังนั้น  
ความสูงบินจุดที่ ๗  
= ความสูงบินจุดที่ ๖ – ๑๕ ม. 
หรือ 



๖๔ 

 

Altitude  
= ๘๕ ม. – ๑๕ ม. = ๗๐ ม. 

 
 

Latitude ,Longitude : ค่าพิกัดจุด Waypoint  
ไม่จ าเป็นต้องกรอกค่าพิกัด 
เนื่องจากค่าพิกัดจะขึ้นโดย
อัตโนมัติ กรณีที่ท าการลาก 
จุด Waypoint ในแผนที่แสดง
พ้ืนที่ส ารวจ 

 
  (๑๑) ตัวอย่างการก าหนด Waypoint (จุด ๘) 
         จากตัวอย่างในรูปแผนการบิน Waypoint (จุด ๘) ยังเป็นจุดที่ก าหนดให้อากาศยานฯ  
     ลดระดับความสูง เพ่ือให้ได้ความสูงตามที่ก าหนด จากแผนการบินพบว่าเป็นจุดสุดท้าย จึงต้องมีความสูง   
   บินเท่ากับ Mission Start (จุดที ่๑) (ค่าความสูง TakeOff + AMSL) เนื่องจากอากาศยานฯ จะท าการจอด  
   (Landing) โดยใช้ระบบการหมุนของใบพัด VTOL ลงแนวดิ่ง (Mode Vertical Landing) และจุดดังกล่าว 
   ต้องอยู่ใกล้กับจุดที่จะให้อากาศยานฯ ลงจอดหรือใกล้กับจุดปล่อย (Home) กรณีท่ีให้อากาศยานฯ ลงจอด 
   ที่เดิม 
 

 
แสดงตัวอย่างการก าหนด Waypoint (จุด ๘) 



๖๕ 

 

     ตั้งค่าพารามิเตอร์ต่างๆ ใน ตัวอย่างการก าหนด Waypoint (จุด ๘) ดังนี้ 
 

 

Waypoint : จุดที่อากาศยานจะไปยัง
ต าแหน่งนี้ 
 

Altitude : ค่าความสูงของ Waypoint 
ตามที่ก าหนด 
ตัวอย่าง  
- ข้อ ๑ ก าหนด Waypoint  
(จุด ๘) เป็นจุดสุดท้าย ความสูงบิน
จะต้องเป็น ๖๕ ม. ตาม 
WayPoint Alt ของ Waypoint 
(จุด 1) หรือความสูง TakeOff + 
AMSL หรือเท่ากับ Landing+ 
AMSL(ค่าความสูง Landing  
ที่อากาศยานฯ ใช้ระบบการหมุน
ของใบพัด VTOL ส าหรับลง
แนวดิ่ง โดยผู้ผลิตได้ก าหนดเป็น 
ค่าคงตัว คือ ๖๐ ม.) 
- ข้อ ๒ ระยะทางจากจุดที่ ๗ ไป
จุดที่ ๘ ต้องไม่น้อยกว่า ๑๕๐ ม. 
อากาศยานฯ จึงจะสามารถลด
ระดับความสูงได้ประมาณ ๑๕ ม. 
เพ่ือให้ได้ความสูงบิน ๖๕ ม.  
ตามข้อ ๑ 
ดังนั้น  
ความสูงบินจุดที่ ๘  
= ความสูงบินจุดที่ ๗ – ๑๕ ม. 
หรือ 
Altitude  
= ๗๐ ม. – ๑๕ ม. = ๖๕ ม. 
หรือ 
กรณคี่า AMSL= ๕ ม. 
Altitude 
= Landing (๖๐ ม.)+ AMSL 
= ๖๐ ม. + ๕ ม. = ๖๕ ม. 

 
 
 



๖๖ 

 

Latitude ,Longitude 
 

: ค่าพิกัดจุด Waypoint  
ไม่จ าเป็นต้องกรอกค่าพิกัด 
เนื่องจากค่าพิกัดจะขึ้นโดย
อัตโนมัติ กรณีที่ท าการลากจุด 
Waypoint ในแผนที่แสดงพื้นที่
ส ารวจ โดย Waypoint จุดสุดท้าย
ต้องอยู่ใกล้กับจุดลงจอด  
 
 
 

  (๑๒) ตัวอย่างแสดง ขั้นตอนสุดท้ายการวางแผนการบิน  
                  เมื่อตรวจสอบการก าหนดค่าต่างๆ ในแต่ละ Waypoint แล้ว จากนั้นน าแผนการบินเข้าสู่  
    อากาศยานฯ โดยการกด Upload Flight Plan  ตามข้อ  และรอให้แถบสถานะเต็ม ตามข้อ  

 

 
แสดงขั้นตอนสุดท้ายการวางแผนการบิน 

 
 
 
 
 
 

 

 



๖๗ 

 

    การก าหนด Waypoint (Action) (เพ่ิมเติม) ดังนี้ 
 

 
แสดง Action : Loiter (Time) 

 

Loiter (Time) คือ ให้อากาศยานฯ บินวน 
Waypoint โดยใช้เวลาเป็นตัวก าหนด 
 

 
แสดง Action : Loiter (Altitude) 

 

Loiter (Altitude) คือ ให้อากาศยานฯ บินวน 
Waypoint โดยใช้ความสูงเป็นตัวก าหนด  
 

 
แสดง Action : Land 

 

Land คือ ให้อากาศยานฯ ลงจอดท่ีจุด Waypoint  
โดยก าหนด 
       Abort Alt : ความสูงปัจจุบัน + Home Alt 
 

 
แสดง Action : Trigger parachute 

Trigger parachute คือ ให้อากาศยานฯ ปล่อย 
ร่มชูชีพที่จุด Waypoint 
 



๖๘ 

 

 
แสดง Action : Jump to item 

 

Jump to item คือ ให้อากาศยานฯ บินไปที่
หมายเลขของจุด Waypoint นั้น และให้บินซ้ าตาม 
ที่ก าหนด  
 

 ๓.๑.๙  ขั้นตอนการบินส ารวจ 
    หลังจากน าเข้าแผนการบินที่ ได้วางแผนไว้ (Upload Flight Plan) ให้กดที่แถบเครื่องมือ 
    การบินส ารวจ (Flight interface)   จากนั้นท าการตรวจสอบเส้นทางการบินส ารวจ และสถานะ  
   จ านวนดาวเทียม แบตเตอรี่ของอากาศยานฯ และท าการตรวจสอบสถานะและความพร้อมในการบิน โดย   
   การกด Flight Check ตามข้อ  

 

 
แสดงการท า Flight Check 

 
 
 
 
 

 



๖๙ 

 

  ๓.๑.๙.๑ ขั้นตอนการตรวจสอบสถานะและความพร้อมในการบิน (Flight Check) มีดังนี้ 
       (๑) GNSS Device คือ การตรวจสอบสถานะและการตั้งค่าของสถานีควบคุม    
             ภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station, GCS) หากท าตามขั้นตอนถูกต้องและครบถ้วนแล้ว  
             ให้ท าเครื่องหมายถูกทุกช่องจากนั้นให้กด Next Step  
 

 
แสดงการตรวจสอบ GNSS Device 

 

 
แสดงการตั้งสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station, GCS) 



๗๐ 

 

 
                   (๒) Structure คือ การตรวจสอบส่วนประกอบต่างๆ ของอากาศยานฯ ว่าประกอบ 
       สมบูรณ์และไม่มีชิ้นส่วนใดหลุดหลวม เสร็จแล้วให้ท าเครื่องหมายถูกในช่องสี่เหลี่ยมจัตุรัส   
                  จากนั้นกดปุ่ม Next Step  
 

 
 

 
 



๗๑ 

 

 
แสดงการตรวจสอบ Structure 

 
             (๓) Camera คือ การตรวจสอบกล้องถ่ายภาพว่าอยู่ในสถานะพร้อมท างานหรือไม ่ 
        โดยให้กด Take Photo  เพ่ือทดสอบการท างานของกล้อง จากนั้นให้ท าเครื่องหมายถูก  
     ในช่องสี่เหลี่ยมจัตุรัส  แล้วกด Next Step  
 

 
แสดงการตรวจสอบ Camera (๑) 

 



๗๒ 

 

 
แสดงการตรวจสอบ Camera (2) 

 
                      (๔) Altitude คือ การตรวจสอบ Sensor Pitch, Roll ของอากาศยานฯ โดยการจับ  
    ตัวเครื่องอากาศยานฯ ให้มีทิศทางการเอียงของล าตัวให้มีองศาการเอียงเกินกว่าค่าที่ก าหนดตาม 
     ภาพทั้ง ๔ ภาพ จากนั้นกดปุ่ม Next Step   
 

 
แสดงการตรวจสอบ Altitude 

 



๗๓ 

 

 
แสดงการตรวจสอบ Sensor Pitch, Roll ของอากาศยานฯ 

 
      (๕) Balance คือ การตรวจสอบความสมดุลด้านซ้ายและขวาของอากาศยานฯ  
    โดยวางล าตัวอากาศยานฯ ให้ขนานกับพ้ืน จากนั้นกด Next Step  
 

 
แสดงการตรวจสอบ Balance 

 



๗๔ 

 

 
แสดงการตรวจสอบ Balance 

 
   (๖) Status คือ การตรวจสอบสถานะต่างๆ ของอากาศยานฯ ดังนี้ 
    - AirSpeed test ตรวจสอบ Airspeed โดยใช้มือหรืออุปกรณ์ปิดช่อง Airspeed  
    โดยอย่างน้อยจะต้องได้ค่าเท่ากับ ๒๐ m/s ตามข้อ  
     - Parachute test ตรวจสอบช่องเก็บร่มชูชีพโดยการเอามือป้องไว้แล้วลองกดเปิดและ  
     กดปิดช่องเก็บร่มชูชีพ ตามข้อ  
      - GPS status ตรวจสอบการรับสัญญาณดาวเทียม ต้องรับสัญญาณอย่างน้อย ๗ ดวง 
    ขึ้นไป ตามข้อ  
                                - Battery ตรวจสอบปริมาณแบตเตอรี่ต้องมีมากกว่า ๖๐ เปอร์เซ็นต์ หรือแนะน าให้มี  
    ปริมาณแบตเตอรี่ ๙๐-๑๐๐ เปอร์เซ็นต์เพ่ือความปลอดภัยในการท าการบิน ตามข้อ  
                 จากนั้นกด Next Step  
 



๗๕ 

 

 
แสดงการตรวจสอบ Status ต่างๆ 

 

 
แสดงการตรวจสอบ Airspeed 

 

 

 

 



๗๖ 

 

  
แสดงการตรวจสอบ Airspeed        แสดงการตรวจสอบช่องเก็บร่มชูชีพ 

 
      (๗) Pre-Rotate คือ การตรวจสอบการท างานของใบพัด VTOL ส าหรับการขึ้นลง   
                   แนวดิ่ง โดยท าเครื่องหมายถูกและกดที่ Arm to Pre-Rotate จากนั้นใบพัดทั้ง ๔ ด้านจะท างาน  
     ให้ผู้ใช้งานสังเกตเสียงและการท างานของใบพัดว่าท างานปกติหรือไม่ จากนั้นกด Next Step    

                   
 
     หมายเหตุ : ควรยืนห่างจากตัวอากาศยานฯ อย่างน้อย ๕ เมตร  
 
 

 
แสดงการตรวจสอบ Pre-Rotate 

 
 
 



๗๗ 

 

     (๘) Safety คือ การตรวจสอบการตั้งค่าความปลอดภัย (Safety) ของอากาศยานฯ  
 

 
แสดงการตั้งค่าความปลอดภัย (Safety) 

 
     ตัวอย่างการตั้งค่าความปลอดภัย (Safety) ดังนี้ 
 

RTL Mode 
 

: ๐ คือ RTL(Keep Alt) หรือ ให้อากาศยานฯ บินกลับมา
ยังจุดปล่อย (RETURN TO LAND) แบบความสูงบินคงที่ 
 

Action on breach สามารถก าหนดได้ ๓ แบบ กรณีพบว่ามีความไม่ปลอดภัย
ต่ออากาศยานฯ ดังนี้ 
: RETURN TO LAND คือ ให้อากาศยานฯ บินกลับมา
ยังจุดปล่อย (Home) 

 : WARNING คือ ให้อากาศยานฯ ส่งสัญญาณแจ้งเตือน 
 : NONE คือ ไม่ก าหนดค่าใดๆ 
 

Max Radius : รศัมีจากจุดปล่อย คือ ก าหนดรัศมีในการบินของ 
อากาศยานฯ ไม่ให้เกินค่าท่ีก าหนดไว้ หน่วยเป็นเมตร 
 

Max altitude : ความสูงจากจุดปล่อย คือ ก าหนดความสูงในการบิน
ของอากาศยานฯ ไม่ให้เกินค่าที่ก าหนดไว้ หน่วยเป็นเมตร 

 



๗๘ 

 

  ๓.๑.๙.๒  การท าการบิน  
     เริ่มท าการบินโดยกดท่ี Start Mission โดยก่อนเริ่มท าการบินต้องมั่นใจว่าท าตาม 
    ขั้นตอนต่างๆ อย่างครบถ้วนและถูกต้องแล้ว   
 

 
แสดงการ Start Mission 

 
      หลังจากกด Start Mission อากาศยานฯ จะไปยังต าแหน่งและเพ่ิมระดับความสูง 
     ตามท่ีผู้ใช้งานก าหนดในแต่ละ Waypoint ผู้ใช้งานจะต้องคอยสังเกตการท างานของอากาศยานฯ  
    โดยแบ่งเป็น ๒ ส่วนดังนี้ 
     ส่วนที่ ๑ ส่วนพื้นที่บินส ารวจ ผู้ใช้งานจะต้องคอยสังเกตว่า อากาศยานฯ บินไปตาม 
     แนวการบินที่วางแผนตามเส้นสีเขียวหรือไม่ โดยต าแหน่งของอากาศยานฯ ณ ขณะนั้น ดูได้จาก   
   สัญลักษณร์ูปเครื่องบิน ส่วนแนวบินที่อากาศยานฯ บินผ่านไปแล้ว จะปรากฏเส้นสีแดง และ  
  รูปกล้องถ่ายรูปสีด า คือ จุดที่กล้องถ่ายภาพในพ้ืนที่ส ารวจแล้ว 
 

 
แสดงหน้าจอขณะท าการบินในส่วนพื้นที่บินส ารวจ 

สถานะของเครื่องบิน ณ ขณะนั้น 

 เส้นแนวการบินท่ีวางแผน (เส้นสเีขียว)  

เส้นท่ีเครื่องบินผ่านแล้ว (เส้นสีแดง)  
จุดที่กล้องถ่ายภาพแล้ว (รูปกล้องสีด า)  
 



๗๙ 

 

       ส่วนที่ ๒ ส่วนสถานะอากาศยาน ณ ขณะนั้น มีส่วนประกอบที่ผู้ใช้งานจะต้องให้ 
   ความส าคัญ ในขณะท าการบิน ดังนี้ 
 

 
 
 
 

 
แสดงสถานะอากาศยาน ณ ขณะนั้น  

 Air_Spd [m/s] คือ ความเร็วการบิน โดยปกติ
ผู้ใช้งานจะต้องสังเกตความเร็วการบิน ควรมีค่าไม่ต่ า
กว่า ๒๐ m/s 
 
 Relative Alt [m] คือ ความสูงของอากาศยาน
จากพ้ืนดิน ผู้ใช้จะต้องคอยสังเกตความสูงของ 
อากาศยานฯ ในแต่ละ Waypoint ว่าเป็นไปตาม 
ที่วางแผนไว้หรือไม่ 
 
 AMSL คือ ความสูงจากระดับน้ าทะเลปานกลาง 
 
 Target Alt คือ เป้าหมายความสูงจาก
ระดับน้ าทะเลปานกลาง 
 
 Sensor Pitch Roll ของอากาศยานฯ โดย
ผู้ใช้งานจะต้องคอยสังเกตความเอียงด้านหน้า-หลัง
และซ้าย-ขวา ของอากาศยานฯ ให้อากาศยานฯ  
มีความสมดุลตลอดระยะเวลาที่ท าการบินส ารวจ 
 
 เวลาที่ใช้ในการบิน ณ ขณะนั้น 
 
 การบริโภคพลังงานของอากาศยานฯ  
 
 แรงดันไฟฟ้าแบตเตอรี่ ถ้าแบตเตอรี่เต็มจะมี
ค่าประมาณ ๒๖.๑ V  
 
 การไต่ระดับของอากาศยานฯ 
 
 การกินกระแสไฟฟ้าแบตเตอรี่ 
 

 
 
 
 
 
 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 
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แสดงภาพขณะเริ่มท าการบิน 
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     ในกรณีที่เกิดความผิดปกติหรือมีความไม่ปลอดภัยของอากาศยานฯ ผู้ใช้งานสามารถใช้ 
    ค าสั่งระหว่างการบินต่างๆ โดยการกด actions ทีป่รากฏที่ด้านล่างของหน้าจอ และสามารถเลือก 
     ค าสั่งต่างๆ ตามภาพด้านล่าง 
 

 
แสดงค าสั่งระหว่างการบิน 

   
ค าอธิบายค าสั่งระหว่างการบิน ดังนี้ 

 

 

 
Land คือ ค าสั่งให้อากาศยานฯ ลงจอดทันที 
หมายเหตุ : ผู้ใช้งานจะต้องตรวจสอบให้แน่ใจว่าพ้ืนที่
ที่จะให้อากาศยานฯ ลงจอด มีความปลอดภัยไม่เกิด
ความเสียหายกับตัวเครื่อง 

แสดงค าสั่งระหว่างการบิน Land 
 

 

 
RTL คือ ให้อากาศยานฯ กลับมาลงจอดยังจุดปล่อย 
(Home) 

แสดงค าสั่งระหว่างการบิน RTL 
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Change Altitude คือ การเปลี่ยนจุดลงจอดของ
อากาศยานฯ ท าได้โดยการคลิกต าแหน่งที่ต้องการ 
บนแผนที่จุดใดก็ได้ หรือคลิก Waypoint ที่ต้องการ
จะให้อากาศยานฯ บินไป เช่น 

 
หลังจากคลิกต าแหน่งที่ต้องการบนแผนที่จุดใดก็ได้ 
จะปรากฏหน้าต่างเพ่ือใส่ความสูงใหม่ 

 
แสดงค าสั่งระหว่างการบิน Change Altitude 

 
 
  

 

        ค าแนะน าเพิ่มเติม 
        ความสูงอ้างอิงจุดเริ่มต้น เนื่องจากความสูงจากระดับน้ าทะเล 
ที่จุดปล่อย (Home) ไดจ้ากการวัดความกดอากาศจาก Barometer 
บนตัวอากาศยานฯ ค่าความสูงอาจจะไม่คงท่ีในระยะแรกที่เชื่อมต่อ
อุปกรณ์ทั้ง ๓ ส่วน ดังนั้นหลังจากเชื่อมต่อให้รอจนค่า AMSL นิ่ง  
ซึ่งใช้เวลาประมาณ ๕ นาท ีแล้วค่อยน าค่าไปใช้ในการวางแผนการบิน
ต่อไป 
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๓.๒  อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ 
 อากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ เป็นอากาศยานขึ้นลง
แนวดิ่งอาศัยการหมุนของใบพัดในการขึ้นลงและขับเคลื่อนไปในทิศทางต่างๆ ประกอบด้วยใบพัด จ านวน ๔ ใบพัด 
โดยทั่วไปใช้ระยะเวลาการบินประมาณ ๑๐-๒๐ นาท ี
 

 
แสดงอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ 

 
 อุปกรณ์หลักส าหรับการท างานของอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI  
รุ่น Phantom4 Pro V.๒ แบ่งออกเป็น ๒ ส่วน ดังนี้ 
 (๑) ตัวเครื่องอากาศยาน (Platform) เป็นโครงของอากาศยานฯ ที่ผลิตจากวัสดุที่มีน้ าหนักเบาและมี
ความแข็งแรง มีระบบควบคุมการบิน (AutoPilot) ระบบน าร่อง (GPS) แบตเตอรี่ ขากล้อง Gimbal ระบบรับรู้
การทรงตัว รวมไปถึงกล้องถ่ายภาพและเซนเซอร์ (Camera and Sensor) ที่เป็นส่วนที่ใช้บันทึกข้อมูลภาพถ่าย  
 (๒) อุปกรณ์ควบคุมอากาศยาน (Controller) ได้แก่ อุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) และ
อุปกรณ์แสดงผล ได้แก่ แท็บเล็ต (Tablet) หรือโทรศัพท์เคลื่อนที่แบบสมาร์ตโฟน (Smart phone) เพ่ือใช้ในการ
ติดตั้งแอปพลิเคชัน (Application) “DJI GO4” เพ่ือใช้ในการเชื่อมต่ออุปกรณ์และตั้งค่าการท างานของอากาศยาน 
“Pix๔D” ส าหรับวางแผนการบินและการบินถ่ายภาพ 
 ในส่วนหลักการท างานของอากาศยานฯ เริ่มจากเชื่อมต่อตัวเครื่องอากาศยาน (Platform) กับอุปกรณ์
ควบคุมระยะไกล (Remote Control) ผ่านแอปพลิเคชัน (Application) “DJI GO๔” ที่ได้ดาวน์โหลดติดตั้งใน
อุปกรณ์แสดงผลที่เชื่อมต่อสายสัญญาณ USB กับอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) เพ่ือใช้ส าหรับ
ตรวจสอบสถานะความพร้อมในการท างานและการตั้งค่าการท างานของอากาศยาน  
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 ๓.๒.๑ ส่วนประกอบของอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom๔ 
    Pro V.๒ 
  ๓.๒.๑.๑ เครื่องอากาศยาน (Platform) ประกอบด้วย 
   (๑) กล้องถ่ายภาพพร้อมขากล้อง Gimbal 
   (๒) ไฟ LED แสดงด้านหน้า  
   (๓) ใบพัด  
          (๔) ระบบน าร่อง (GPS) 
   (๕) มอเตอร์  
  (๖) ตัวตรวจจับวัตถุหรือเซนเซอร์ด้านหน้า  
  (๗) แบตเตอรี่  
  (๘) ไฟ LED บอกสถานะเครื่อง  
  (๙) ตัวตรวจจับวัตถุหรือเซนเซอร์ด้านหลัง  
  (๑๐) ตัวตรวจจับวัตถุหรือเซนเซอร์ด้านล่าง 
  (๑๑) ระบบรับสัญญาณอินฟาเรด  
  (๑๒) ไฟสถานการณ์เชื่อมต่อและปุ่มลิงค์  
  (๑๓) ช่องต่อ USB Micro  
  (๑๔) ช่องเสียบหน่วยบันทึกความจ าแบบ MicroSD Card  
 
 

 

 
 

 
 
 

 
 

แสดงส่วนประกอบในส่วนเครื่องอากาศยาน (Platform) ของอากาศยานฯ  
ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ 
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  ๓.๒.๑.๒  อุปกรณ์ควบคุมอากาศยาน (Controller) ประกอบด้วย 
   (ก) อุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) ได้แก ่
   (๑) คันบังคับ  
   (๒) ปุ่มเปิด/ปิด อุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control)  
   (๓) ไฟ LED แสดงสถานะอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control)  
   (๔) ไฟ LED แสดงระดับแบตเตอรี่อุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control)  
   (๕) ปุ่มกลับ (RTH)  
   (๖) เสาอากาศ  
   (๗) ที่ยึดอุปกรณ์แสดงผล  
   (๘) ช่องเสียบชาร์จไฟ  
   (๙) ปุ่มหยุดการบินอัจฉริยะ  
   (๑๐) ปุ่มหมุนการก าหนดค่ากล้อง  
   (๑๑) ช่องเชื่อมต่อ USB  
   (๑๒) ช่องเชื่อมต่อ USB Micro  
   (๑๓) ปุ่มบันทึกภาพ 
   (๑๔) สวิตซ์เลือกโหมดการบิน  
   (๑๕) ปุ่มบังคับกล้อง  
   (๑๖) ปุ่มหมุนควบคุมการเอียงกล้อง 

 
 
 

 

 
แสดงส่วนประกอบในส่วนอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) 

ของอากาศยานฯ ยี่ห้อ DJI รุน่ Phantom๔ Pro V.๒ 
 
 

1 
2 

3 4 

5 

6 

7 

8 
9 

1
0
0 

1
2
0 1

1
0 

1
3
0 

1
4 

1
6
0 1

5
0 



๘๖ 

 

     (ข) อุปกรณ์แสดงผล ได้แก่ แท็บเล็ต (Tablet) หรือโทรศัพท์เคลื่อนที่แบบสมาร์ตโฟน  
  (Smart phone) ในที่นี้ใช้ แท็บเล็ต (Tablet) ยี่ห้อ iPad รุ่น ๙.๗ นิ้วความจุ ๑๒๘ GB/WiFi +  
  Cellular พร้อมอุปกรณ์ชาร์ตไฟ และสายสัญญาณ USB 

 
  ๓.๒.๑.๓ อุปกรณ์อื่นๆ 
   (ก) เครื่องประจุไฟฟ้า ประกอบด้วย แท่นชาร์ตประจุไฟ, Adapter Battery Charger,   
    สายไฟส าหรับ Adapter Battery Charger 
 

 
 

   (ข) หน่วยความจ าภายนอกชนิด MicroSD Card  
 

 
   (ค) กระเป๋าส าหรับใส่อุปกรณ์อากาศยานไร้คนขับแบบหลายใบพัด (Multi Rotors)  
   ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ 
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 ๓.๒.๒ คุณสมบัติของอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom๔  
           Pro V.๒ 
 
  - ข้อมูลจ าเพาะส่วน ตัวเครื่องอากาศยาน (Platform) 
 

Specifications 
(คุณสมบัติ) 

Multirotor UAV  
ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ 

น้ าหนัก (รวมแบตเตอรี่และใบพัด)  ๑.๓๘๐ กิโลกรัม 
ความเร็วบินขึน้สูงสุด  ๕ เมตร/วินาที (P-mode) 

๖ เมตร/วินาที (S-mode) 
ความเร็วบินลงสูงสุด  ๓ เมตร/วินาที (P-mode) 

๔ เมตร/วินาที (S-mode) 
ความเร็วบินสูงสุด  ๓๑ เมตร/วินาที (P-mode) 

๓๖ เมตร/วินาที (A-mode) 
๔๕ เมตร/วินาที (S-mode) 

บินได้ระยะทางมากที่สุด (ในรัศมีควบคุม)  ๖๐๐๐ เมตร 
ต้านลมที่มีความเร็ว  ไม่เกิน ๑๐ เมตร/วินาที 
ระยะเวลาบินสูงสุด  ๒๘ นาที โดยประมาณ 
อุณหภูมิที่ท างานได้  ๐ ถึง ๔๐ องศาเซลเซียส 
ดาวเทียมที่รับสัญญาณ  GPS และ GLONASS 
เซนเซอร์กันชน  ด้านหน้า ด้านหลังและด้านล่าง 
ระยะเซนเซอร์  ๐ ถึง ๑๐ เมตร 
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  - ข้อมูลจ าเพาะส่วน อุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) 
 

Specifications 
(คุณสมบัติ) 

Multirotor UAV  
ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom4 Pro V.2 

ใช้งานคลื่นวิทยุ ความถี่  2.400 ถึง 2.483 GHz และ5.725 ถึง 5.825 GHz 
ระยะการรับส่งสัญญาณ  7 กิโลเมตร (FCC) 
อุณหภูมทิี่ท างานได้  0 ถึง 40 องศาเซลเซียส 
ช่องน าเสนอข้อมูล  USB 
อุปกรณ์ที่เชื่อมต่อได้  แท็บเล็ต (Tablet) หรือโทรศัพท์เคลื่อนที่แบบสมาร์ต

โฟน (Smart phone) 
 
  - ข้อมูลจ ำเพำะส่วนกล้องถ่ำยภำพ 
 

Specifications 
(คุณสมบัติ) 

Multirotor UAV  
ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom4 Pro V.2 

เซนเซอร์  1/2.3 นิ้ว  
ความละเอียดภาพ 12.4 ล้านพิกเซล  
เลนส์   
ค่า ISO 100 ถึง 3200 (วีดีโอ) 

100-1600 (ภาพ)  
Shutter speed  8 ถึง 1/8000  
ขนาดภาพ  4000*3000  
คุณภาพการบันทึกวีดีโอ  UHD: 4096×2160 (4K) 24 / 25p 

3840×2160 (4K) 24 / 25 / 30p 
2704×1520 (2.7K) 24 / 25 / 30p 
FHD: 1920×1080 24 / 25 / 30 / 48 / 50 / 
60 / 120p 
HD: 1280×720 24 / 25 / 30 / 48 / 50 / 
60p  

Video Bitrate  60 Mbps 
ชนิดของไฟล์ภาพ  JPEG, DNG(RAW) 
ชนิดของไฟล์วีดีโอ  MP4, MOV 
ส่วนบันทึกข้อมูล  Micro SD สูงสุด 64 GB 
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 ๓.๒.๓  ขั้นตอนการท างานของอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI 
    รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ 
  ขั้นตอนการท างานของอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom๔   
   Pro V.๒ สรุปได้ดังนี้ 

(๑) ประกอบอากาศยานฯ โดยการติดตั้งใบพัดจ านวน 4 ใบพัด และติดต้ังแบตเตอรี่ของ 
 อากาศยานฯ ที่ได้ชาร์จเต็มไว้แล้ว 

(๒) เชื่อมต่ออุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) กับอุปกรณ์แสดงผล เช่น แท็บเล็ต  
  (Tablet) หรือโทรศัพท์เคลื่อนที่แบบสมาร์ตโฟน (Smart phone) ด้วยสายสัญญาณ USB  
  (๓) เชื่อมต่ออุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) กับอากาศยานฯ ด้วยแอปพลิเคชัน   
    (Application) “DJI GO4” ที่ได้ดาวน์โหลดติดตั้งในอุปกรณ์แสดงผล   
               (๔) ท าการคาริเบทเข็มทิศ (Calibration the Compass) อากาศยานฯ และตรวจสอบสถานะ   
    และตั้งค่าต่างๆ ของอากาศยานฯ เพ่ือเตรียมความพร้อมในการบิน 
  (๕) วางแผนการบิน (Flight plan) เพ่ือก าหนดพ้ืนทีใ่นการบินส ารวจ ต้ังค่าส าหรับการบิน  
    และน าเข้าแผนการบิน (Upload Flight plan) เข้าอากาศยานฯ ด้วยแอปพลิเคชัน (Application) “Pix4D” 
  (๖) ท าการตรวจสอบสถานะและความพร้อมในการบิน (Pre-flight check) ก่อนขึ้นบินทุกครั้ง 
  (๗) ท าการบินตามแผนการบินที่วางไว้ โดยระหว่างที่ท าการบิน ผู้ใช้งานจะต้องคอยสังเกตการ 
  ท างานและสถานะต่างๆ ของอากาศยานฯ อยู่เสมอ หากเกิดความผิดปกติจะได้ตัดสินใจในการแก้ไขปัญหา 
   ได้ทันที  
  (๘) น าข้อมูลภาพถ่ายออกจากหน่วยความจ าภายนอกชนิด MicroSD Card ทีช่่องเสียบหน่วยบันทึก 
   ความจ าที่ตัวอากาศยานฯ เพ่ือเตรียมส าหรับการประมวลผล 
  (๙) ประมวลผลข้อมูลภาพถ่าย ด้วยโปรแกรม Pix4Dmapper เพ่ือให้ได้ผลลัพธ์ภาพถ่ายในรูปแบบ 
   ภาพออร์โธสีเชิงเลข (Geotiff File) 
 
  ๓.๒.๔  การเตรียมและประกอบอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI 
   รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ 
  ๓.๒.๔.๑ การประกอบใบพัด 
   ประกอบใบพัดเข้ากับมอเตอร์ โดยการกดใบพัดลงบนมอเตอร์ แล้วท าการหมุนตาม 
     ลูกศรที่ปรากฏบนมอเตอร์ จนกระท่ังใบพัดล็อก 
    ข้อสังเกต : จะต้องประกอบใบพัดที่มีขอบสีด าเข้ากับมอเตอร์ที่มีจุดสีด า และประกอบ 
   ใบพัดที่มีขอบสีเทาเข้ากับมอเตอร์ที่มีจุดสีเทาเท่านั้น 



๙๐ 

 

 
แสดงการประกอบใบพัด 

 
  ๓.๒.๔.๒  การติดตั้งแบตเตอรี่, ตรวจสอบและการชาร์จแบตเตอรี่ 
    - ติดตั้งแบตเตอรี่โดยการใส่แบตเตอรี่ที่ช่องใส่แบตเตอรี่ ถ้าใส่ถูกทิศทางสลักจะล็อก 
 

 
แสดงการติดตั้งแบตเตอรี่ 

 
   - ตรวจสอบแบตเตอรี่ โดยการกดปุ่ม ๑ ครั้ง เพ่ือตรวจสอบระดับแบตเตอรี่ โดยระดับไฟ 
    แสดงสีเขียว ๔ ขีด หมายถึงระดับแบตเตอรี่อยู่ที่ ๗๕-๑๐๐ เปอร์เซ็นต์ 



๙๑ 

 

 
แสดงการตรวจสอบแบตเตอรี่ 

 
    - ชาร์จแบตเตอรี่ โดยการเสียบแบตเตอรี่กับสายตามข้อ A ของ Adapter Battery  
     Charger ตามภาพด้านล่าง โดยใช้เวลาประมาณ ๑ ชั่วโมง ๒๐ นาท ี
 

 
แสดงการชาร์จแบตเตอรี่ 

 
 
 
 

ต่ ำ ------ ระดับไฟ ----> สูง 

B 

A 



๙๒ 

 

 ๓.๒.๕  การเตรียมอุปกรณ์ควบคุมอากาศยาน (Controller) 
  อุปกรณ์ควบคุมอากาศยาน (Controller) ได้แก่ อุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control)    
   และอุปกรณ์แสดงผล ได้แก่ แท็บเล็ต (Tablet) หรือโทรศัพท์เคลื่อนที่แบบสมาร์ตโฟน (Smart phone)    
    เพ่ือใช้ในการติดตั้งแอปพลิเคชัน (Application) “DJI GO4” ส าหรับใช้ในการเชื่อมต่ออุปกรณ์และตั้งค่าการ 
   ท างานของอากาศยานฯ และ “Pix4D” ส าหรับวางแผนการบินและการบินถ่ายภาพ 
  ๓.๒.๕.๑  การตรวจสอบและชาร์จแบตเตอรี่ของอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control)   
                             - ตรวจสอบแบตเตอรี่ โดยการกดปุ่มเปิด/ปิด เครื่อง ที่อุปกรณ์ควบคุมระยะไกล  
    (Remote Control) ๑ ครั้ง เพ่ือตรวจสอบระดับแบตเตอรี่ โดยระดับไฟแสดงสีเขียว ๔ ขีด หมายถึง 
    ระดับแบตเตอรี่อยู่ที่ ๗๕ – ๑๐๐ เปอร์เซ็นต์ 
 

 
แสดงการตรวจสอบแบตเตอรี่ของอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control)   

 
      - ชาร์จแบตเตอรี่ โดยการเสียบแบตเตอรี่กับสายตามข้อ B ของ Adapter Battery  
         Charger ภาพด้านล่าง  
 

 
แสดงการชาร์จแบตเตอรี่อุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) 

ต่ ำ ------ ระดับไฟ ----> สูง 

B 

A 

 



๙๓ 

 

     ๓.๒.๕.๒ การประกอบอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) และอุปกรณ์แสดงผล 
   - เปิดเสารับสัญญาณท้ัง ๒ ข้างของอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) 
   - เปิดที่ที่ยึดอุปกรณ์แสดงผลของอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control)  
    พร้อมทั้งกดปุ่มด้านข้างของที่ยึด เพื่อปล่อยที่ยึดหน้าจออุปกรณ์แสดงผล 
   - วางอุปกรณ์แสดงผล แล้วท าการกดปุ่มด้านข้างของที่ยึดให้กระชับกับอุปกรณ์ 
   - เชื่อมต่ออุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) และอุปกรณ์แสดงผล  
    ด้วยสาย USB  
 

 
 

 
แสดงการเตรียมอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) 

 
  ๓.๒.๕.๓  การตั้งค่าอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) และการใช้งานเบื้องต้น 
   - การตั้งค่าอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) เพ่ือใช้ส าหรับการบังคับ 
    อากาศยานฯ แบ่งออกเป็น ๓ โหมด ดังนี้ 
 

 
แสดงการตั้งค่าอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) 

 

 

 

 

 



๙๔ 

 

(๑.) โหมด P (Positioning mode) อากาศยานฯ จะรักษาต าแหน่งทางราบและ 
     ความสูงให้อยู่นิ่ง เหมาะส าหรับผู้ใช้งานมือใหม่  

(๒.) โหมด A (Attitude mode) อากาศยานฯ จะรักษาระดับความสูงบินให้อยู่ระดับ 
     เดิม แต่ต าแหน่งทางราบจะไม่คงเดิม เช่น หากมีลมพัด อากาศยานฯ จะลอยไปตามลม 

(๓.) โหมด S (Sport mode) อากาศยานฯ จะไม่รักษาทั้งต าแหน่งในทางราบและระดับ   
    ความสูง เป็นโหมดส าหรับผู้ใช้งานที่มีความช านาญ สามารถควบคุมอากาศยานฯ ได้คล่องแคล่ว 
 
   - การใช้งานเบื้องต้น ได้แก่ 
     ระบบควบคุมการบินจะถูกตั้งอยู่ในโหมดที่ ๒ ก้านควบคุมด้านซ้ายใช้ควบคุมการขึ้น 
     ลงและหมุนตัวซ้าย-ขวาในแนวระดับ ในขณะที่ก้านควบคุมด้านขวาใช้ควบคุมการเคลื่อนตัว 
     เดินหน้า, ถอยหลัง ซ้ายและขวา ในส่วนปุ่มหมุนควบคุมการเอียง จะใช้ควบคุมการเอียงของกล้อง 
 

 
แสดงการใช้งานอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) เบื้องต้น 

ที่มา http://cste.sut.ac.th/miscste/company/manual/Phantom4userquid_thai.PDF 
 

      การบังคับขึ้นบิน ท าได้โดยการดันแกนควบคุมเข้าหากันหรือแยกออกจากกัน เพื่อท า  
   การสตาร์ทมอเตอร์ จากนั้นดันแกนควบคุมด้านซ้ายขึ้นช้าๆ เป็นการบินขึ้น 
     การบังคับลงจอด ดันแกนควบคุมด้านซ้ายลงช้าๆ จนกระทั้งอากาศยานฯ ลงถึงพ้ืน    
    แล้วท าการหยุดการท างานของมอเตอร์ 
 

 
แสดงขั้นตอนการบังคับข้ึนบิน และการบังคับลงจอด 

ที่มา http://cste.sut.ac.th/miscste/company/manual/Phantom4userquid_thai.PDF 

 

http://cste.sut.ac.th/miscste/company/manual/Phantom4userquid_thai.PDF
http://cste.sut.ac.th/miscste/company/manual/Phantom4userquid_thai.PDF


๙๕ 

 

  ข้อควรระวัง 
  - การหมุนแกนบังคับเป็นสิ่งที่ไม่ควรท า และไม่ควรสตาร์ทมอเตอร์เมื่อมีคนอยู่ใกล้ๆ 
  - ถืออุปกรณ์ควบคุมทุกครั้งเมื่อมอเตอร์ท างาน 
  - การหยุดการท างานมอเตอร์ระหว่างบินให้ดึงแกนบังคับด้านซ้ายลงมาท่ีมุมแล้ว 
กดปุ่ม RTH ใช้ในกรณีฉุกเฉินเท่านั้น เมื่อหยุดการท างานแล้วมอเตอร์จะหยุดการท างานทันทีไม่ว่ากรณีใด ๆ อาจ
ท าให้เกิดความเสียหายกับตัวอากาศยานฯ ได้ 
ที่มา http://cste.sut.ac.th/miscste/company/manual/Phantom4userquid_thai.PDF 

 
 
 ๓.๒.๖  การติดตั้งแอปพลิเคชัน (Application) ส าหรับการบินส ารวจบนอุปกรณ์แสดงผล 
  แอปพลิเคชัน (Application) ที่ส าคัญของอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI  
    รุ่น Phantom4 Pro V.2 ได้แก่ “DJI GO4” เพ่ือใช้ในการเชื่อมต่ออุปกรณ์และตั้งค่าการท างานของ 
 อากาศยานฯ และ “Pix4D” ส าหรับวางแผนการบินและการบินถ่ายภาพ 
 

  
แสดงไอคอนแอปพลิเคชัน (Application)  

“DJI GO4” 
แสดงไอคอนแอปพลิเคชัน (Application)  

“Pix4D” 
 
  ๓.๒.๖.๑ การใช้งานแอปพลิเคชัน (Application) “DJI GO4” 
     เมื่อท าการเตรียมความพร้อมของอากาศยานฯ และอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล  
    (Remote Control) พร้อมอุปกรณ์แสดงผลแล้ว ท าการเชื่อมต่ออุปกรณ์ควบคุมระยะไกล  
    (Remote Control) กับอากาศยานฯ ด้วยแอปพลิเคชัน (Application) “DJI GO๔” จะปรากฏ 
    หน้าจอดังรูปด้านล่าง จากนั้นเลือกค าสั่ง GO FLY 

http://cste.sut.ac.th/miscste/company/manual/Phantom4userquid_thai.PDF


๙๖ 

 

 
แสดงหน้าจอการเชื่อมต่ออุปกรณค์วบคุมอากาศยาน (Controller) กับอากาศยานฯ 

 

 
แสดงหน้าจอหลักแอปพลิเคชัน (Application) “DJI GO๔” 

 

 
 

 

  
 

 

 

    

 

 

 

 

 

 

 

 



๙๗ 

 

  ส่ วนประกอบต่ า งๆ  ในแอปพลิ เ คชั น  ( Application)  “DJI GO๔” อธิ บายลั กษณะ 
   การใช้งาน ดังนี้ 
   แถบสถานะของอากาศยานฯ ประกอบด้วย แถบสถานะทั้งหมด ๓ แบบ พร้อมแสดงข้อความ    
    บอกสถานะพร้อมใช้งานของอากาศยานฯ หรือแสดงการแจ้งเตือนต่างๆ ได้แก่ 
   - แถบสถานะสีเขียว หมายถึง สัญญาณดาวเทียมเพียงพอ และอากาศยานฯ มีความพร้อมในการ
บิน 

 
แสดงแถบสถานะสีเขียว 

 

  - แถบสถานะสีเหลือง หมายถึง สัญญาณดาวเทียมไม่เพียงพอ ต้องใช้ความระมัดระวังในการบิน  
   หรือยังไม่ควรท าการบิน 

 
แสดงแถบสถานะสีเหลือง 

 

  - แถบสถานะสีแดง หมายถึง ไม่สามารถน าอากาศยานฯ ขึ้นบินได้ และมีข้อความแจ้งเตือนให้ 
   แก้ไขปัญหา หากได้รับการแก้ไขแถบสถานะจึงจะเปลี่ยนสี 
 

 
แสดงแถบสถานะสีแดงพร้อมข้อความที่ให้ท าการแก้ไข 

 

   แถบแสดงสถานะ  ประกอบด้วย จ านวนดาวเทียมที่รับสัญญาณได้, คุณภาพสัญญาณในการ
รับส่งภาพ, คุณภาพสัญญาณการรับส่งสัญญาณของอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) สู่อากาศยานฯ
, คุณภาพสัญญาณการรับส่งวีดีโอ  
   แถบแสดงการตั้งค่าการถ่ายภาพหรือวีดีโอ และพ้ืนที่การจัดเก็บข้อมูลที่เหลือ 
   แถบแสดงสถานะแบตเตอรี่ 
   ปุ่มการตั้งค่าทั่วไป (General Settings)  
   ปุ่มการสั่งการบินขึ้นหรือบินกลับมายังจุดปล่อย (Home)  
   แถบแสดงต าแหน่งอากาศยานฯ และแผนที่ฐาน (Base Map) 
   แถบแสดงระยะห่างระหว่างอากาศยานฯ กับอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) 
และความสูงของอากาศยานฯ โดยวัดจากพ้ืนตอนที่ขึ้นบิน 
   แถบแสดงค่ามุมกล้องของอากาศยานฯ ปุ่มเริ่มบันทึกภาพหรือวีดีโอ และปุ่มการตั้งค่าเกี่ยวกับ
ภาพถ่ายและวีดีโอ 
   ปุ่มเรียกดูภาพถ่ายและวีดีโอ 
 
 
 
 
 
 



๙๘ 

 

  การตั้งค่าทั่วไป (General Settings) บนแอปพลิเคชัน (Application)  
     “DJI GO4” โดยการกดปุ่ม  (General Settings) และจะปรากฏแถบเมนู ดังต่อไปนี้ 
  (๑) แถบ General Settings คือ การตั้งค่าทั่วไป ประกอบด้วย 
  - Units คือ การตั้งค่าหน่วยวัด สามารถเลือกหน่วยเป็น เมตรต่อวินาที (m/s), กิโลเมตรต่อชั่วโมง    
    (km/h)                  
    - Camera ในแถบ Long Press Action คือ การตั้งค่าค าสั่งการกดที่หน้าจอ   
  - Live Streamng คือ การตั้งค่าการถ่ายทอดสด 

 - Map คือ การตั้งค่าเกี่ยวกับแผนที่ เช่น การเลือกตั้งค่าแผนที่ การเปิดปิดการแสดงแนวบิน การ
เปิดปิดการใช้งานแผนที่ฐาน  

  - Video Cache คือ การตั้งค่าการจัดการวีดีโอ 
  - Warnigs คือ การก าหนดค่าแจ้งเตือนต่างๆ 
  - Other คือ อื่นๆ 
 

 
แสดงแถบ General Settings (๑) 

 

 



๙๙ 

 

 
แสดงแถบ General Settings (๒) 

 
  (๒) แถบ Main Controller Settings เป็นแถบที่ตั้งค่าอุปกรณ์ควบคุมอากาศยาน (Controller)    
       การตั้งค่าที่ส าคัญ ได้แก่  
      - การตั้งค่า Return to Home เป็นการตั้งค่าความสูงในการบินเมื่ออากาศยานฯบิน  
       กลับมายังจุดปล่อย (Home) เมื่อใช้ค าสั่ง Return to Home โดยสามารถตั้งค่าความสูงบินได้  
    ในช่วง ๒๐-๕๐๐ เมตร จากตัวอย่างนี้ก าหนดความสูงบินของการใช้ค าสั่ง Return to Home  
    เท่ากับ ๙๕ เมตร 
 

 
แสดงแถบ Main Controller Settings (๑) 

 

 

 



๑๐๐ 

 

   - การตั้งค่าความสูงบินสูงสุด (Set Max Flight Altitude) เป็นการตั้งค่าความสูงในการ    
             บินสูงสุดของอากาศยานฯ โดยสามารถตั้งค่าความสูงบินได้ในช่วง ๒๐-๕๐๐ เมตร จากตัวอย่างนี้   
     ก าหนดความสูงบินสูงสุด เท่ากับ ๓๐๐ เมตร 
   - การตั้งค่าระยะทางสูงสุด (Set Max Flight Altitude) เป็นการตั้งค่าระยะห่างระหว่าง  
           อากาศยานฯ กับอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) สูงสุด โดยสามารถตั้งค่าระยะทาง 
     ได้ในช่วง ๑๕-๘๐๐๐ เมตร จากตัวอย่างนี้ก าหนดระยะทางสูงสุด ๓๐๐๐ เมตร หรือ ๓ กิโลเมตร 
 

 
แสดงแถบ Main Controller Settings (๒) 

 
  (๓) แถบ Visual Navigation Settings คือ การก าหนดเกี่ยวกับต าแหน่งของ 
    อากาศยานฯ 

 

 



๑๐๑ 

 

 
แสดงแถบ Visual Navigation Settings 

 
  (๔) แถบ Remote Controller Settings เป็นการตั้งค่าอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล  
     (Remote Control) โดยปกติแล้วระบบควบคุมการบินจะถูกตั้งอยู่ในโหมดที่ ๒ คันบังคับด้านซ้ายใช้   
   ควบคุมการขึ้นลงและทิศทาง, คันบังคับด้านขวาใช้ควบคุมการเดินหน้า, ถอยหลัง ซ้ายและขวา ในส่วนปุ่ม   
    หมุนควบคุมการเอียงจะใช้ควบคุมการเอียงของกล้อง 
 

 
แสดงแถบ Remote Controller Settings 

 

 

 

 



๑๐๒ 

 

  (๕) แถบ Image Transmission Settings เป็นการตั้งค่าสัญญาณในการรับส่งภาพในกรณีท่ี  
    เป็นวิดีโอ 
 

 
แสดงแถบ Image Transmission Setting 

 
  (๖) แถบ Aircraft Battery เป็นแถบในการตั้งค่าเกี่ยวกับแบตเตอรี่ เพ่ือให้การบินมีความ 
   ปลอดภัยมากขึ้น เช่น การแจ้งเตือนสถานะแบตเตอรี่ และการตั้งค่าให้อากาศยานฯ บินกลับในกรณีที่ 
   แบตเตอรี่เหลือน้อยตามท่ีก าหนด จากตัวอย่างนี้ตั้งค่าให้มีการแจ้งเตือนเมื่อแบตเตอรี่คงเหลือ ๓๐  
   เปอร์เซ็นต์ และให้อากาศยานฯ บินกลับเมื่อแบตเตอรี่เหลือ ๒๐ เปอร์เซ็นต ์
 

 
แสดงแถบ Aircraft Battery 

 

 

 



๑๐๓ 

 

  (๗) แถบ Gimbal Settings คือการตั้งค่าของขากล้อง Gimbal 
 

 
แสดงแถบ Gimbal Settings 

 
     ๓.๒.๖.๒ การใช้งานแอปพลิเคชนั (Application) “Pix4D” 
      “Pix4D” เป็นแอปพลิเคชัน (Application) ส าหรับการวางแผนการบินอากาศยาน 
    ไร้คนขับเพ่ือท าแผนที่ออร์โธ รองรับอากาศยานไร้คนขับเครื่องหมายการค้า DJI Parrot และ  
     Yuneec โดยเป็นแอปพลิเคชัน (Application) ที่ใช้งานในแท็บเล็ต (Tablet) หรือโทรศัพท์เคลื่อนที่  
    แบบสมาร์ตโฟน (Smart phone) และรองรับระบบปฏิบัติการ IOS และ Android  
 

 
แสดงแอปพลิเคชัน (Application) “Pix4D” 

 
 
 

 



๑๐๔ 

 

  ขั้นตอนการใช้งาน ดังนี้ 
     (๑) เมื่อดาวน์โหลดแอปพลิเคชัน (Application) “Pix4D” สมัครเข้าใช้งานโดยการ    
      ลงทะเบียนด้วย ชื่อ-นามสกุล และอีเมล์ (Email) 
 

 
แสดงการลงทะเบียนแอปพลิเคชัน (Application) “Pix4D” 

 
        (๒) ท าการลงชื่อเข้าใช้งาน ด้วยอีเมล์ (Email) และรหัสผ่านที่ผู้ใช้งานได้ก าหนดไว้ 
 

 
แสดงการลงชื่อเข้าใช้งาน 

 
      (๓) ปรากฏหน้าต่างในการใช้งาน จากนั้นเลือกปุ่ม SETTINGS   
     เพ่ือท าการตั้งค่าเบื้องต้นในการใช้งานแอปพลิเคชัน (Application) “Pix4D” 



๑๐๕ 

 

 
แสดงหน้าต่างในการใช้งานแอปพลิเคชัน (Application) “Pix4D” 

 

 
แสดงการตั้งค่ารุ่นของอากาศยานฯ และกล้องถ่ายภาพที่ใช้งาน 

 

 
แสดงการตั้งค่าต่างๆ เกี่ยวกับการวางแผนการบิน 

 

 

 



๑๐๖ 

 

 

 
แสดงหน้าต่างส าหรับวางแผนการบิน 

 
  ส่วนประกอบต่างๆ ในแอปพลิเคชัน (Application) “Pix4D”  
       ประกอบด้วย แถบเมนู, แถบการตั้งค่า Flight Plan, แถบแสดง Result การตั้งค่า  
    Flight Plan, แผนที่แสดงพื้นที่ส ารวจ, แถบแสดงสถานะ, แถบจัดการ Flight Plan อธิบาย  
    ลักษณะการใช้งาน ดังนี้ 
    แถบเมนู ประกอบด้วย ปุ่ม Home, ปุ่มกล้อง และปุ่ม setting การใช้งาน มีดังนี้ 

 

 
 

ปุ่ม Home ใช้เมื่อต้องการกลับไปยังหน้าต่าง Plan new mission 
 

 
 

ปุ่มกล้อง ส าหรับเรียกดูภาพ Real time จากกล้อง 
 

 
ปุ่ม Setting คือ ปุ่มตั้งค่าการบิน เมื่อเลือกปุ่มนี้จะปรากฏหน้าต่าง 
ดังต่อไปนี้ 

 
 

  

 

 

 

 

 

 
 

 



๑๐๗ 

 

 
แสดงหน้าต่างของปุ่ม Setting และตัวอย่างการตั้งค่า 

 
   อธิบายการตั้งค่า ดังนี้ 
  ปุ่ม Setting คือ ปุ่มตั้งค่าการบิน ประกอบด้วยโหมด Normal และ โหมด Advanced โดยปกต ิ  
   การบินถ่ายภาพเพ่ือท าแผนที่ภาพถ่ายทางอากาศเพ่ือการรังวัด จะเลือกโหมด Advanced การตั้งค่าการ  
   บินในโหมด Advanced ประกอบด้วย  
                             Angle of camera : การก าหนดมุมของกล้อง โดยเลือก ๙๐ องศา 
                Front overlap : การก าหนดส่วนซ้อนด้านหน้า โดยก าหนดไม่น้อยกว่า ๗๕ เปอร์เซ็นต์ 
    Side overlap : การก าหนดส่วนซ้อนด้านข้าง โดยก าหนดไม่น้อยกว่า ๖๐ เปอร์เซ็นต์ 
     Picture trigger mode มี ๒ รูปแบบ ได้แก่ 
     Safe mode : ขณะบินถ่ายภาพ เมื่อถึงต าแหน่งถ่ายภาพ อากาศยานฯ  
                          จะหยุดเคลื่อนที่ทุกครั้ง เป็นโหมดที่ใช้แบตเตอรี่มากที่สุด 
      Fast mode : ขณะบินถ่ายภาพ เมื่อถึงต าแหน่งถ่ายภาพ อากาศยานฯ 
                          จะไม่หยุดเคลื่อนที่ เป็นโหมดที่ใช้แบตเตอรี่น้อยที่สุด 
     Drone Speed : ก าหนดความเร็วบินถ่ายภาพของอากาศยานฯ สามารถเลือกได้หลาย   
     แบบ ดังนี้ 
               Slow      : ใช้ความเร็วเคลื่อนที่ ๖๐% ของความเร็วเคลื่อนที่สูงสุด  
             Slow+    : ใช้ความเร็วเคลื่อนที่ ๗๐% โดยปกติจะก าหนดรูปแบบนี้ 
             Normal   : ใช้ความเร็วเคลื่อนที่ ๘๐% 
             Normal+ : ใช้ความเร็วเคลื่อนที่ ๙๐% 
             Fast       : ใช้ความเร็วเคลื่อนที่ ๑๐๐% 



๑๐๘ 

 

        White balance : การเลือกปรับริรับแสง โดยเลือกให้เหมาะสมกับสภาพอากาศขณะ 
     บินถ่ายภาพ มีให้เลือก ๓ รูปแบบ ได้แก่ Sunny, Cloudy และ Auto 
 
      แถบการตั้งค่า Flight Plan ประกอบด้วย แถบแสดงค่า Ground Sample  
    Distance (GSD)  และแถบแสดงความสูงบิน 
 

 

แถบแสดงค่า Ground Sample Distance (GSD)  
คือ สัญลักษณ์บอกค่า Ground Sample Distance (GSD)  
หน่วยเซนติเมตรต่อพิกเซล 
 
 
แถบแสดงความสูงบิน คือ สัญลักษณ์บอกค่าระดับความสูงเหนือพ้ืนที่
ท าการบิน หน่วยเมตร 
 

 
            แถบแสดง Result การตั้งค่า Flight Plan ประกอบด้วยแถบที่แสดงต าแหน่งของ  
    อากาศยานฯ และต าแหน่งพื้นที่ส ารวจ, โหมดเลือกแสดงแผนที่ฐาน, พ้ืนที่และเวลาที่ใช้ทั้งหมด 
    ส าหรับบินส ารวจซึ่งเป็นผลมาจากกการตั้งค่าการบินจากปุ่ม Setting อธิบายสัญลักษณ์ ดังนี้ 
 

 
 

คือ การเลื่อนหน้าจอกลับมาที่ต าแหน่งอุปกรณ์แสดงผล 

 
 

คือ การเลื่อนหน้าจอกลับมาที่หน้าต่างแผนการบิน 

 
 

คือ โหมดการเลือกแสดงแผนที่ฐาน 

 

คือ ขนาดของพื้นที่ที่ท าการบิน (โดยประมาณจากความกว้างและยาว
ที่สุด) และเวลาโดยประมาณที่ใช้ในการบินถ่ายภาพ โดยไม่รวมเวลา 
ขณะอากาศยานฯ บินขึ้นและลงจอด 

 
         แผนที่แสดงพื้นที่ส ารวจ คือ บริเวณท่ีแสดงพื้นท่ีที่ต้องการส ารวจ โดยผู้ใช้งาน 
     จะต้องก าหนดให้ครอบคลุมในบริเวณพ้ืนที่ที่ต้องการ นอกจากนี้แผนที่ดังกล่าวยังแสดงเส้นแนว 
    การบิน จุดเริ่มต้น-จุดสิ้นสุดในการบินส ารวจของอากาศยานฯ โดยการเปลี่ยนมุมในการบิน  
    สามารถใช้นิ้วลากหมุนตามลูกศรที่ปรากฏบนอุปกรณ์แสดงผล 

 

 



๑๐๙ 

 

 
แสดงแผนที่แสดงพ้ืนที่ส ารวจ 

 
            แถบแสดงสถานะ คือ แถบที่แสดงสถานะของอากาศยานฯ ณ ขณะนั้น 
      ประกอบด้วย 
 

 

 

- ชื่อและรุ่นของอากาศยานฯ ทีใ่ช้ 
 

- กล้องที่ติดบนอากาศยานฯ 
 

- สถานะแบตเตอรี่ของอากาศยานฯ 
 

- สถานะแบตเตอรี่ของอุปกรณ์ควบคุมอากาศยานฯ 
 

- จ านวนดาวเทียมท่ีรับสัญญาณได้ 
 

- พ้ืนที่บันทึกข้อมูลที่เหลือในหน่วยความจ าภายนอก 
ชนิด MicroSD Card 
 

- ความเร็วในการเคลื่อนที่, ความสูงบินของอากาศยานฯ 
และระยะห่างระหว่างอากาศยานฯ กับอุปกรณ์ควบคุม
อากาศยานฯ 

 
         แถบจัดการ Flight Plan ประกอบด้วย Reset Flight Plan, บันทึก Flight Plan,   
    Start Flight Plan อธิบายการใช้งาน ดังนี้ 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 



๑๑๐ 

 

 
 

Reset Flight Plan คือ การยกเลิกแผนการบินที่วางแผนไว้ 

 
 

บันทึก Flight Plan คือ การบันทึกแผนการบิน 

 
 

Start Flight Plan คือ การท าการบินตามแผนการบินที่วางแผนไว้ 

 
 ๓.๒.๗ การวางแผนการบิน 
  การวางแผนการบิน เป็นขั้นตอนที่ก าหนดความละเอียดของภาพ คุณภาพของภาพ พอยด์คลาวด์  
    และความถูกต้องเชิงต าแหน่ง โดยมีปัจจัยที่ต้องค านึงถึงส าหรับการวางแผนการบิน ดังนี้ 
  - ขนาด Ground Sample Distance (GSD) 
  - ความสูงบิน (Flight Altitude) 
  - ส่วนซ้อนและส่วนเกยของภาพ (Overlap & Side lap) 
  - รูปแบบการบิน 
  เนื่องจากอากาศยานไร้คนขับ ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ เป็นชนิดปีกหมุน (Multirotor)    
    จึงสามารถก าหนดรูปแบบการบินได้หลายแบบ ดังนี้ 
  แบบท่ี ๑ แบบกริด (Grid) เป็นการวางแผนการบินโดยสร้างกรอบ ๔ เหลี่ยม เหมาะส าหรับพ้ืนที่ 
   ที่มีรูปร่างเป็น ๔ เหลี่ยม สามารถปรับมุมกล้องได้ตั้งแต่ ๙๐ องศา (ตั้งฉากกับพ้ืนโลก) ถึง ๐ องศา  
   (หันหน้ากล้องไปด้านหน้า)  
 

  
แสดงรูปแบบการบิน แบบกริด (Grid) 

 
  แบบท่ี ๒ แบบ Polygon สามารถตั้งค่าได้เหมือนแบบ Grid แต่มีความยืดหยุ่นของขอบเขต 
   แผนการบินมากกว่า คือสามารถปรับรูปร่างของแผนการบินได้ตามต้องการ 



๑๑๑ 

 

  
แสดงรูปแบบการบิน แบบ Polygon 

 
 ทั้งนี้รูปแบบการบินทั้ง ๒ รูปแบบเหมาะกับการบินถ่ายภาพท าแผนที่ออร์โธ  
 

  แบบท่ี ๓ แบบ Circular คือ การวางแผนการบิน มีลักษณะเป็นวงกลมหรือวงรี เหมาะส าหรับ 
   การสร้างแบบจ าลอง ๓ มิติ โดยให้วัตถุท่ีสนใจอยู่กึ่งกลางเส้นทางบิน  
 

 
 

แสดงรูปแบบการบิน แบบ Circular 
 
  แบบท่ี ๔ แบบ Double Grid คือ การวางแผนการบินที่มีลักษณะการบินคล้ายแบบ Grid และ  
   Polygon คือเป็นเป็นเส้นตรงเรียงตามแถว แต่ไม่สามารถปรับมุมกล้องได้ที่ ๙๐ องศา มุมกล้องจะหันเข้า 
   หาวัตถุบนพ้ืน เพ่ือให้เห็นมากกว่าภาพมุมดิ่ง ช่วยในการสร้างแบบจ าลอง ๓ มิติ  
 

  
แสดงรูปแบบการบิน แบบ Double Grid 

  ทั้งนี้รูปแบบการบินทั้ง ๒ รูปแบบ เหมาะกับการบินถ่ายภาพเพ่ือสร้างแบบจ าลองสามมิติ  



๑๑๒ 

 

  ตัวอย่างการวางแผนการบินถ่ายภาพทางอากาศด้วยอากาศยานไร้คนขับชนิดชนิดปีกหมุน  
  (Multirotor) ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ มีข้ันตอน ดังนี้ 
  (๑) เข้าแอปพลิเคชัน (Application) “Pix4D” ปรากฏหน้าต่าง Plan new mission ดังภาพ 
       ด้านล่าง เลือกรูปแบบการบินแบบกริด (Grid) โดยคลิกท่ี GRID for 2D Maps 

 
แสดงการเลือกรูปแบบการบินแบบกริด (Grid) 

 
  (๒) ปรากฏหน้าต่างแสดงต าแหน่งของผู้ใช้งานหรืออุปกรณ์ควบคุมอากาศยาน (Controller)  

   ณ ขณะนั้น (จุดสีฟ้า  ) ดังรูป  
 

 
แสดงจุดสีฟ้าหรือต าแหน่งของอุปกรณ์ควบคุมอากาศยาน (Controller) ณ ขณะนั้น 

 

 

 



๑๑๓ 

 

  (๓) เริ่มวางแนวการบิน โดยการเลื่อนสัญลักษณ์รูปมือ ตามรูป  ไปยังพื้นท่ีที่ต้องการบินส ารวจ   
    (ใช้ข้อมูลแผนที่ฐานประกอบการค้นหาพ้ืนที่ที่ต้องการ) ดังรูป 
 

 
แสดงสัญลักษณ์การสร้างแนวการบิน 

 
  ท าการสร้างแนวบินโดยการสร้างกรอบแนวการบิน (พ้ืนที่สีเขียว) ให้ครอบคลุมพ้ืนที่ที่ต้องการ    
   ตามข้อ  จากนั้นก าหนดขนาด Ground Sample Distance (GSD) ที่ต้องการ ตามข้อ  โดยการเลือก  
   ความสูงบิน หน่วยเป็นเมตร (เลื่อนแถบข้ึน-ลง เพ่ือเพ่ิม-ลดความสูงบิน) และตั้งค่าพารามิเตอร์ต่างๆ   
   ส าหรับการบิน โดยเลือกปุ่ม Settings ตามข้อ  
   

 

 



๑๑๔ 

 

 
แสดงการสร้างแนวบิน 

 

 
แสดงแถบ Settings 

 

 

 

 

 

 



๑๑๕ 

 

  ตัวอย่างการตั้งค่าพารามิเตอร์ต่างๆ ส าหรับการบิน (Setting) โดยการเลือกปุ่ม Settings -->  
   เลือกโหมด Advanced --> อธิบายตัวอย่างการตั้งค่า ดังนี้ 
                          Angle of camera  : ก าหนดมุมของกล้องเป็น ๙๐ องศา เนื่องจากเป็นการบิน   
     ถ่ายภาพส าหรับจัดท าแผนที่ 
           Front overlap      : ก าหนดส่วนซ้อนด้านหน้า ๘๕ เปอร์เซ็นต์ 
   Side overlap       : ก าหนดส่วนซ้อนด้านข้าง ๗๐ เปอร์เซ็นต์ 
   Picture trigger mode  : เลือก Safe mode เพ่ือให้ขณะบินถ่ายภาพ เมื่อถึง 
    ต าแหน่งถ่ายภาพ อากาศยานฯ จะหยุดเคลื่อนที่ทุกครั้ง  
   Drone Speed      : ก าหนดความเร็วบินถ่ายภาพของอากาศยานฯ เป็นแบบ  
    Slow+ เพ่ือใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่ ๗๐ เปอร์เซ็นต์   
     White balance    : เลือกปรับรูรับแสง เป็น Auto 

 
  ข้อสังเกต : อากาศยานฯ มีข้อจ ากัดด้านเวลาที่ใช้ในการบิน จึงควรสร้างแนวการบินที่ใช้เวลาไม่  
   เกิน ๑๕ นาที เนื่องจากเวลาที่ปรากฏไม่รวมเวลาในการบินขึ้น-ลง (Take Off-Landing) ของอากาศยานฯ   
    หากเวลาจากการสร้างแนวการบินเกิน ๑๕ นาที แนะน าให้ผู้ใช้งานแบ่งบล็อกในการบิน โดยแต่ละบล็อก  
   ต้องมีส่วนซ้อนทับระหว่างบล็อกไม่ต่ ากว่า ๑ แนวบิน หรือท าการปรับเพ่ิม-ลดความสูงบิน หรือก าหนดส่วน 
   ซ้อนและส่วนเกยของภาพ (Overlap & Side lap) ให้มีความเหมาะสม เพ่ือให้ใช้เวลาในการบินสั้นลง 
 

  (๔) เมื่อได้แนวบินที่ต้องการแล้ว เลือกปุ่มบันทึก Flight Plan   หรือในกรณีที่ต้องการเริ่ม  

    วางแนวบินใหม่ ให้กด Reset Flight Plan   และเมื่อกดบันทึก Flight Plan แล้ว แนวบินที่วางแผน 
    ไว้จะอยู่ในแถบ Project List 
 

 
แสดงแถบ Project List 

 

 



๑๑๖ 

 

 
 ๓.๒.๘ ขั้นตอนการบินส ารวจ 
  ๓.๒.๘.๑ ขั้นตอนการตรวจสอบสถานะและความพร้อมในการบิน (Flight Check) มีดังนี ้
   (๑) ประกอบใบพัดเข้ากับมอเตอร์ทั้ง ๔ ด้าน (ข้อสังเกต : จะต้องประกอบใบพัดที่มี 
    ขอบสีด าเข้ากับมอเตอร์ที่มีจุดสีด า และประกอบใบพัดที่มีขอบสีเทาเข้ากับมอเตอร์ที่มีจุดสีเทา 
   เท่านั้น) 
 

 
แสดงการประกอบใบพัดของอากาศยานฯ 

 
     (๒) ถอดตัวยึดกล้องออกจากตัวอากาศยานฯ 
 

 
แสดงตัวยึดกล้องของอากาศยานฯ 

 
    (๓) ติดตั้งแบตเตอรี่ของอากาศยานฯ ที่ได้ชาร์จเต็มไว้แล้ว พร้อมตรวจสอบแบตเตอรี่  
     โดยการสังเกตระดับไฟแสดงสีเขียว ๔ ขีด แสดงถึงระดับแบตเตอรี่อยู่ที่ ๗๕-๑๐๐ เปอร์เซ็นต์ 
 



๑๑๗ 

 

 
แสดงการติดตั้งแบตเตอรี่ของอากาศยานฯ 

 
   (๔) เชื่อมต่ออุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) กับอุปกรณ์แสดงผลที่ได้ 
     ชาร์จแบตเตอรี่เต็มไว้แล้ว ด้วยสายสัญญาณ USB พร้อมตรวจสอบคันบังคับและต าแหน่งเสา 
    สัญญาณของอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) และปรับโหมด P    
     (Positioning mode) เพ่ือให้อากาศยานฯ รักษาต าแหน่งทางราบและความสูงให้อยู่นิ่ง 
 

 
แสดงการประกอบอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) และอุปกรณ์แสดงผล 

 
     (๕) เชื่อมต่ออุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) กับอากาศยานฯ ด้วย 
              แอปพลิเคชัน (Application) “DJI GO4” จากนั้นดูสถานะต่างๆ ของอากาศยานฯ หากพบแถบ   
    สถานะสีแดงและมีข้อความแจ้งเตือนสถานะอ่ืนใดไม่ปกติ จะไม่สามารถน าอากาศยานฯ ขึ้นบินได ้
    โดยส่วนมากมักจะแจ้งเตือนให้ท าการคาริเบทเข็มทิศ (Calibration the Compass)  
                  จากนั้นเมื่อกดไปที่แถบสถานะสีแดง จะแสดงผลหน้าจอ Aircraft Status ดังนี้ 
 



๑๑๘ 

 

 
แสดงหน้าจอ Aircraft Status ก่อนท าการคาริเบทเข็มทิศ (Calibration the Compass) 

 
    (๗) ท าการคาริเบทเข็มทิศ (Calibration the Compass) ของอากาศยานฯ โดยเลือก 
    ปุ่ม Calibrate  ตรงช่อง Compass จะปรากฏหน้าจอแสดงวิธีการคาริเบทเข็มทิศ  
    (Calibration the Compass) ตามข้อ  ให้วางอากาศยานฯ ในแนวราบ แล้วท าการหมุนรอบ 
    แกน (Rotate) ตามลูกศรที่ปรากฏในภาพ จนหน้าจอแสดงภาพให้เปลี่ยนการวางอากาศยานใน 
     แนวดิ่งตามภาพตามข้อ  แล้วท าการหมุนรอบแกน (Rotate) ตามลูกศรที่ปรากฏในภาพเช่นกัน  
    หากท าคาริเบทเข็มทิศ (Calibration the Compass) ส าเร็จ หน้าต่างจะหายไป แล้วจะปรากฏ 
    สถานะ Normal ตามภาพท่ี  ตรงช่อง Compass (หากมีการแจ้งเตือนให้ท าการคาริเบท IMU  
    ให้ตามค าแนะน าบนหน้าจอจนกว่าจะเปลี่ยนสถานะเป็น Normal) 
 

 



๑๑๙ 

 

 
แสดงการคาริเบทเข็มทิศ (Calibration the Compass) ในแนวราบ 

 

 
แสดงการจัดวางอากาศยานฯ เพื่อท าการคาริเบทเข็มทิศ (Calibration the Compass) (๑) 

 

 



๑๒๐ 

 

 
แสดงการคาริเบทเข็มทิศ (Calibration the Compass) ในแนวดิ่ง 

 
 

 
แสดงการจัดวางอากาศยานฯ เพื่อท าการคาริเบทเข็มทิศ (Calibration the Compass) (๒) 

 
  

 



๑๒๑ 

 

 
แสดงหน้าจอ Aircraft Status หลังท าการคาริเบทเข็มทิศ (Calibration the Compass) 

 
  ๓.๒.๘.๒  ขั้นตอนการบินถ่ายภาพด้วยอากาศด้วยอากาศยานไร้คนขับชนิดชนิดปีกหมุน   
     (Multirotor) ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ ดังนี้ 
     (๑) เข้าแอปพลิเคชัน (Application) “Pix4D” ท าการเลือกแผนการบินที่ได้วางแผนไว้  
      ใน Project List 
 

 
แสดงการเข้า Project List 

 

 

 
 



๑๒๒ 

 

  จากนั้นเลือกปุ่ม Open 

 
แสดงการเลือกแผนการบิน 

 
      (๒) เมื่อท าการเชื่อมต่ออุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control) กับอากาศยานฯ  
     ด้วยแอปพลิเคชัน (Application) “DJI GO4” แล้ว ข้อมูลสถานะต่างๆ พร้อมต าแหน่งของ 
      อากาศยานฯ (สัญลักษณ์  ) และต าแหน่งอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (สัญลักษณ์  ) จะ 
    ปรากฏดังรูป  
 

 
แสดงข้อมูลสถานะต่างๆ พร้อมต าแหน่งของอากาศยานฯ 

 

 

 



๑๒๓ 

 

      (๓) ท าการตรวจสอบแผนการบินอีกครั้ง พร้อมทั้งสถานะและความพร้อมในการบิน    
     (Pre-flight check) ของอากาศยานฯ จากนั้นกดปุ่ม Start  จะปรากฏหน้าต่างแจ้งเตือน 
   การเชื่อมต่อของอากาศยานฯ เมื่อตรวจสอบความถูกต้องแล้ว ให้กดปุ่ม Next 
 

 
แสดงหน้าต่างการเชื่อมต่อของอากาศยานฯ 

 
 

        (๔) ตรวจสอบความพร้อมก่อนขึ้นบินตามหน้าต่าง Drone take off checklist  
     เมื่อทุกอย่างพร้อมจะปรากฏเครื่องหมายถูกหน้ารายการโดยอัตโนมัติ เมื่อครบทุกข้อ ให้กดปุ่ม  
     Start 
 

 
แสดงหน้าต่าง Drone take off checklist 

 

 

 



๑๒๔ 

 

       (๕)  อากาศยานฯ จะเริ่มบินขึ้นในแนวดิ่งจนได้ตามความสูงบินตามท่ีก าหนดไว้ใน 
  แผนการบิน จากนั้นจะเริ่มบินไปยังจุดเริ่มถ่ายภาพ (START) และถ่ายภาพตามพารามิเตอร์ที่  
     ก าหนดไว้ ผู้ใช้งานจะต้องคอยสังเกตการณ์การท างานของอากาศยานฯ เมื่อจบภารกิจ (END)  
    อากาศยานฯ จะบินกลับมาโดยใช้ความสูงบินเดิม และเมื่อถึงต าแหน่งลงจอด อากาศยานฯ จะท า  
   การลดระดับความสูงบินจนถึงพ้ืน และหยุดการท างานของมอเตอร์ใบพัดโดยอัตโนมัติ 
 

 
แสดง Taking off 



๑๒๕ 

 

 
แสดง Going to mission 

 

 
แสดง In mission 



๑๒๖ 

 

 
แสดง Going to land 

 

 
แสดง landing 

 



๑๒๗ 

 

 
แสดง Mission finished 

 
หมายเหตุ  

• กรอบบนขวาถ่ายทอดภาพจากกล้องแบบตามเวลาจริง 
• สัญลักษณ์กล้องถ่ายภาพ แสดงต าแหน่งถ่ายภาพตามระยะ โดยก าหนดจากส่วนซ้อนด้านหน้า  

 
   (๖) เมื่อเสร็จสิ้นการบิน จะปรากฏจ านวนภาพถ่ายที่บินถ่ายภาพได้ทั้งหมด ผู้ใช้งาน  
     สามารถเลือกเครื่องหมายถูกให้แสดงถาพที่ถ่ายได้ และสามารถอัปโหลดภาพได้ หรือน าภาพออก 
    จากหน่วยความจ าภายนอกชนิด MicroSD Card ในภายหลังส าหรับใช้ในการประมวลผลต่อไป 



๑๒๘ 

 

 
แสดงหน้าจอหลังเสร็จสิ้นการบิน 

 

        (๗) ท าการปิดเครื่องอากาศยานฯ และอุปกรณ์ควบคุมระยะไกล (Remote Control)    
    โดยการกดปุ่มหนึ่งครั้งปล่อยแล้วกดค้างไว้จนกระทั่งไฟแสดงสีเขียวดับ และท าการจัดเก็บอุปกรณ์ 
  
 



 
 

บทท่ี ๔ 

การสร้างจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP)  
และจุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) 

   ปัจจุบันอากาศยานไร้คนขับได้น ามาประยุกต์ใช้ในการบินถ่ายภาพทางอากาศเพ่ือให้ได้ภาพถ่ายทางอากาศ
ที่ เหมาะสมกับงานตามความต้องการของผู้ ใช้งาน มีความเป็นปัจจุบันของข้อมูล และมีความรวดเร็ว  
ซึ่งสามารถตอบสนองภารกิจเร่งด่วนที่ต้องการข้อมูลภาพถ่ายทาง อากาศที่มีความทันสมัย ในงบประมาณและ
เวลาที่จ ากัดเพ่ือให้บรรลุเป้าหมายของภารกิจที่ได้รับ ก าหนดขอบเขตพ้ืนที่ในการปฏิบัติงานเพ่ือ วางแผนในการ
บินถ่ ายภาพ ก าหนดจุ ดควบคุมภาค พ้ืนดิน  Ground control point (GCP)  และจุ ดตรวจสอบภาพ  
Check point (CP) 

๔.๑  จุดควบคุมภาคพื้นดิน หรือ Ground Control Point (GCP) 
   จุดควบคุมภาคพ้ืนดิน หรือ Ground Control Point (GCP) คือ จุดที่ปรากฏบนภาพถ่ายที่มีลักษณะ
เด่นชัด สามารถชี้จากต าแหน่งบนภาพได้อย่างชัดเจน ต้องอยู่ในต าแหน่งที่ถูกต้องและเหมาะสมบนภาพถ่าย  
ใช้ส าหรับการตรึงภาพถ่ายหรือดัดแก้ภาพถ่ายให้มีความถูกต้องมากยิ่งขึ้น สามารถทราบค่าพิกัดด้วยวิธีการรังวัด
จุดตรวจสอบด้วยเครื่องหาพิกัดด้วยดาวเทียมระบบ GNSS เป็นต้น พ้ืนที่บล็อกที่มีรูปร่างเป็นเหลี่ยมผืนผ้า  
จุดควบคุมภาคพ้ืนดิน หรือ Ground Control Point (GCP) ต้องมีจ านวนอย่างน้อย ๕ จุด (ถ้าอยู่ในต าแหน่งที่
เหมาะสม คือ มุมบล็อก ๔ จุด กลางบล็อก ๑ จุด) ควรจะมีจ านวน GCP อย่างน้อย ๕ จุดใน บล็อกภาพถ่าย  
จุดต าแหน่งของ GCP ควรจะอยู่ในพื้นท่ีที่สนใจของภาพ  

 

  

ภาพแสดงต าแหน่งที่เหมาะสมในการวางจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP)



๑๒๘ 

 

   การสร้างจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) ในงาน Photogrammetry แบบเดิมนั้น
ได้ ๒ ประเภท คือแบบ Well defined point เป็นจุดในพ้ืนที่ที่สามารถชี้ได้ชัดตรงกันบนภาพถ่าย เช่น มุมรั้ว  
มุมทางเท้า มุมเส้นจราจร แนวจุดตัดทางร่วมทางแยก เป็นต้น และแบบ Signalized point เป็นจุดเป้าที่สร้าง
ขึ้นมา การสร้างจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) ต้องอยู่ในต าแหน่งที่ถูกต้องและเหมาะสม
บนภาพถ่าย (Correct Position) ต้องชี้จ าแนกได้อย่างถูกต้องทั้งในภูมิประเทศและบนรูปถ่าย (Positively 
Identifiable) ต้องมีความคมชัดและเห็นได้เด่นชัดในทุกภาพที่ปรากฏ (Sharp and Well defined) ควรจะมีการ
เดินทางเข้าถึงที่สะดวก (Fairly Accessible) ต้องท าเครื่องหมายบนรูปอย่างเฉพาะเจาะจง และเขียนค าอธิบาย
อย่างชัดเจน (Properly Marked and Documented) 

 

 

ภาพตัวอย่างการสร้างจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP)  
และจุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) 

 

 

ภาพตัวอย่างจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) ที่มีขนาดและสีที่เหมาะสมมีความคมชัดและ
เห็นได้เด่นชัดในทุกภาพที่ปรากฏ 

 

 



๑๒๙ 

 

๔.๒   จุดตรวจสอบภาพ หรือ Check Point (CP)  
    จุดตรวจสอบภาพ หรือ Check Point (CP) คือ จุดที่ปรากฏบนภาพถ่ายที่มีลักษณะเด่นชัด สามารถชี้จาก
ต าแหน่งบนภาพได้อย่างชัดเจน หรือการวางเป้า ใช้ส าหรับการตรวจสอบความถูกต้องของภาพถ่าย สามารถทราบ
ค่าพิกัดด้วยวิธีการรังวัดจุดตรวจสอบด้วยเครื่องหาพิกัดด้วยดาวเทียมระบบ GNSS ตรวจสอบค่าความ
คลาดเคลื่อนโดยใช้ค่าพิกัดที่รังวัดได้จริงเปรียบเทียบกับค่าพิกัดที่รังวัดได้จากภาพถ่ายที่ได้จากการบินถ่ายภาพ
ด้วยอากาศยานไร้คนขับ  

 

   

 

ภาพแสดงต าแหน่งจุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) 

 

 
 
 



๑๓๐ 

 

๔.๓   อุปกรณ์ที่ใช้ส าหรับการสร้างจุดควบคุมภาคพื้นดิน Ground control point (GCP)  
       และจุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) 
 
  (๑) เครื่องควบคุมการบันทึกข้อมูลสัญญาณดาวเทียม (Controller)CHC รุ่น HCE ๓๐๐ 
 

 
   
  (๒) เครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GNSS CHC CGS i๘๐ 

 

 
 
   



๑๓๑ 

 

     (๓) อุปกรณ์วัดความสูง 

 
 

  (๔) ฐาน (Tribrach) ส าหรับเครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GNSS CHC CGS i80 
 

 
 
 
 
 

  (๕) ขาตั้ง GCS ขนาดใหญ่แบบ Tripod 
 



๑๓๒ 

 

 
   
   (๖) สายสัญญาณเครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GNSS CHC CGS i๘๐ 
 

 
 
 

 
  (๗) เสาต่อเครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GNSS CHC CGS i๘๐ แบบยาว  
เสาต่อเครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GNSS CHC CGS i๘๐ แบบสั้น   



๑๓๓ 

 

เสา Whip antenna ส่งสัญญาณระหว่างอากาศยานกับสถานีควบคุม   
แผ่นเหล็กส าหรับช่วยวัดความสูงของเครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GNSS CHC CGS i๘๐  
 

 
 

 (๘) เป้าส าหรับการสร้างจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) สีเทา-แดง และจุด
ตรวจสอบภาพ Check point (CP) ขนาดความกว้าง ๑ เมตร ความยาว ๑ เมตร ใช้แผ่นพลาสติกลูกฟูกเป็นวัสดุ
ในการจัดท า  

     

 

 

 

 

 

 

 

 



๑๓๔ 

 

๔.๔  ขั้นตอนการวางแผนปฏิบัติงาน สร้างจุดควบคุมภาคพื้นดิน Ground control point (GCP) และ   
 จุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) 

   ๔.๔.๑  จัดท าแผนที่สังเขปเพื่อก าหนดต าแหน่งการวางจุดควบคุม   
   การจัดท าแผนที่สังเขปเพ่ือก าหนดต าแหน่งการวางจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control   

 point (GCP) และจุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) ควรจะก าหนดต าแหน่งจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน 
    Ground control point (GCP) และจุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) ให้มีความกระจายตัว 
   อย่างเหมาะสมและสามารถเข้าถึงจุดที่จะท าการวางได้อย่างง่ายเพ่ือสะดวกต่อการปฏิบัติงานจริง 

 

ภาพแสดงการก าหนดต าแหน่งการจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



๑๓๕ 

 

 ๔.๔.๒  การเข้าส ารวจพื้นที่  
         การเข้าส ารวจพ้ืนที่บริเวณที่จะท าการวางจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP)  
    และจุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) นั้นมีความส าคัญมาก เนื่องจากจะท าให้ทราบว่าจุดควบคุม  
   ภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) และจุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) ที่ได้วางแผนมา 
   ข้างต้น สามารถใช้ในการปฏิบัติงานได้จริงหรือไม่ หากว่าจุดที่วางแผนไว้ไม่สามารถเข้าพ้ืนที่ได้ จะสามารถ 
   ก าหนดจุดที่เหมาะสมได้ทันที ในการเข้าส ารวจพ้ืนที่ควรจะมีเจ้าของพ้ืนที่ เช่น เจ้าของที่ดิน ฝ่ายปกครอง 
    ท้องที่ ผู้มีส่วนเกี่ยวข้องต่าง ๆ ในพ้ืนที่ เป็นต้น เข้าส ารวจพ้ืนที่ด้วย เพ่ือความปลอดภัย รวดเร็วในการ 
   ท างาน หากเมื่อเกิดเหตุฉุกเฉินจะได้สามารถติดต่อกับหน่วยงานอ่ืนได้ทันท่วงที 

  

  

  

ภาพแสดงการเข้าส ารวจพื้นที่เพ่ือตรวจสอบการเข้าถึงการวางจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน  
        Ground control point (GCP) และจุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) 

 



๑๓๖ 

 

   ๔.๔.๓  การปรับแก้ต าแหน่งการวางจุดควบคุมภาคพื้นดิน  Ground control point (GCP) และ 
     จุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) ก่อนการปฏิบัติงาน 

          หลังจากการเข้าส ารวจพ้ืนที่ ท าให้ทราบถึงอุปสรรคในการเข้าถึงพ้ืนที่ปฏิบัติงานเรียบร้อยแล้ว  
    ต้องมีการประชุมสรุปเพ่ือปรับแก้ต าแหน่งการวางวางจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน  Ground control point  
   (GCP) และจุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) อีกครั้ง พร้อมแบ่งหน้าที่ของเจ้าหน้าที่ภาคสนามแต่ละ 
   ทีม 

 

 

ภาพการประชุมปรับแก้ต าแหน่งการวางจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) 
 และจุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) หลังจากการเข้าส ารวจพื้นที่ 

 

 

 

 

 

 

 

 



๑๓๗ 

 

   ๔.๔.๔  การตรวจสอบการรับสัญญาณของเครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GNSS  
    การตรวจสอบการับสัญญาณของเครื่องรับสัญญาณสามารถตรวจสอบค่าพิกัดที่ได้จากการรับ 

   สัญญาณจากหมุดตรวจสอบที่ส านักงานที่ดินในบริเวณท่ีจะท าการปฏิบัติงาน  
 

 

ภาพตัวอย่างการรับสัญญาณดาวเทียม GNSS ที่ส านักงานที่ดินในบริเวณท่ีจะปฏิบัติงาน 

           

ภาพตัวอย่างการรับสัญญาณดาวเทียม GNSS ที่ส านักงานที่ดินในบริเวณท่ีจะปฏิบัติงาน 

  



๑๓๘ 

 

        การตรวจสอบการรับสัญญาณของเครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GNSS การสร้างจุดควบคุม  
   ภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) และจุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) ใช้วิธีการรังวัด 
  ตามระเบียบกรมที่ดินว่าด้วยการรังวัดท าแผนที่โดยวิธีแผนที่ชั้นหนึ่งด้วยระบบโครงข่ายการรังวัดด้วย  
  ดาวเทียมแบบจลน์ (RTK GNSS Network) พ.ศ. ๒๕๖๒ ใช้วิธีการรังวัดตามรูปแบบหมุดดาวเทียม RTK  
   Network ค่าพีดอป (PDOP) ขณะท าการรังวัดไม่เกิน ๕.๐ ค่าอาร์เอ็มเอส (RMS) ในทางราบไม่เกิน 
  ๓.๐ เซนติเมตร ผลการรังวัดเป็นแบบฟิกซ์ (Fixed) รับสัญญาณดาวเทียมทุก ๑ วินาที และได้ข้อมูลการรับ 
   สัญญาณดาวเทียม ไม่น้อยกว่า ๖๐ วินาที อย่างต่อเนื่อง ๓ ครั้ง  

 

ภาพตัวอย่างระเบียบกรมที่ดินว่าด้วยการรังวัดท าแผนที่โดยวิธีแผนที่ชั้นหนึ่งด้วยระบบโครงข่ายการรังวัดด้วย
ดาวเทียมแบบจลน์ (RTK GNSS Network) พ.ศ. ๒๕๖๒ 



๑๓๙ 

 

 

 

ภาพตัวอย่างระเบียบกรมที่ดินว่าด้วยการรังวัดท าแผนที่โดยวิธีแผนที่ชั้นหนึ่งด้วยระบบโครงข่ายการรังวัดด้วย
ดาวเทียมแบบจลน์ (RTK GNSS Network) พ.ศ. ๒๕๖๒ 



๑๔๐ 

 

 

ภาพตัวอย่างระเบียบกรมที่ดินว่าด้วยการรังวัดท าแผนที่โดยวิธีแผนที่ชั้นหนึ่งด้วยระบบโครงข่ายการรังวัดด้วย
ดาวเทียมแบบจลน์ (RTK GNSS Network) พ.ศ. ๒๕๖๒ 

 

๔.๕  การสร้างจุดควบคุมภาคพื้นดิน Ground control point (GCP) และจุดตรวจสอบภาพ Check  
  point (CP)  

    การสร้างจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) และจุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) 
นั้น ต้องท าการเข้าพ้ืนที่ที่ได้ท าการวางแผนไว้ในแต่ละจุด ท าการวางเป้าตามจุดที่ได้วางแผนไว้ และท าการรับ
สัญญาณดาวเทียม GNSS ด้วยวิธีการเดียวกันกับหมุดตรวจสอบที่ท าการรังวัดที่ส านักงานที่ดิน โดยมีขั้นตอนใน
การปฏิบัติงานดังนี้ 

    ๔.๕.๑  จุดควบคุมภาคพื้นดิน Ground control point (GCP) และจุดตรวจสอบภาพ Check point  
    (CP) 
     การวางต าแหน่งจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) และจุดตรวจสอบภาพ  
  Check point (CP) ให้วางในต าแหน่งทีใ่กล้เคียงกับต าแหน่งที่จะท าการวางเป้าจากแผนที่แสดงต าแหน่ง  
   Google map ตามท่ีได้วางแผนไว้ 



๑๔๑ 

 

    

 

    

ภาพตัวอย่างการแสดงต าแหน่งของจุดที่จะท าการจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) 
และจุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) 

 

 

 



๑๔๒ 

 

    การวางจุดควบคุมภาค พ้ืนดิน  Ground control point (GCP)  และจุดตรวจสอบภาพ  
    Check point (CP) โดยใช้การวางเป้าหรือจุดที่มีลักษณะของจุดที่มีการมองเห็นจากการถ่ายภาพได้ชัดเจน    
   (Well define) เช่น มุมของแปลงที่ดิน คันนา เส้นมุมของถนน เป็นต้น ต าแหน่งที่ใช้ในการวางเป้านั้นควร 
   มีลักษณะของภูมิประเทศที่ราบเรียบ ควรเป็นที่ที่มีความโล่งแจ้งไม่มีสิ่งใดปกคลุมหรือเป็นสิ่งกีดขวาง  
   เพ่ือให้ไม่เป็นอุปสรรคในการบินถ่ายภาพของอากาศยานไร้คนขับ และท าการรับสัญญาณดาวเทียม GNSS   
  ด้วยวิธีการเดียวกันกับหมุดตรวจสอบที่ท าการรังวัดที่ส านักงานที่ดิน 

 

   

  

  

ภาพตัวอย่างการวางเป้าที่จะท าการจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) และ
จุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) 

 

 



๑๔๓ 

 

    ๔.๕.๒  การเขียนรายการรังวัด (เชนสนาม)  
    เพ่ือแสดงรายละเอียดและต าแหน่งของจุดควบคุมภาคพ้ืนดินGround control point (GCP) และ 
  จุดตรวจสอบภาพ Check point (CP)  
 

    
 

 

การเขียนแผนที่สังเขป 

 

 

 

 



๑๔๔ 

 

   ๔.๕.๓  ขั้นตอนการรับสัญญาณดาวเทียม GNSS ด้วยเครื่องมือรับสัญญาณดาวเทียม CHC CGS i๘๐ ดังนี้ 

     (๑) เปิด Application LandStar ๗ เพ่ือเข้าโปรแกรมที่จะท าการรังวัดด้วยระบบดาวเทียม GNS  
   และท าการสร้าง Project ที่เราจะใช้ในการปฏิบัติงาน  

 

   
 

     (๒) สร้าง Project ที่จะใช้ในการปฏิบัติงาน โดยก าหนดชื่อของ Project  ตามรูปแบบการรังวัด 
    ตามระเบียบกรมที่ดินว่าด้วยการรังวัดท าแผนที่โดยวิธีแผนที่ชั้นหนึ่งด้วยระบบโครงข่ายการรังวัดด้วย  
    ดาวเทียมแบบจลน์ (RTK GNSS Network) พ.ศ. ๒๕๖๒ 

 

  
 

 
 
 
 
 
 

 

 



๑๔๕ 

 

 
 (๓) สร้าง Template เพ่ือเป็นฐานข้อมูลในการปฏิบัติงาน เลือกที่ค าสั่ง Coordinate System เลือก

พ้ืนฐานที่ต้องการใช้  หน้าจอจะแสดงผลตัวแปรต่าง ๆ ของเส้นฐานนั้น ๆ  
 

   
 
 

    (๔) ตั้งค่าเส้นอ้างอิงความสูง เลอืกที่ Height Fitting  เลือกค าสั่ง Edit  
   ใช้ค่า EGM96.ggf  หน้าของProject จะแสดงผลการตั้งค่าของ Template  

 

   
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 

 

 

 



๑๔๖ 

 

     (๕) เชื่อมต่อ Bluetooth ระหว่างเครื่องควบคุมการบันทึกข้อมูลสัญญาณดาวเทียม (Controller)   
     CHC รุ่น HCE ๓๐๐ กับเครื่องรับสัญญาณดาวเทียม GNSS CHC CGS i๘๐ โดยเข้าไปที่ค าสั่ง Config และ 
    เลือกค าสั่ง Connect  หน้าจอจะแสดงผลและจะให้เลือกเครื่องที่จะท าการเชื่อมต่อ  หากว่าเครื่อง 
    ควบคุมการบันทึกข้อมูลสัญญาณดาวเทียม (Controller) CHC รุ่น HCE ๓๐๐ กับเครื่องรับสัญญาณดาวเทียม  
    GNSS CHC CGS i๘๐ เชื่อมต่อกันแล้วจะขึ้นสถานการณ์เชื่อมต่อและจะแสดงสถานะที่พร้อมในการใช้งาน 

 

   
 

    (๖) การท างานรังวัดผ่านระบบ RTK network ต้องใช้ Internet ในการท างาน ต้องเปิดการ 
   เชื่อมต่อเครือข่าย เลือกที่ค าสั่ง Work Mode  หน้าจอจะแสดงผลข้อมูลในการเข้าระบบ เมื่อเข้าสู่ระบบ 
  ส าเร็จแถบสถานะจะแสดงผลว่า Fix  

 

   
 
 
 
 
 

  

 

 

 



๑๔๗ 

 

      (๗) การรับสัญญาณดาวเทียม GNSS เลือกที่ค าสั่ง PT Survey  หน้าจอจะแสดงหน้าต่างชื่อ 
    หมุดที่จะท าการรังวัด ค่าความสูงจากพ้ืนดินถึงเครื่องรับสัญญาณ ค่าพิกัดจุดที่จะท าการรังวัด และสถานะ  
   ต่างๆ เมื่อใส่ข้อมูลครบถ้วนแล้วกดที่ค าสั่ง เพ่ือเริ่มท าการรังวัด  

 

  
 

   (๘) ก่อนเริ่มท าการรับสัญญาณดาวเทียม GNSS ต้องท าการตั้งค่าความถูกต้องของตัวแปรต่างๆที่เรา
ต้องการโดยเลือกที่สัญลักษณ์    หน้าจอจะแสดงผลค่าตัวแปรต่างๆ ก าหนดค่าตัวแปรตามที่ต้องการ 

 หลังจากนั้นเลือกที่     เริ่มท าการรับสัญญาณหน้าจอจะแสดงเวลานับถอยหลังตามตัวแปร
ต่างๆที่ได้ตั้งค่าไว้  

 

   
 
 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



๑๔๘ 

 

   (๙) เมื่อท าการรังวัดเสร็จเรียบร้อยแล้ว สามารถเรียกดูค่าพิกัด รายละเอียดต่างๆของหมุดที่ได้ท า 
  การรังวัด โดยเลือกที่ค าสั่ง Points  แล้วท าการเลือกหมุดที่อยากรู้รายละเอียด เลือกค าสั่ง Detail   
   หน้าจอจะแสดงผลรายละเอียดของหมุดที่ได้ท าการรังวัด 

 

   

 
   (๑๐) การส่งออกข้อมูลค่าพิกัดของจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) และ 
     จุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) เลือกที่ค าสั่ง Exportหน้าต้างจะแสดงผลและที่จัดเก็บข้อมูลของไฟล์ 
   ที่จะท าการส่งออกข้อมูล  เพ่ือใช้ในการประมวลผลข้อมูลภาพถ่าย  

 

  

 
 

 

 

 

 

 

 

 



๑๔๙ 

 

๔.๖  การส่งออกข้อมูลค่าพิกัดจากเครื่องควบคุมการบันทึกข้อมูลสัญญาณดาวเทียม (Controller) 
   การส่งออกข้อมูลค่าพิกัดของจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) และจุดตรวจสอบภาพ 
Check point (CP) จากเครื่องควบคุมการบันทึกข้อมูลสัญญาณดาวเทียม (Controller) ในรูปแบบของไฟล์ CSV 
เลือกที่ค าสั่ง File Type  หน้าต่างจะแสดงผลรูปแบบของไฟล์ที่ต้องการส่งออกข้อมูล การตั้งชื่อไฟล์ที่จะท า
การส่งออก  และท่ีจัดเก็บข้อมูลของไฟล์ที่จะท าการส่งออกข้อมูล เพ่ือใช้ในการประมวลผลข้อมูลภาพถ่าย  

 

  

เชื่อมต่อเครื่องควบคุมการบันทึกข้อมูลสัญญาณดาวเทียม (Controller) กับเครื่องคอมพิวเตอร์ เพ่ือน าไฟล์ข้อมูลที่
ส่งออกในรูปแบบของไฟล์ Csv เข้าสู่คอมพิวเตอร์ และใช้ในการประมวลผลภาพถ่ายด้วยอากาศยานไร้คนขับ
ต่อไป 

 

 
 

 

 

 

 



๑๕๐ 

 

 

 

 

ภาพตัวอย่างข้อมูลที่ส่งออกจากเครื่องควบคุมการบันทึกข้อมูลสัญญาณดาวเทียม (Controller) ในรูปแบบ 
ของไฟล์ CSV 

 

 

 

 

 

 



 
 

บทท่ี ๕ 
การประมวลผลข้อมลู 

 
๕.๑   การเตรียมข้อมูลส าหรับการประมวลผล 
 ๕.๑.๑ ข้อมูลจากอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid UAV)        
         ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 
  การประมวลผลข้อมูลจากอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid  
   UAV) ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ แบ่งออกเป็น ๒ ส่วน คือ การประมวลผลข้อมูลค่าพารามิเตอร์การจัด 
  ภาพภายนอก (Exterior Orientation) ซึ่งประกอบด้วยต าแหน่ง (Position) และการเอียง (Orientation)  
  ของภาพถ่าย และการประมวลผลข้อมูลภาพถ่ายทางอากาศ  
        ขั้นตอนการเตรียมข้อมูลค่าพารามิเตอร์การจัดภาพภายนอก (Exterior Orientation)  
   ส าหรับการประมวลผลโดยใช้โปรแกรม CGO  
  ข้อมูลค่าพารามิเตอร์การจัดภาพภายนอก (Exterior Orientation) ได้จากการประมวลผลข้อมูล   
   ต าแหน่ง (Position) และการเอียง (Orientation) ของภาพถ่ายแต่ละภาพที่บันทึกในหน่วยความจ า 
  ภายนอกชนิด MicroSD Card จากอากาศยานฯ ร่ วมกับข้ อมู ลจากสถานี ควบคุมภาค พ้ืนดิน 
 (Ground Control Station, GCS) ในรูปแบบการประมวลผลค่าพิกัดแบบ Post Processing Kinematic  
 (PPK) เพ่ือน าชุดข้อมูลที่ได้จากการประมวลผลนี้ไปประมวลผลร่วมกับภาพถ่ายในโปรแกรมประมวลผล 
   ภาพถ่ายทางอากาศต่อไป โดยมีข้ันตอนดังนี ้
 

 
 

แสดงขั้นตอนการประมวลผลโดยใช้โปรแกรม CGO 
 

   (๑) การน าข้อมูลออกจากอากาศยานฯ มีข้ันตอนดังนี้ 
     - น าหน่วยความจ าภายนอกชนิด MicroSD Card ออกมากจาก Slot ที่อยู่ด้านข้างของอากาศยานฯ

การสร้าง Project การน าเข้าข้อมูล 

การประมวลผล 

PPK 

รายงานค่าพิกัดของ

รูปถ่าย (Report) 

การดึงข้อมูลออก

จากตัวเครื่อง 

UAV P316 & 

สถานีควบคุม

ภาคพ้ืนดิน 



๑๕๒ 

 

 

 
แสดงการน าข้อมูลออกจากอากาศยานฯ 

  - น าหน่วยความจ าภายนอกชนิด MicroSD Card ต่อกับคอมพิวเตอร์เพ่ือน าข้อมูลออกมาทั้ง  
    Folder ข้อสังเกตชื่อ Folder จะเป็นปีเดือนวัน และจะมีข้อมูลภายใน Folder ทั้งหมด ๔ Files เป็นข้อมูล 
   ส าหรับใช้ประมวลผลต่อไป 

 

 
   ค าอธิบายข้อมูลส าหรับใช้ประมวลผล ดังนี้ 
   ข้อ  GPS_Point   : เวลาที่ถ่ายภาพของอากาศยานฯ 
   ข้อ  Moving_Station     : ข้อมูลของดาวเทียมที่บันทึก 
   ข้อ  Pos_Point   : ต าแหน่งที่อากาศยานฯ ถ่ายภาพ 
 

 

 

 



๑๕๓ 

 

  (๒) การน าข้อมูลออกจากสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station, GCS) ขั้นตอน  
  ดังนี้ 
  - น าสายต่อระหว่างเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมฯ ของสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน และคอมพิวเตอร์ 
   เข้าด้วยกัน 

 
แสดงการน าข้อมูลออกจากสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน 

 
  - ดึงข้อมูล HCN File ออกมาจากเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมฯ 
 

 
แสดงตัวอย่าง HCN File 

 
  (๓) การสร้าง Template Datum ในโปรแกรม CGO มีข้ันตอน ดังนี้ 
  - เมื่อเปิดโปรแกรม CGO เลือก Start --> New จากนั้นท าการตั้งค่า ดังนี้ 
     Name      : ให้ใส่ชื่อ Template Datum ที่ต้องการ เช่น WGS_N47  
              ข้อควรระวัง: ห้ามใส่ชื่อภาษาไทย 
     Directory : เลือกที่จัดเก็บ Template Datum ที่ต้องการ  
                                 และคลิกปุ่ม Confirm   



๑๕๔ 

 

 
แสดงการสร้าง Template Datum 

 
  - เลือกค าสั่ง Coordinate System เพ่ือเลือกระบบพิกัดที่ต้องการ ตามข้อ  
 

 
แสดงค าสั่ง Coordinate System 

 
  จากนั้นท าการตั้งค่าของระบบพิกัด ดังนี้ 
  - แถบ Basic Info 
  Name  : ชื่อของ Project ในปัจจุบัน 
  Zone       : เลือกเวลา Time Zone (ของประเทศไทย UTC+07.00) 
  Azimuth  : ทิศอ้างอิงในการวัดมุม 
หมายเหตุ : Basic Info เป็นการใส่ Attribute เพ่ือบอกข้อมูลเพียงเท่านั้น เช่น การปรับเวลาในโปรแกรม 
แท้จริงแล้วอยู่ในส่วนของ GNSS Module  
 

 



๑๕๕ 

 

 
แสดงแถบ Basic Info 

 
  - แถบ Coordinate System 
  Coordinate System Name :  ชื่อระบบค่าพิกัดที่น ามาใช้  
    การเปลี่ยนระบบค่าพิกัด ให้เลือกค าสั่งตามข้อ  โดยปกติจะใช้ WGS84 
 

. 
แสดงแถบ Coordinate System 

 



๑๕๖ 

 

  - แถบ Coordinate System Manager 
          เลือก Datum เป็น UTM WGS 84 UTM zone 47N ขั้นตอนดังนี้ 
  Default Coordinate System : DatumRoot --> World --> world  
    ตามข้อ  และ Coordinate System List เลือก UTM WGS 84 UTM zone 47N ตามข้อ    
  จากนั้นคลิกปุ่ม Select  
 

 
แสดงแถบ Coordinate System Manager 

 
  - แถบ Geoid Model ตั้งค่าดังนี้ 
 
  Geoid File Format  : GGF File  
  File Name              : เลือกไฟล์ (File) ที่ต้องการ โดยปกต ิGeoid Model  
                                                                      ใช้ EGM96.GGF และคลิกปุ่ม Confirm  

 

 



๑๕๗ 

 

 
แสดงแถบ Geoid Model 

 
  จากนั้นให้เลือก Start --> Save As Template  
      File Name  :  ให้ใส่ชื่อ Template Datum ที่ต้องการ เช่น WGS84 N47 EGM96  
     และคลิกปุ่ม Save  โดยการสร้าง Template จะท าการสร้างแค่ครั้งเดียวเท่านั้น ตามข้อ  

 

 

แสดงการ  Save As Template 

 

 

 

 



๑๕๘ 

 

  (๔) การสร้าง Project เพ่ือประมวลผลข้อมูลค่าพารามิเตอร์การจัดภาพภายนอก  
  (Exterior Orientation) ด้วยโปรแกรม CGO มีข้ันตอนดังนี้ 
  
   - เมื่อเปิดโปรแกรม CGO ขึ้นมาแล้ว ให้เลือก Start --> New และตั้งค่าดังนี้ 
     Name      : ให้ใส่ชื่อ Project ที่ต้องการ (ข้อควรระวัง: ห้ามใส่ชื่อภาษาไทย) 
     Directory : เลือกที่จัดเก็บ Project ที่ต้องการ พร้อมกับเลือก Template Datum ที่ต้องการ 
  หรือที่ได้สร้างไว้ และคลิกปุ่ม Confirm  
 

 

แสดงการสร้าง Project ด้วยโปรแกรม CGO 

   -  น าเข้าข้อมูล โดยการเตรียมไฟล์ (File) ข้อมูล ประกอบไปด้วย 4 ไฟล์ (File) จากอากาศยานฯ    
  จ านวน ๓ ไฟล์ (File) และสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station, GCS) จ านวน ๑ ไฟล์  
   

 
แสดงข้อมูลที่ต้องน าเข้า ในการประมวลผลด้วยด้วยโปรแกรม CGO 

 
   - เข้าโหมด UAV ตามข้อ  เลือกค าสั่ง Import ตามข้อ  จะปรากฏหน้าต่าง Data Import 
 

Template Datum ที่เคยสร้างไว้                

จะมาปรากฏท่ีหน้าต่างนี้ 

ข้อมูลที่ได้จากเครื่องบิน 

ข้อมูลที่ได้จากสถานภีาคพื้นดิน GCS 



๑๕๙ 

 

 
แสดงหน้าต่าง Data Import 

 
   - เลือกเครื่องหมาย ... หรือ  และน าเข้าข้อมูลส าหรับการประมวลผล  
  Post Processing Kinematic (PPK) เลือกประเภทขอแต่ละไฟล์ (File) ดังนี้ 
  Raw pos data    : เลือกไฟล์ (File) Pos_Point หรือตามตัวอย่าง   

                                                             เลือก  
  Rover gnss data : เลือกไฟล์ (File) Moving_Station หรือตามตัวอย่าง      

                                                             เลือก  
  Exposure time   : เลือกไฟล์ (File) GPS_Point หรือตามตัวอย่าง   

                                                             เลือก  
   
       จากนั้นคลิกปุ่ม Add   เพ่ือน าเข้า Base gnss data โดยเลือกข้อมูล HCN File  
   ที่ได้จากเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมฯ ของสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station, GCS)  

  หรือตามตัวอย่าง  เลือก  เมื่อครบหมดทุกช่องแล้วกดปุ่ม Confirm  

 
 



๑๖๐ 

 

 

 
แสดงการน าเข้าข้อมูลส าหรับการประมวลผล PPK 

  
    - รอการน าเข้าข้อมูล เมื่อเสร็จแล้วจะปรากฏหน้าจอด้านขวา ให้เลือกค าสั่ง Edit ตามข้อ   
   เพ่ือตรวจสอบความถูกต้องของข้อมูลต่างๆ ก่อนท าการประมวลผลข้อมูล 
 

 
แสดงหน้าจอส าหรับตรวจสอบความถูกต้องของข้อมูลต่างๆ ก่อนท าการประมวลผล 

 
 
 
 

 

 

 

 

 



๑๖๑ 

 

  - แก้ไขค่าพิกัดต าแหน่งของ HCN File ที่ได้จากการรังวัดจุดที่ติดตั้งสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน  
  (Ground Control Station, GCS) เพ่ือให้ค่าพิกัดมีความถูกต้องมากยิ่งขึ้น ในส่วน Base station ก่อนท า 
   การประมวลผลข้อมูล ดังนี้ 
  Coordinate Source : ให้เลือกเป็นแบบ Manual Input 
  Coordinate Type    : ให้เลือกเป็นแบบ Local N/E/H จากนั้นน าค่าพิกัดที่ได้รังวัดที่จุดสถานี 
  ควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station, GCS) ใส่ในช่อง x(m), y(m), Elev.(m) 
  หมายเหตุ : ถ้าต้องการค่าพิกัด WGS84 N/E/H ให้เลือก Coordinate System เป็น WGS84  
 

 
แสดงการแก้ไขข้อมูล HCN File ในส่วน Base station 

 
    - แก้ไขความสูงที่ได้จากการวัดตอนติดตั้งสถานีควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Station,  
   GCS) เพ่ือให้ค่ามีความถูกต้องมากยิ่งขึ้น ในส่วน Antenna Manufacture ก่อนท าการประมวลผล  
    โดยสามารถเลือกวิธีการการวัด (Measure To) ได้ 3 แบบ ขึ้นอยู่กับการเลือกวิธีการวัดของผู้ใช้งาน ได้แก่ 
  Bottom of Antenna mount = Vertical H  
  Center of Bumper              = Slant H  
  Antenna Phase Center       = Real Phase Center H  



๑๖๒ 

 

 
แสดง Measure To ในแบบต่างๆ 

 
    เมื่อท าการเลือกวิธีการวัด โดยปกติแล้ว  จะเลือก Measure To เป็น Center of Bumper =  
  Slant H และใส่ค่าความสูงที่ได้จากการวัดที่ช่อง Antenna Height (m) หน่วยเป็นเมตร จากนั้นกดปุ่ม  
  Confirm  
 

 
แสดงการแก้ไขข้อมูล HCN File ในส่วน Antenna Manufacture 

 
                   หลังกด Confirm  จะแสดงจุดที่ถ่ายภาพทั้งหมดในการบินส ารวจครั้งนั้น 



๑๖๓ 

 

 
แสดงจุดที่ถ่ายภาพทั้งหมดในการบินส ารวจครั้งนั้น 

 
  - ท าการประมวลผล Post Processing Kinematic (PPK) โดยการ เลือกค าสั่ง Process  
    ตามข้อ  

 

 
แสดงหน้าจอก่อนการประมวลผล Post Processing Kinematic (PPK) 

 
                 จากนั้นกด Confirm  เพ่ือยืนยันค่า Parameter ต่างๆ ในการค านวณปรับแก้ 

 



๑๖๔ 

 

 
แสดงค่า Parameter ต่างๆ ในการค านวณปรับแก้ 

 
รอให้โปรแกรมท าการประมวลผล เมื่อประมวลผล Post Processing Kinematic แล้วเสร็จจะแสดงผลดังภาพ 
 

 
แสดงหน้าจอหลังการประมวลผล Post Processing Kinematic (PPK) 

 
     - ค่าที่ ได้ออกมาหลังจากประมวลผล Post Processing Kinematic (PPK) ให้ เลือกค าสั่ ง  
      Information ตามข้อ  โดยค่าสีด า คือ ค่าที่ยังไม่ได้ประมวลผลค านวณปรับแก้ และค่าสีแดง คือ ค่าที่ 
   ประมวลผล Post Processing Kinematic (PPK) แล้ว 
 

 
แสดงการเลือกค าสั่ง Information 

ค่าสีด า หมายถึง ค่าที่ยังไม่ได้ประมวลผล  

ค่าสีแดง หมายถึง ค่าที่ประมวลผล PPK 
แล้ว  

 



๑๖๕ 

 

  การดู Display ต่างๆ ให้เลือกค าสั่ง UAV View และการเลือกค าสั่ง Display Controller โดย 
   เลือกได้ทั้งหมด ๓ รูปแบบ คือ 
  - POS หมายถึง แสดงต าแหน่งการถ่ายภาพของอากาศยานฯ ตามข้อ  
                 - PPK หมายถึง แสดงต าแหน่งการถ่ายภาพของอากาศยานฯ หลังการประมวลผลแบบ  
   Post Processing Kinematic (PPK) แล้ว ตามข้อ  
     - Track หมายถึง แสดงเส้นทางการบินทั้งหมดของอากาศยานฯ ตามข้อ  

 

 
แสดง Display Controller แบบ POS 

 

 
แสดง Display Controller แบบ PPK 

 

 

 

 

 



๑๖๖ 

 

แสดง Display Controller แบบ Track 
   (๕) การเตรียมข้อมูลค่าพารามิเตอร์การจัดภาพภายนอก (Exterior Orientation) ของภาพถ่าย  
   จากการค านวณปรับแก้ โดยโปรแกรม CGO ส าหรับน าเข้า ( Import) โปรแกรม Pix4Dmapper  
  มีข้ันตอนดังนี ้ 
    - ในส่วนรายงานข้อมูลค่าพารามิเตอร์การจัดภาพภายนอก (Exterior Orientation) ของภาพถ่าย     
   เลือกค าสั่ง Report ตามข้อ  ให้เลือก UAV Pos ซึ่งจะได้ข้อมูลรูปแบบ Text File ออกมา 
 

 
แสดงการเลือก UAV Pos 

 
    - โปรแกรม CGO จะบันทึก (Save) รายงานข้อมูลค่าพารามิ เตอร์การจัดภาพภายนอก  
   (Exterior Orientation) ของภาพถ่าย หลังการประมวลผล Post Processing Kinematic (PPK) ให้ 
   แบบอัตโนมัติ โดย Default ที่จัดเก็บจะเป็น  
 
C:\Users\“ชื่อคอมพิวเตอร์”\Documents\CGO2\Project\“ชื่อ Project ที่เราก าหนด”\Uav\Reports 
 

 
แสดงรายงานข้อมูลของภาพถ่ายหลังการประมวลผลแบบ PPK ในรูปแบบ File Text 

 
    - การเตรียม File ส าหรับประมวลผลในโปรแกรม Pix4Dmapper ท าการเปิดโปรแกรม  
   Microsoft Excel และเลือกค าสั่ ง Open ตามข้อ  เ พ่ือเปิด Text File ที่ ได้จากโปรแกรม CGO  
   ตามข้อ  

 



๑๖๗ 

 

 
แสดงการเปิด Text File ที่ได้จากโปรแกรม CGO ด้วยโปรแกรม Microsoft Excel (1) 

 
ท าการเลือกค าสั่งต่างๆ ตามรูปแล้วคลิกปุ่ม Next 

 

 
แสดงการเปิด Text File ที่ได้จากโปรแกรม CGO ด้วยโปรแกรม Microsoft Excel (2) 

 
ให้เลือกค าสั่งต่างๆตามรูปแล้วคลิกปุ่ม Finish จะแสดง Text File บนโปรแกรม Microsoft Excel 

 

 
แสดงการเปิด File Text ที่ได้จากโปรแกรม CGO ด้วยโปรแกรม Microsoft Excel (3) 

 

 



๑๖๘ 

 

 
    เนื่องจากในโปรแกรม Pix4Dmapper ไม่สามารถปรับแก้ค่าความสูงด้วยจีออยด์ (Geoid) ได้  
   จึงได้น าค่าความสูงแบบ Orthometric H. ที่ได้จากโปรแกรม CGO มาใช้ในช่องความสูง สรุปแล้วต้องจะ 
   ใช้ค่าจาก ๗ Column ได้แก่ RoverStation, Latitude, Longitude, H(m), row, pitch, yaw ดังภาพ 
 

 
แสดงค่าจาก ๗ Column ที่จ าเป็นในการน าเข้าในโปรแกรม Pix4Dmapper 

 
    ท าการลบทุกอย่างที่ไม่เก่ียวกับ ๗ Column ทิ้ง และให้ตรวจสอบค่า RoverStation ภาพแรกให้มี 
   ชื่อตรงกันกับภาพแรกที่กล้องถ่ายรูปได้ พร้อมกับเพ่ิม “.JPG” ให้ข้างหลังทุกภาพถ่าย และ File CSV ที ่
   เตรียมนี้จะต้องมีชื่อตรงกันและจ านวนเท่ากันกับรูปที่กล้องถ่าย  

 
แสดงสูตรในโปรแกรม Microsoft Excel เพ่ือใช้เพิ่ม “.JPG” ในช่อง RoverStation 

 

โดยให้ใช้สูตรตามภาพและท า
การคัดลอกแบบ Values ไป
วางทับแทน Column เก่า 



๑๖๙ 

 

 
แสดงรูปแบบตัวอย่าง CSV File ที่พร้อมส าหรับการน าเข้าไปประมวลในโปรแกรม Pix4Dmapper 

 
 ๕.๑.๒  ข้อมูลจากอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom๔ Pro V.๒  
  การประมวลผลข้ อมู ลจากอากาศยานไร้ คนขับชนิ ดปี กหมุน  (Multirotor)  ยี่ ห้ อ  DJI  
   รุ่น Phantom๔ Pro V.๒ จะไม่เหมือนกับอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed Wing  
   Hybrid UAV) ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ เนื่องจากข้อมูลค่าพารามิเตอร์การจัดภาพภายนอก (Exterior  
  Orientation) ซึ่งประกอบด้วยต าแหน่ง (Position) และการเอียง (Orientation) ที่ได้จากอากาศยานฯ  
    จะอยู่ในรูปไฟล์ Log ที่บันทึกลงบนภาพถ่าย ผู้ใช้งานไม่ต้องท าการประมวลผล Post Processing  
   Kinematic (PPK) ท าให้สะดวกต่อการใช้งานมากยิ่งขึ้น โดยสามารถน าข้อมูลออกจากอากาศยานฯ  
   ได้ ๒ ขั้นตอน ดังนี้ 
    (๑) น าหน่วยความจ าภายนอกชนิด MicroSD Card ออกมาจาก Slot ที่อยู่ด้านข้างของอากาศยานฯ 
     (๒) น าหน่วยความจ าภายนอกชนิด MicroSD Card ไปต่อกับคอมพิวเตอร์เพ่ือน าข้อมูลภาพถ่าย 
    ออกมาทั้ง Folder 
 
 
 
 



๑๗๐ 

 

 
 

    
แสดงการน าข้อมูลออกจากอากาศยานฯ 

   

 
 

แสดงข้อมูลภาพถ่ายพร้อมไฟล์ Log ที่บันทึกลงบนภาพถ่าย 
 

 
 
 
 
 

 



๑๗๑ 

 

๕.๒   การประมวลผลข้อมูลภาพถ่ายโดยใช้โปรแกรม Pix4Dmapper  
  ๕.๒.๑  หลักการและขั้นตอนการประมวลผลข้อมูลภาพถ่ายโดยใช้โปรแกรม Pix4Dmapper  
    อธิบายส่วนประกอบของโปรแกรม Pix4Dmapper ได้ดังนี้ 
  

 
แสดงส่วนประกอบของโปรแกรม Pix4Dmapper 

 
   ส่วนที่ ๑ Toolbar  คือ เมนูจัดการไฟล์ ประกอบด้วย  
  - เมนู  Project ได้แก่  การสร้างโปรเจคใหม่  (New Project), การบันทึกโปรเจค (Save 
Project/Save Project As), การเปิด/ปิดโปรเจคท่ีได้บันทึกไว้ (Open Project/Close Project),  
การแก้ไขข้อมูลภาพถ่ายและข้อมูลข้อมูลค่าพารามิเตอร์การจัดภาพภายนอก (Image Properties Editor),  
การเลือกระบบพิกัดของผลลัพธ์จากการประมวลผล (Select Output Coordinate System),  
เครื่องมือจัดการโยงยึดด้วยจุดควบคุมภาพถ่าย (GCP/MTP Manager) 
  - เมนู Process ได้แก่ การค านวณปรับแก้ข้อมูลใหม่ (Reoptimize/ Rematch and Optimize), 
การสร้างรายงานคุณภาพของผลการประมวลผล (Generate Quality Report)  
  - เมนู View และเมนู Map View ได้แก่ การย่อ/ขยาย หน้าจอแสดงแผนที่ (Zoom In/Zoom 
Out, การประเภทของ Base Map (Satellite/Map) 
  - เมนู Help ได้แก่ การให้ความช่วยเหลือในการใช้ค าสั่งต่างๆ และการอธิบายตอบข้อสงสัยจาก 
Pix4D 

 
แสดงเครื่องมือส่วน Toolbar   

 
 
 
 

 

 

 



๑๗๒ 

 

     ส่วนที่ ๒ View Toolbar คือ เมนูจัดการมุมมองของแผนที่ ประกอบด้วย 
    - เมนู Home เป็นเมนูแสดงโปรเจค (Project) ที่สร้างล่าสุด 
  - เมนู Map View เป็นเมนูแสดงมุมมองของแผนที่ 
  - เมนู reyCloud เป็นเมนูที่แสดงผลการประมวลผลข้อมูลภาพถ่ายและข้อมูลค่าพารามิเตอร์ 
   การจัดภาพภายนอกของแต่ละขั้นตอนตามกระบวนการของการประมวลผลภาพถ่ายทางอากาศ 
  - เมนู Volumes เป็นเมนูจัดการเก่ียวกับการคิดพ้ืนที่และปริมาตร 
    - เมนู Mosaic Editor เป็นเมนูที่ปรับแก้สีของภาพออร์โธจริงที่ได้จากการผสมสีภาพเข้าด้วยกัน 
   โดยวิธีโมเสก (Mosaic) 
    - เมนู Index Calculator เป็นเมนูค านวณข้อมูล Index จากการประมวลผล 

 
แสดงเครื่องมือส่วน View Toolbar 

 
    ส่วนที่ ๓ Processing Toolbar คือ เครื่องมือจัดการการประมวลผลข้อมูล ประกอบด้วย 
     - เมนู Processing เป็นแถบเมนูที่แสดงการประมวลผล ๓ ขั้นตอน ได้แก่ ๑.Initial Processing,  
   ๒ . Point Cloud and Mesh, ๓ . DSM Orthomosaic and Index, แถบแสดง เปอร์ เ ซ็ นต์ ของก า ร 
   ประมวลผล (Current/Total), ค าสั่งเริ่มประมวลผลข้อมูล (Start), ค าสั่งยกเลิกการประมวลผลข้อมูล  
   (Cancel) 
     - เมนู Log Output เป็นแถบเมนูที่แสดงค าสั่งต่างๆ ที่ผู้ใช้งานได้เลือก และผลของการเลือก 
   ค าสั่ง หรือผลการประมวลผลข้อมูล ในรูปแบบไฟล์ Log 
    - เมนู Processing Options เป็นเมนูเกี่ยวกับการตั้งค่าการประมวลผล และตั้งค่าผลลัพธ์จาก 
   การประมวลผลทั้ง ๓ ขั้นตอน 
 

 
แสดงเครื่องมือส่วน Processing Toolbar 

 



๑๗๓ 

 

     ขั้นตอนการประมวลผลข้อมูลภาพถ่ายโดยโปรแกรม Pix4Dmapper แบ่งออกเป็น ๓ ขั้นตอน ดังนี้ 
          ขั้นตอนที่  ๑ Initial Processing ขั้นตอนนี้ เป็นการค านวณต าแหน่งของภาพ การปรับแก้  
   การจับคู่ภาพเพ่ือสร้างจุดโยงยึดส าหรับเชื่อมจุดภาพแบบอัตโนมัติ (Auto Tie Point) และการโยงยึดค่า 
   พิกัดด้วยจุดควบคุมภาพถ่าย (Ground Control Point, GCP) เพ่ือให้โปรแกรมค านวณปรับแก้จุดโยงยึด  
   (Tie Point) ให้ถูกต้องมากยิ่งขึ้น 
     ขั้นตอนที่ ๒ Point Cloud and Mesh เป็นขั้นตอนการสร้างพอยท์คลาวด์ (Point Cloud) โดย 
    การเพ่ิมจ านวนของจุดโยงยึด (Tie Point) ซึ่งหากตั้งค่าพารามิเตอร์ในการประมวลผลสูง จะส่งผลให้ 
    ผลลัพธ์มีค่าความถูกต้องเชิงเรขาคณิตที่แม่นย ามากขึ้น และเป็นขั้นตอนที่ใช้เวลาในการประมวลผลมากสุด  
    และสร้างข้อมูลพ้ืนผิวแบบเวกเตอร์ (Mesh Model) จากพอยท์คลาวด์ (Point Cloud) เพ่ือใช้ในการ 
    ประมวลผลข้อมลแบบจ าลองความสูงภูมิประเทศ (Digital Surface Model, DSM) ต่อไป 
     ขั้นตอนที่  ๓ DSM Orthomosaic and Index เป็นขั้นตอนการสร้างแบบจ าลองความสูง 
    ภูมิประเทศ (Digital Surface Model, DSM) การสร้างจะจัดเก็บในรูปแบบราสเตอร์ โดยรวมความสูงของ 
    สิ่งปกคลุมพ้ืนผิวของโลก เช่น สิ่งปลูกสร้าง ต้นไม่ พุ่มไม้  เป็นต้น และการสร้างเป็นออร์โธจริง (True  
    Orthophoto) คือการน าแบบจ าลองความสู งภูมิประเทศ (Digital Surface Model, DSM) และ 
    แบบจ าลองภูมิประเทศเชิงเลข (Digital Elevation Model, DTM) มาประมวลผลแก้ไขความผิดพลาดทาง 
    เรขาคณิตรวมทั้งการผสมสีภาพเข้าด้วยกันโดยวิธีโมเสก (Mosaic) และท าการแก้ไขสีของวัตถุภายในภาพ  
 

 
 

แผนผังแสดงขั้นตอนการประมวลผลข้อมูลภาพถ่ายโดยโปรแกรม Pix4Dmapper 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



๑๗๔ 

 

  ๕.๒.๒  ขั้นตอนการประมวลผลข้อมูลภาพถ่ายโดยใช้โปรแกรม Pix4Dmapper   
     ๕.๒.๒.๑ สร้าง Project และเลือก New Project ตามข้อ  

 

 
แสดงการสร้าง Project 

 
    ๕.๒.๒.๒ ตั้งชื่อ Project  
                               ตั้งชื่อ Project ในช่อง Name: และเลือก Folder ที่บันทึก Project ในช่อง  
       Create In: โดยคลิกปุ่ม Browse…  หา Folder ที่ต้องการจัดเก็บ  
     จากนั้นคลิกปุ่ม Next>   
 

 

 
แสดงการตั้งชื่อ Project และเลือก Folder ที่บันทึก Project 

 
 

 



๑๗๕ 

 

      ๕.๒.๒.๓ น าเข้า (Import) ภาพถ่าย  
      น าเข้า (Import) ภาพถ่ายโดยคลิกปุ่ม Add Images... หรือ Add directories...  
     ตามข้อ  จากนั้นคลิกปุ่ม Open  
 

 
แสดงการน าเข้า (Import) ภาพถ่าย (๑) 

 
เมื่อน าเข้า (Import) ภาพถ่ายเข้ามาแล้วเสร็จ จากนั้นคลิกปุ่ม Next>  

 
แสดงการน าเข้า (Import) ภาพถ่าย (๒) 

 

 

 

 

 



๑๗๖ 

 

     ๕.๒.๒.๔ การก าหนดระบบพิกัด จากตัวอย่างใช้ค่าพิกัดในระบบ UTM WGS84 
      ให้ เลือก Coordinate System เป็น WGS84 โดยคลิกปุ่ม Edit (ตามข้อ ) -->  
     Advanced Coordinate Option (ตามข้อ ) --> From List.. (ตามข้อ )  --> Datum:  
     World Geodetic System1984 ( ต า ม ข้ อ  )  --> Coordinate System: WGS84  
       (ตามข้อ ) จากนั้นคลิกปุ่ม OK  และคลิกปุ่ม OK  อีกครั้งเพ่ือกลับไป 
            ที่หน้าต่าง Image Properties 
 

 
แสดงการเลือก Coordinate System (๑) 

 

 
แสดงการเลือก Coordinate System (๒) 

 

 

 

 

 



๑๗๗ 

 

    ๕.๒.๒.๕  กรณี ๑ ประมวลผลข้อมูลจากอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง  
      (Fixed Wing Hybrid UAV) ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖  
      ท าการน าเข้า ( Import) ข้อมูลค่าพารามิ เตอร์การจัดภาพภายนอก ( Exterior  
    Orientation) หรือ File CSV ค่าต าแหน่งของภาพถ่ายที่ได้เตรียมไว้ โดยคลิกปุ่ม From File...    
    (ตามข้อ ) --> File Format : Latitude, Longitude, Altitude (ตามข้อ ) --> Browse...  
          --> เลือก File CSV ที่เตรียมไว้ (ตามข้อ ) แล้วท าการคลิกปุ่ม OK  เพ่ือน าเข้าข้อมูล 
    ค่าพารามิเตอร์การจัดภาพภายนอก (Exterior Orientation)   
      กรณี ๒ ประมวลผลข้อมูลจากอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor) ยี่ห้อ  
     DJI รุ่น Phantom๔ Pro V.๒  ไม่ต้องท าการน าเข้า (Import) เนื่องจากข้อมูลค่าพารามิเตอร์ 
     การจัดภาพภายนอก (Exterior Orientation) ซึ่งประกอบด้วยต าแหน่ง (Position) และการเอียง  
     (Orientation) ที่ได้จากอากาศยานฯ จะอยู่ในรูปไฟล์ Log ที่บันทึกลงบนภาพถ่าย ส่งผลให้ข้อมูล 
     ข้างต้นปรากฏโดยอัตโนมัติหลังจากการน าเข้าภาพถ่าย 
 
 

 
 

แสดงข้อมูลหลังการน าเข้าภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลงแนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid UAV) 
ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ (กรณี ๑) 

 
 
 
 
 
 
 
 

 



๑๗๘ 

 

 
 
 
 
 
 

 
 
แสดงการน าเข้า (Import) File CSV ค่าต าแหน่งของภาพถ่ายของข้อมูลจากอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกตรึงขึ้นลง

แนวดิ่ง (Fixed Wing Hybrid UAV) ยี่ห้อ CHCNAV รุ่น P๓๑๖ 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 



๑๗๙ 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

แสดงข้อมูลหลังการน าเข้าภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนขับชนิดปีกหมุน (Multirotor)  
ยี่ห้อ DJI รุ่น Phantom4 Pro V.2 (กรณี ๒) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 



๑๘๐ 

 

  ๕.๒.๒.๖  เม่ือน าเข้า (Import) ภาพถ่ายและข้อมูลค่าพารามิเตอร์การจัดภาพภายนอก  
     (Exterior Orientation)  
      เมื่อน าเข้า ( Import) ภาพถ่ายและข้อมูลค่าพารามิ เตอร์การจัดภาพภายนอก  
    (Exterior Orientation) ซึ่งประกอบด้วยต าแหน่ง (Position) และการเอียง (Orientation)  
    ของภาพถ่าย เข้ามาเสร็จเรียบร้อยแล้ว ท าการตรวจสอบข้อมูลที่น าเข้า จากนั้นคลิกปุ่ม Next   

     
 

 
 

แสดงผลหลังการน าเข้า (Import) ภาพถ่าย 
และข้อมูลค่าพารามิเตอร์การจัดภาพภายนอก (Exterior Orientation)  

 
 
 
 
 
 

 

 



๑๘๑ 

 

    ๕.๒.๒.๗  ตรวจสอบและเลือกระบบพิกัดที่ต้องการ จากนั้นคลิกปุ่ม Next  
 

 
แสดงการตรวจสอบและเลือกระบบพิกัดท่ีต้องการของผลลัพธ์ 

 
    ๕.๒.๒.๘  ท าการเลือกผลลัพธ์ (Product output) ที่ต้องการ  
       ท าการเลือกผลลัพธ์ (Product output) ที่ต้องการส าหรับข้อมูลตัวอย่างให้เลือก 
       ไป  ที่ 3D Map แล้วท าการคลิกปุ่ม Finish เป็นการสิ้นสุดการก าหนดค่า Project ใหม่ใน 
     โปรแกรม 
 

 
แสดงการเลือกผลลัพธ์ (Product output) แบบ 3D Map 



๑๘๒ 

 

 

 
แสดงหน้าจอหลังน าเข้า (Import) ภาพถ่ายและข้อมูลค่าพารามิเตอร์การจัดภาพภายนอก 

(Exterior Orientation) 
 

     ๕.๒.๒.๙  การประมวลผล Pix4Dmapper ขั้นตอน Initial Processing (Step 1)  
     มีข้ันตอน ดังนี้ 
     (๑) เลือกค าสั่ง Processing Options ตามข้อ  จากนั้นท าเครื่องหมายถูกที่ค าสั่ง  
     ๑.Initial Processing ตามข้อ  ท าการตั้ งค่าตามที่ผู้ ใช้งานต้องการ และคลิกปุ่ม OK   

      
 

 
แสดงการเลือกค าสั่ง Initial Processing 

 

 

 

 



๑๘๓ 

 

  อธิบายการตั้งค่า General ในขั้นตอน Initial Processing ดังนี้ 
  - Keypoints Image Scale ผู้ใช้งานสามารถเลือกได้ 3 รูปแบบ ได้แก่ 
    Full      : ให้ความถูกต้องสูง อาจใช้เวลาในการประมวลผลมาก 
    Rapid    : ประมวลผลอย่างรวดเร็ว ความถูกต้องน้อยกว่าแบบแรก 
    Custom : ประมวลผลโดยก าหนด Image Scale ความถูกต้องมากน้อยขึ้นอยู่การลดขนาดของ  
                    Image Scale 
 
 

 
แสดงตัวอย่างการตั้งค่า General ในขั้นตอน Initial Processing 

 
    อธิบายการตั้งค่า Matching ในขั้นตอน Initial Processing ดังนี้ 
    - Matching Image Pairs ผู้ใช้งานสามารถเลือกได้ ๓ รูปแบบ แต่ในกรณีการบินส ารวจเพ่ือจัดท า  
      แผนที่เป็นการบินตามแนวบินที่ก าหนด และมีการตั้งค่าความสูงบิน ส่วนซ้อนและส่วนเกย  
    - ท าให้ต้องเลือกแบบ Aerial Grid and Corridor 

 

 



๑๘๔ 

 

 
แสดงตัวอย่างการตั้งค่า Matching ในขั้นตอน Initial Processing 

 
   อธิบายการตั้งค่า Calibration ในขั้นตอน Initial Processing ดังนี้ 
    - Targeted Number of Keypoints คือ  การก าหนด Keypoints ส าหรับสร้ างจุดโยงยึด  
      (Tie Point) และพอยท์คลาวด์ (Point Cloud) 
    - Calibration คือ การก าหนดค่า Camera internal และ External parameter ให้เหมาะสม  
     ประกอบด้วย 
                             Calibration Method ได้แก่  Standard (Default) , Alternative (ส าหรับภาพที่ มี 
      รายละเอียดภาพต่ า เช่น พ้ืนราบ), Accurate Geolocation and Orientation (ส าหรับภาพที่ 
      มีรายละเอียดภาพและความถูกต้องสูง) 
    Camera Optimization ได้แก่ Internal Parameters (ขึ้นอยู่กับคุณภาพของกล้องที่ 
      ใช้ ปกติเลือก All (default)), External Parameters (ปกติเลือก All (default))  
 

 



๑๘๕ 

 

 
แสดงตัวอย่างการตั้งค่า Calibration ในขั้นตอน Initial Processing 

 
        (๒) หลังจากตั้งค่าแล้วเสร็จ สั่งให้โปรแกรมเริ่มการประมวลผลในขั้นตอน Initial    
       Processing (Step ๑) โดยให้เลือกเฉพาะ ๑.Initial Processing ในด้านซ้ายล่างของหน้าจอ  
       และท าการยกเลิกการประมวลผล ๒.Point Cloud and Mesh และ $.DSM Orthomosaic and  
      Index ดังรูป เมื่อเลือกแล้วกให้คลิกปุ่ม Start  ด้านล่าง 
 

 
แสดงการประมวลผลขั้นตอน Initial Processing 

 
 

 

 



๑๘๖ 

 

 
แสดงผลการประมวลผลขั้นตอน Initial Processing 

 
      (๓) หลังการประมวลผลขั้นตอน Initial Processing แล้วเสร็จ หน้าจอจะปรากฏ 
    รายงานผลการประมวลผลข้อมูล (Quality Report) โดยอัตโนมัติ พร้อมทั้งแสดงผลการ 
    ประมวลผลภาพถ่าย ให้ท าการปิดหน้าต่างไป เพ่ือท าการโยงยึดค่าพิกัดต าแหน่งด้วยจุดควบคุม 
    ภาพถ่าย (Ground Control Point, GCP) 



๑๘๗ 

 

 
 

แสดงรายงานผลการประมวลผลข้อมูล (Quality Report) ในขั้นตอน Initial Processing 
 
 
 
 
 



๑๘๘ 

 

     ๕.๒.๒.๑๐ ในกรณีแผนการบินมีจ านวนหลายบล็อก  
        ผู้ใช้งานสามารถน าเข้าข้อมูลและประมวลผลในขั้นตอน Initial Processing แยก 
          แต่ละบล็อก และน า Project แต่ละบล็อกมาประมวลผลเพ่ือรวมพ้ืนที่ในการบินส ารวจทั้งหมดได้  
   ดังนี้ 
       (๑) สร้าง Project และเลือก New Project ตามข้อ  

 

 
แสดงการสร้าง Project 

 
      (๒) ตั้ งชื่อ Project ในช่อง Name: และเลือก Folder ที่บันทึก Project ในช่อง  
     Create In: โดยคลิกปุ่ม Browse…  หา Folder ที่ต้องการ เลือก Project Type เป็น  
     Project Merged from Existing Projects จากนั้นคลิกปุ่ม Next>   
 

 
แสดงการรวม Project (Project Merged from Existing Projects) 

 

 

 



๑๘๙ 

 

 
       (๓) คลิกปุ่ม Add Projects… เลือก Project ที่ต้องการรวม (Project Merged from    
     Existing Projects) โดยคลิกปุ่ม OK  เมื่อครบตามที่ต้องการแล้ว จากนั้นคลิกปุ่ม    
     Next>   และคลิกปุ่ม Finish ตามล าดับ 
 

 
 

แสดงการเลือก Project ที่ต้องการรวม (Project Merged from Existing Projects) (๑) 
 

 

 

 



๑๙๐ 

 

 
แสดงการเลือก Project ที่ต้องการรวม (Project Merged from Existing Projects) (๒) 

 

 
แสดงการเลือก Project ที่ต้องการรวม (Project Merged from Existing Projects) (๓) 

 

 

 

 



๑๙๑ 

 

 
แสดงการเลือก Project ที่ต้องการรวม (Project Merged from Existing Projects) (๔) 

 
       (๔) จากนั้นโปรแกรมจะท าการประมวลผลในขั้นตอน Initial Processing ให้โดย 
    อัตโนมัติ หลังการประมวลผลแล้วเสร็จ หน้าจอจะปรากฏรายงานผลการประมวลผลข้อมูล  
    (Quality Report) โดยอัตโนมัติ พร้อมทั้งแสดงผลการประมวลผลภาพถ่าย ให้ท าการปิดหน้าต่าง 
    ไป เพื่อท าการโยงยึดค่าพิกัดต าแหน่งด้วยจุดควบคุมภาพถ่าย (Ground Control Point, GCP) 
 

 
แสดงประมวลผลในขั้นตอน Initial Processing ของการรวม Project 



๑๙๒ 

 

 
แสดงรายงานผลการประมวลผลในขั้นตอน Initial Processing ของการรวม Project 

 
   ๕.๒.๒.๑๑ การโยงยึดค่าพิกัดต าแหน่งด้วยจุดควบคุมภาพถ่าย (Ground Control Point,  
     GCP) โดยเครื่องมือ GCP Manager มีข้ันตอนดังนี้ 
                  (๑) น าเข้าข้อมูลจุดควบคุมภาพถ่าย (Ground Control Point, GCP) โดยเลือกไปที่ 
     เมนู Project --> GCP/MTP Manager… เพ่ือเปิดหน้าต่างที่ใช้ส าหรับน าเข้าข้อมูล ท าการ 
     ก าหนดค่าพิกัดของจุดควบคุมภาพถ่าย (Ground Control Point, GCP) ที่จะน ามาใช้ โดยการ 
     คลิกปุ่ม Edit  โปรแกรมจะก าหนดค่าตั้งต้นให้เป็นระบบพิกัดที่ก าหนดไว้ หากจุดควบคุม 
     ภาพถ่าย (Ground Control Point, GCP) ที่น าเข้าไม่ได้ใช้ระบบพิกัดเดียวกันให้ท าการเปลี่ยนให้ 
     ถูกต้อง เมื่อก าหนดเสร็จท าการคลิกปุ่ม OK  



๑๙๓ 

 

 
แสดงค าสั่ง GCP/MTP Manager 

 
       (๒) ท าการน าเข้าจุดควบคุมภาพถ่าย (Ground Control Point, GCP) โดยคลิกปุ่ม  
     Import GCP…  เลือก Coordinate Order: ส าหรับข้อมูลตัวอย่างให้ใช้ X, Y, Z แล้ว 
     ท าการคลิกปุ่ม Browse…  หา Folder ที่จัดเก็บข้อมูลจุดควบคุมภาพถ่าย (Ground  
     Control Point, GCP)  แล้วคลิกปุ่ม OK  เพ่ือน าเข้าข้อมูลดังกล่าว 
 

 
แสดงการน าเข้าจุดควบคุมภาพถ่าย (Ground Control Point, GCP) (๑) 

 

 

 

 

 

 

 



๑๙๔ 

 

 
แสดงการน าเข้าจุดควบคุมภาพถ่าย (Ground Control Point, GCP) (๒) 

 
    (๓) เมื่อน าเข้าแล้วเสร็จ ตรวจสอบค่าพิกัดที่น าเข้าว่าถูกต้องหรือไม่ หลังจากนั้นให้    
    คลิกปุ่ม OK  เป็นการเสร็จสิ้นการน าเข้าข้อมูลจุดควบคุมภาพถ่าย  
    (Ground Control Point, GCP)    
 

 
แสดงการน าเข้าจุดควบคุมภาพถ่าย (Ground Control Point, GCP) (๓) 

 
              (๔) เมื่อท าการประมวลผลในขั้นตอน Initial Processing เสร็จสิ้น โปรแกรมจะ 
      แสดงผล Automatic Tie Points ในรูปแบบสามมิติในหน้าต่างหลักของตัวโปรแกรม ในเมนูด้าน 
     ขวามือจะสามารถเลือกแสดงเปิด/ปิดข้อมูลต่างๆ ได้ โดยท าการเลือกไปที่เครื่องหมาย  หน้า 
     ข้อมูล GCPs/MPTs เพ่ือแสดงรายละเอียดในข้อมูล และภายใต้ GCPs/MPTs จะมีรายชื่อจุด 
    ควบคุมภาพถ่าย (Ground Control Point, GCP) ที่ได้ท าการน าเข้าในขั้นตอนที่ผ่านมา ให้ท า 
     การเลือกไปที่จุดควบคุมภาพถ่าย (Ground Control Point, GCP) แต่ละจุด โปรแกรมจะโหลด 
     ภาพถ่ายที่ใช้ในการโยงยึดค่าพิกัดต าแหน่งขึ้นมาด้านขวาของหน้าต่างหลัก ดังรูป 

 

 



๑๙๕ 

 

 
แสดงจุดควบคุมภาพถ่าย (Ground Control Point, GCP) ที่น าเข้า 

 
       (๕) ท าการโยงยึดค่าพิกัดให้ตรงกับข้อมูลหมายเลขของจุดควบคุมภาพถ่าย (Ground  
     Control Point, GCP) ท าได้โดยคลิกซ้ายในจุดที่ต้องการโยงยึดค่าพิกัดในแต่ละภาพ เมื่อคลิกแล้ว 
     จะมีวงกลมสีเหลืองเพ่ือแสดงว่าได้ท าโยงยึดค่าพิกัดแล้ว จากนั้นท าการโยงยึดค่าพิกัดจนครบทุก 
     ภาพ แล้วคลิกปุ่ม Apply  เพ่ือท าการบันทึกการโยงยึด และเลือกจุดควบคุมภาพถ่าย  
     (Ground Control Point, GCP) จุดต่อไป ท าการโยงยึดค่าพิกัดจนครบทุกจุด 
 

 
แสดงการโยงยึดค่าพิกัดด้วยจุดควบคุมภาพถ่าย (Ground Control Point, GCP) 

 
 

 

 

 

 

 



๑๙๖ 

 

           (๖) เมื่อท าการโยงยึดค่าพิกัดเสร็จสิ้น ให้ท าการค านวณปรับแก้ข้อมูลจุดโยงยึด  
     (Tie Point) ให้ถูกต้องมากยิ่งขึ้น โดยเลือกเมนู Process --> Reoptimize เมื่อโปรแกรมท าการ 
     ประมวลผลเสร็จสิ้น (สังเกตที่แถบด้านล่างซ้ายมือของหน้าต่างหลัก) ให้ท าการสร้างรายงานผล 
     การประมวลผลข้อมูล (Quality Report) ขึ้นมาใหม่เ พ่ือท าการตรวจสอบผลการค านวณ  
     โดยเลือกเมนู Process --> Generate Quality Report  
 

 
แสดงค าสั่ง Reoptimize 

 

 
แสดงค าสั่ง Generate Quality Report 

 

 



๑๙๗ 

 

 
แสดงรายงานผลการประมวลผลข้อมูล (Quality Report) หลังโยงยึดค่าพิกัด 

ด้วยจุดควบคุมภาพถ่าย (Ground Control Point, GCP) โดยเครื่องมือ GCP Manager 
 
 
 
 
 

 



๑๙๘ 

 

     ๕.๒.๒.๑๒ การประมวลผล Pix4Dmapper ขั้นตอน Point Cloud and Mesh (Step ๑)  
       มีข้ันตอนดังนี้ 
                  (๑) เมื่อตรวจสอบรายงานผลการประมวลผลข้อมูล (Quality Report) แล้ว ขั้นตอน 
     ต่อไปจะท าการประมวลผลข้อมูลพอยท์คลาวด์ (Point Cloud) และสร้างข้อมูลพ้ืนผิวแบบ 
     เวกเตอร์ (Mesh Model) เลือกค าสั่ง Processing Options ตามข้อ  จากนั้นท าเครื่องหมาย 
        ถูกที่ค าสั่ง Point Cloud and Mesh ตามข้อ  ท าการตั้งค่าตามที่ผู้ใช้งานต้องการ และคลิกปุ่ม  
     OK                    
                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                   

 
แสดงการเลือกค าสั่ง Point Cloud and Mesh 

 
    อธิบายการตั้งค่า Point Cloud ในขั้นตอน Point Cloud and Mesh ดังนี้ 
  - Point Cloud Densification ได้แก่  
   Image Scale (1/2 (default) คือ การค านวณหา Point Cloud ในทุกๆ  
       สเกลของขนาดภาพที่ปรับลดมาครึ่งหนึ่ง 

   Point Density คือ ความหนาแน่นจุด ตัวอย่างก าหนด Optimal (default) คือ ให้
สร้าง Point Cloud ทุกๆ 4/image scale (pixel) 

     Minimum Number of Matches คือ จ านวนภาพต่อการค านวณหาจุด Point Cloud    
    ตัวอย่างก าหนด 3 (default) คือค่าพ้ืนฐานที่ให้ความถูกต้องสูง 
  

 

 

 



๑๙๙ 

 

 
แสดงตัวอย่างการตั้งค่า Point Cloud ในขั้นตอน Point Cloud and Mesh 

 
     อธิบายการตั้งค่า 3D Textured Mesh ในขั้นตอน Point Cloud and Mesh ดังนี้ 
  - Settings ได้แก่  
   High Resolution : ความละเอียด 3D Mesh มาก 
   Medium Resolution : Balance 
   Low Resolution : ใช้เวลาและให้ความละเอียด 3D Mesh น้อย 
   Custom : ผู้ใช้งานตั้งค่าเองตามความต้องการ 

 

 



๒๐๐ 

 

 
แสดงตัวอย่างการตั้งค่า 3D Textured Mesh ในขั้นตอน Point Cloud and Mesh 

 
    อธิบายการตั้งค่า Advanced ในขั้นตอน Point Cloud and Mesh ดังนี้ 
    - Point Cloud Filters คือ การกรอง Point Cloud ที่ไม่ต้องการออก  
  ประกอบด้วย Use Processing Area, Use Annotations, Limit Camera Depth Automatically 
 

 
แสดงตัวอย่างการตั้งค่า Advanced ในขั้นตอน Point Cloud and Mesh 

 

 

 



๒๐๑ 

 

         (๒) หลังจากตั้งค่าแล้วเสร็จ สั่งให้โปรแกรมเริ่มการประมวลผลในขั้นตอน Point  
      Cloud and Mesh (Step 2) โดยให้เลือกเฉพาะ ๒.Point Cloud and Mesh ในด้านซ้ายล่าง 
      ของหน้ าจอ  และท าการยก เลิ กการประมวลผล  ๑ . Initial Processing และ  ๓ .DSM  
      Orthomosaic and Index ดังรูป เมื่อเลือกแล้วให้คลิกปุ่ม Start  ด้านล่าง 
 

 
แสดงขั้นตอน Point Cloud and Mesh (Step ๒) 

 
                 (๓) หลังการประมวลผลขั้นตอน Point Cloud and Mesh แล้วเสร็จ หน้าจอจะ 
    ปรากฏรายงานผลการประมวลผลข้อมูล (Quality Report) โดยอัตโนมัติ พร้อมทั้งแสดงผลการ 
    ประมวลผล ข้อมูลพอยท์คลาวด์ (Point Cloud) และข้อมูลพื้นผิวแบบเวกเตอร์ (Mesh Model) 
 

 
แสดงรายงานผลการประมวลผลข้อมูล (Quality Report)  
หลังการประมวลผลขั้นตอน Point Cloud and Mesh 

 

 



๒๐๒ 

 

 
     ๕.๒.๒.๑๓  การประมวลผล Pix4Dmapper ขั้นตอน DSM, Orthomosaic and Index  
       (Step ๓) มีข้ันตอนดังนี้ 
       (๑) เมื่อตรวจสอบรายงานผลการประมวลผลข้อมูล (Quality Report) แล้ว ขั้นตอน 
     ต่อไปจะท าการประมวลผลข้อมูลแบบจ าลองความสูงภูมิประเทศ (Digital Surface Model,  
     DSM) และสร้าง ออร์โธจริง (True Orthophoto) เลือกค าสั่ง Processing Options ตามข้อ   
     จากนั้นท าเครื่องหมายถูกที่ค าสั่ง DSM, Orthomosaic and Index ตามข้อ  ท าการตั้งค่า 
     ตามท่ีผู้ใช้งานต้องการ และคลิกปุ่ม OK  
 

 
แสดงการเลือกค าสั่ง DSM, Orthomosaic and Index 

 
 อธิบายการตั้งค่า DSM and Orthomosaic ในขั้นตอน DSM, Orthomosaic and Index ดังนี้ 
    - DSM Filters ประกอบด้วย 
     Use Noise Filtering : ลดจ านวน noise ลง โดยดูจาก median altitude ของ neighboring  
   points  
  Use Surface Smoothing: การท า filter ของ noise เพ่ือสร้างพ้ืนผิว โดยผู้ใช้งานก าหนดได้ตาม 
   ต้องการ  
     - Raster DSM คือ การสร้าง DSM (Digital Surface Model) ประกอบด้วย 
     GeoTIFF : สร้างไฟล์แบบ GeoTIFF  
     Method : การก าหนดวิธีการประมาณค่าระหว่างจุด (Interpolate) ได้แก่  
      Inverse Distance Weighting: เหมาะส าหรับอาคาร ตึก  
   Triangulation: เหมาะส าหรับพื้นราบ หรือ พ้ืนที่เกษตรกรรม  

 
 
 

 

 



๒๐๓ 

 

 
แสดงตัวอย่างการตั้งค่า DSM and Orthomosaic ในขั้นตอน DSM, Orthomosaic and Index 

 

 
แสดงตัวอย่างการตั้งค่า Additional Outputs ในขั้นตอน DSM, Orthomosaic and Index 

 

 



๒๐๔ 

 

 
แสดงตัวอย่างการตั้งค่า Index Calculator ในขั้นตอน DSM, Orthomosaic and Index 

    
            (๒) หลังจากตั้งค่าแล้วเสร็จ สั่งให้โปรแกรมเริ่มการประมวลผลในขั้นตอน DSM,  
      Orthomosaic and Index (Step ๓) โดยให้เลือกเฉพาะ ๓.DSM Orthomosaic and Index ใน 
      ด้านซ้ายล่างของหน้าจอ และท าการยกเลิกการประมวลผล ๑.Initial Processing และ ๒.Point  
      Cloud and Mesh ดังรูป เมื่อเลือกแล้วกให้คลิกปุ่ม Start  ด้านล่าง 
 

 
แสดงการประมวลผลในขั้นตอน DSM, Orthomosaic and Index 

 

 



๒๐๕ 

 

            (๓) หลังการประมวลผลขั้นตอน DSM Orthomosaic and Index แล้วเสร็จ หน้าจอ 
    จะปรากฏรายงานผลการประมวลผลข้อมูล (Quality Report) โดยอัตโนมัติ พร้อมทั้งแสดงผล 
    การประมวลผล ข้อมูลแบบจ าลองความสูงภูมิประเทศ (Digital Surface Model, DSM) และ 
       ออร์โธจริง (True Orthophoto) 
 

 
แสดงรายงานผลการประมวลผลข้อมูล (Quality Report)  

 หลังการประมวลผลขั้นตอน DSM Orthomosaic and Index 

 
แสดงผลการประมวลผลข้อมูลหลังการประมวลผลขั้นตอนครบ ๓ ขั้นตอน 

 



๒๐๖ 

 

 

 
แสดงแบบจ าลองความสูงภูมิประเทศ (Digital Surface Model, DSM) 

 

 
แสดงแบบจ าลองภูมิประเทศเชิงเลข (Digital Elevation Model, DTM) 

 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 



๒๐๗ 

 

     ๕.๒.๒.๑๔  ข้อมูลผลลัพธ์จากการประมวลผล Pix4Dmapper  
       ข้อมูลผลลัพธ์จากการประมวลผล Pix4Dmapper ทั้ง ๓ ขั้นตอน จะอยู่ใน Folder  
     เดียวกับ project ที่สร้างขึ้น โดยข้อมูลแบบจ าลองความสูงภูมิประเทศ (Digital Surface Model,  
     DSM) และออร์โธจริง (True Orthophoto) จะอยู่ใน Folder “3_dsm_ortho” โดยข้อมูลจะอยู่ 
     ในรูปแบบ geotiff และข้อมูล Point Cloud จะอยู่ใน Folder “2_densification” โดยข้อมูลจะ 
     อยู่ในรูปแบบ *.las หรือตามท่ีผู้ใช้งานไดก้ าหนดรูปแบบอื่นๆ ดังรูป 
 

 
แสดง Folder ที่จัดเก็บผลลัพธ์จากการประมวลผล Pix4Dmapper 



 
 

บทท่ี ๖ 

ปัญหาและอุปสรรคในการปฏิบัติงานการบินถ่ายภาพด้วยอากาศยานไร้คนขับ 

การปฏิบัติงานการบินถ่ายภาพด้วยอากาศยานไร้คนขับ เป็นการได้มาของภาพถ่ายหรือการส ารวจสภาพ
พ้ืนที่ที่ต้องการส ารวจในสภาพของปัจจุบันได้อย่างรวดเร็ว ซึ่งสามารถประยุกต์ใช้แผนที่ภาพถ่ายในการจัดการ
ปัญหาต่างๆ เช่น การบุกรุกพ้ืนที่ การครอบครองในขอบเขตปัจจุบันของพ้ืนที่ การใช้ประโยชน์ต่างๆ การวางแผน
การจัดการพ้ืนที่ เป็นต้น แต่ในการปฏิบัติงานการบินถ่ายภาพด้วยอากาศยานไร้คนขับใภาคสนาม ส่วนใหญ่จะพบ
ปัญหาและอุปสรรคต่างๆ ในการปฏิบัติงาน ดังนี้ 

๖.๑ สภาพอากาศ  
  ก่อนการปฏิบัติงานการบินถ่ายภาพด้วยอากาศยานไร้คนขับ ควรตรวจสอบสภาพอากาศ เช่น สภาพเมฆ 
ความแรงของลม ฝน ฯลฯ ในพ้ืนที่ที่จะปฏิบัติงานไว้ล่วงหน้า เนื่องจากสภาพอากาศเป็นปัจจัยส าคัญที่ส่งผลต่อ
ความปลอดภัยในการปฏิบัติงานด้านการบินถ่ายภาพ 

     

      

 

 

 

 

 



๒๐๙ 

 

๖.๒ วัสดุและสีท่ีใช้ท าเป้าส าหรับงานการสร้างจุดควบคุม 
  วัสดุและสีที่ใช้ท าเป้าส าหรับการสร้างจุดควบคุมของจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point 
(GCP) และจุดตรวจสอบภาพ Check point (CP) หากเลือกไม่เหมาะสม จะเป็นอุปสรรคต่อการพิจารณาการตรึง
จุดควบคุมในขั้นตอนการประมวลผลภาพถ่าย 

   (๑) วัสดุที่มีผิวมันจะสะท้อนแสงอาทิตย์ ภาพถ่ายที่ได้จะมีความพร่ามัวไม่ชัดเจน  
   (๒) สีที่ใช้ท าเป้ามีสีใกล้เคียงกับสภาพภูมิประเทศ อาจท าให้จุดควบคุมของจุดควบคุมภาคพ้ืนดินใน
ภาพถ่ายมีความไมช่ัดเจน   
  (๓) ความทนทานของวัสดุที่เลือกใช้ต่อการใช้งาน 

 
 

 

  
 
 
๖.๓ การรับสัญญาณดาวเทียม GNSS  
   การรับสัญญาณดาวเทียม GNSS ในการส ารวจพ้ืนที่ที่จะปฏิบัติงาน ผู้ใช้งานควรตรวจสอบสัญญาณ
โทรศัพท์ว่าพ้ืนที่ที่จะท าการวางจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน Ground control point (GCP) และจุดตรวจสอบภาพ 
Check point (CP) มีสัญญาณโทรศัพท์หรือไม่ เนื่องจากการรังวัดท าแผนที่โดยวิธีแผนที่ชั้นหนึ่งด้วยระบบ
โครงข่ายการรังวัดด้วยดาวเทียมแบบจลน์ (RTK GNSS Network) ต้องใช้สัญญาณเครือข่ายโทรศัพท์ในการ
ปฏิบัติงาน 

 



๒๑๐ 

 

            
 
 

๖.๔ ผลกระทบจากความร้อนของสภาพอากาศ  
   อุณหภูมิขณะปฏิบัติงานหากมีความร้อนที่สูงมาก หรือปฏิบัติงานต่อเนื่องเป็นระยะเวลานาน อาจส่งผล
ต่อการท างานของระบบต่างๆ ของอากาศยานฯ หรือการท างานกล้องถ่ายภาพที่ใช้บินถ่ายภาพได้ ผู้ใช้งานควร
หยุดพักการท างานเมื่อพบว่าการท างานของเครื่องมือมีความผิดปกติ และตรวจสอบอุณหภูมิความผิดปกติต่างๆ 
ของเครื่องมือที่ใช้ในการปฏิบัติงานอยู่เสมอ 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



๒๑๑ 

 

๖.๕ การเข้าพื้นที่ปฏิบัติงาน 
   การติดต่อประสานงานกับเจ้าของพ้ืนที่ หรือผู้ปกครองท้องที่ก่อนเข้าพ้ืนที่ปฏิบัติงานเป็นเรื่องที่ส าคัญ 
ควรจัดท าหนังสือขอเข้าพ้ืนที่ที่จะปฏิบัติงานและจัดส่งหนังสือดังกล่าวถึงเจ้าของพ้ืนที่ หรือผู้ปกครองท้องที่นั้นๆ 
และผู้ปฏิบัติงานควรมีส าเนาหนังสือขออนุญาติเข้าพ้ืนที่ข้างต้น พร้อมหนังสือการขึ้นทะเบียนผู้บังคับหรือปล่อย
อากาศยานซึ่งไม่มีนักบิน (ประเภทอากาศยานที่ควบคุมการบินจากภายนอก) อยู่ตลอดเวลาในขณะปฏิบัติงาน  
อีกทั้งควรมีผู้ช านาญในการเข้าพ้ืนที่คอยน าทางไปยังต าแหน่งที่ต้องการ ซึ่งจะส่งผลให้การปฏิบัติงานมีความ
สะดวกและรวดเร็วยิ่งขึ้น 

 

 
 

ภาพตัวอย่างหนังสือขออนุญาตเข้าพ้ืนที่ที่จะปฏิบัติงานบินถ่ายภาพด้วยอากาศยานไร้คนขับ 



๒๑๒ 

 

 

 
 

ภาพตัวอย่างหนังสือการขึ้นทะเบียนผู้บังคับหรือปล่อยอากาศยานซึ่งไม่มีนักบิน 
(ประเภทอากาศยานเพ่ือควบคุมการบินจากภายนอก) 

 



 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



๒๑๔ 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ตัวอย่างแผนที่ภาพถ่ายซึ่งถ่ายด้วยอากาศยานไร้คนขับ 
โดย ศูนย์ข้อมูลแผนที่รปูแปลงที่ดิน กรมทีด่ิน 

 
 



๒๑๕ 

 

 
ตัวอย่างแผนที่ภาพถ่ายด้วยอากาศยานไร้คนขับ 

ที่สาธารณประโยชน์ “อุทยานสวรรค์อ่างทองหนองเจ็ดเส้น” อ าเภอป่าโมก จังหวัดอ่างทอง  
เมื่อวันที่ ๓๐ ตุลาคม ๒๕๖๒ 



๒๑๖ 

 

 
 

ตัวอย่างแผนที่ภาพถ่ายด้วยอากาศยานไร้คนขับ 
ที่สาธารณประโยชน์ “ทุ่งยาว” อ าเภอทุ่งหว้า จังหวัดสตูล  

ระหว่างวันที่ ๑๘ - ๒๙ พฤศจิกายน ๒๕๖๒  
 
 
 



๒๑๗ 

 

 
 

ตัวอย่างแผนที่ภาพถ่ายด้วยอากาศยานไร้คนขับ 
บริเวณเกาะสีชัง อ าเภอเกาะสีชัง จังหวัดชลบุรี  

ระหว่างวันที่ ๒๐ – ๒๘ มกราคม ๒๕๖๓ 
 



๒๑๘ 

 

 
ตัวอย่างแผนที่ภาพถ่ายด้วยอากาศยานไร้คนขับ 

บริเวณเกาะสีชัง (ท่ายายทิม) อ าเภอเกาะสีชัง จังหวัดชลบุรี  
ระหว่างวันที่ ๒๐ - ๒๘ มกราคม ๒๕๖๓ 



๒๑๙ 

 

 
ตัวอย่างแผนที่เส้นชั้นความสูง 

บริเวณเกาะสีชัง (ท่ายายทิม) อ าเภอเกาะสีชัง จังหวัดชลบุรี 
ระหว่างวันที่ ๒๐ - ๒๘ มกราคม ๒๕๖๓ 



๒๒๐ 

 

ตัวอย่างแผนที่ภาพถ่ายด้วยอากาศยานไร้คนขับ 
บริเวณเกาะสีชัง (แหลมงู) อ าเภอเกาะสีชัง จังหวัดชลบุรี  

ระหว่างวันที่ ๒๐ - ๒๘ มกราคม ๒๕๖๓ 



๒๒๑ 

 

 
ตัวอย่างแผนที่เส้นชั้นความสูง 

บริเวณเกาะสีชัง (แหลมงู) อ าเภอเกาะสีชัง จังหวัดชลบุรี  
ระหว่างวันที่ ๒๐ - ๒๘ มกราคม ๒๕๖๓ 



๒๒๒ 

 

 
ตัวอย่างแผนที่ภาพถ่ายด้วยอากาศยานไร้คนขับ 

บริเวณเกาะสีชัง (หาดถ้ าพัง) อ าเภอเกาะสีชัง จังหวัดชลบุรี  
ระหว่างวันที่ ๒๐ - ๒๘ มกราคม ๒๕๖๓ 



๒๒๓ 

 

 
ตัวอย่างแผนที่เส้นชั้นความสูง 

บริเวณเกาะสีชัง (หาดถ้ าพัง) อ าเภอเกาะสีชัง จังหวัดชลบุรี  
ระหว่างวันที่ ๒๐ - ๒๘ มกราคม ๒๕๖๓ 



๒๒๔ 

 

 
ตัวอย่างแผนที่ภาพถ่ายด้วยอากาศยานไร้คนขับ 

บริเวณเกาะสีชัง (แหลมถ้ าพัง) อ าเภอเกาะสีชัง จังหวัดชลบุรี 
ระหว่างวันที่ ๒๐ - ๒๘ มกราคม ๒๕๖๓ 



๒๒๕ 

 

 
ตัวอย่างแผนที่เส้นชั้นความสูง 

บริเวณเกาะสีชัง (แหลมถ้ าพัง) อ าเภอเกาะสีชัง จังหวัดชลบุรี 
ระหว่างวันที่ ๒๐ - ๒๘ มกราคม ๒๕๖๓ 



๒๒๖ 

 

 
ตัวอย่างแผนที่ภาพถ่ายด้วยอากาศยานไร้คนขับ 

บริเวณเกาะสีชัง (บ้านมั่งคง) อ าเภอเกาะสีชัง จังหวัดชลบุรี  
ระหว่างวันที่ ๒๐ - ๒๘ มกราคม ๒๕๖๓ 



๒๒๗ 

 

 
ตัวอย่างแผนที่เส้นชั้นความสูง 

บริเวณเกาะสีชัง (บ้านมั่งคง) อ าเภอเกาะสีชัง จังหวัดชลบุรี  
ระหว่างวันที่ ๒๐ - ๒๘ มกราคม ๒๕๖๓ 



๒๒๘ 

 

 
ตัวอย่างแผนที่ภาพถ่ายด้วยอากาศยานไร้คนขับ 

บริเวณเกาะสีชัง (แหลมสีชัง) อ าเภอเกาะสีชัง จังหวัดชลบุรี  
ระหว่างวันที่ ๒๐ - ๒๘ มกราคม ๒๕๖๓ 



๒๒๙ 

 

 
 

ตัวอย่างแผนที่ภาพถ่ายด้วยอากาศยานไร้คนขับ 
บริเวณพ้ืนที่เขาใหญ่ อ าเภอเมืองปราจีนบุรี จังหวัดปราจีนบุรี 

ระหว่างวันที่ ๕ – ๑๑ กุมภาพันธ์ ๒๕๖๓ 



๒๓๐ 

 

 
ตัวอย่างแผนที่ภาพถ่ายด้วยอากาศยานไร้คนขับ 

ที่สาธารณประโยชน์ แปลง “หนองทุ่งซิ่ง” อ าเภอโพธิ์ทอง จังหวัดอ่างทอง  
ระหว่างวันที่ ๕ – ๘ มีนาคม ๒๕๖๓ 



๒๓๑ 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ประกาศกระทรวงคมนาคม  
เรื่อง  

“หลักเกณฑ์การขออนญุาตและเงื่อนไขในการบังคับหรือ ปล่อยอากาศยานซึ่งไม่มี
นักบิน ประเภทอากาศยานที่ควบคุมการบินจากภายนอก พ.ศ. ๒๕๕๘” 



 หนา   ๖ 
เลม   ๑๓๒   ตอนที่   ๘๖   ง ราชกิจจานุเบกษา ๒๗   สิงหาคม   ๒๕๕๘ 
 

 

ประกาศกระทรวงคมนาคม 
เรื่อง   หลักเกณฑการขออนุญาตและเงือ่นไขในการบงัคับหรือปลอยอากาศยานซึ่งไมมนีักบนิ 

ประเภทอากาศยานทีค่วบคมุการบินจากภายนอก 

พ.ศ.  ๒๕๕๘ 
 

 

โดยท่ีมาตรา  ๒๔  แหงพระราชบัญญัติการเดินอากาศ  พ.ศ.  ๒๔๙๗  กําหนดใหรัฐมนตร ี

มีอํานาจอนุญาตและกําหนดเงื่อนไขการบังคับหรือปลอยอากาศยานซึ่งไมมีนักบิน  รัฐมนตรีวาการ

กระทรวงคมนาคม  จึงออกประกาศกําหนดหลักเกณฑการขออนุญาตและเงื่อนไขในการบังคับหรือ 

ปลอยอากาศยานซึ่งไมมีนักบิน  ประเภทอากาศยานที่ควบคุมการบินจากภายนอก  ดังตอไปนี้ 

ขอ  ๑  ประกาศนี้เรียกวา  “ประกาศกระทรวงคมนาคม  เรื่อง  หลักเกณฑการขออนุญาต 

และเงื่อนไขในการบังคับหรือปลอยอากาศยานซึ่งไมมีนักบิน  ประเภทอากาศยานท่ีควบคุมการบิน 

จากภายนอก  พ.ศ.  ๒๕๕๘” 

ขอ  ๒  ประกาศนี้ใหใชบังคับตั้งแตวันถัดจากวันประกาศเปนตนไป 

ขอ  ๓  ในประกาศนี้ 

“อากาศยานที่ควบคุมการบินจากภายนอก”  หมายความวา  อากาศยานที่ควบคุมการบิน 

โดยผูควบคุมการบินอยูภายนอกอากาศยานและใชระบบควบคุมอากาศยาน  ทั้งนี้  ไมรวมถึงเครื่องบินเล็ก

ซึ่งใชเปนเครื่องเลนตามกฎกระทรวงกําหนดวัตถุซึ่งไมเปนอากาศยาน  พ.ศ.  ๒๕๔๘ 

“ระบบควบคุมอากาศยาน”  หมายความวา  ชุดอุปกรณอันประกอบดวยเครื่องเชื่อมโยงคําส่ัง

ควบคุมหรือการบังคับอากาศยาน  รวมทั้งสถานีหรือสถานที่ติดตั้งชุดอุปกรณเหลานี้หรือเครื่องมือท่ีใช 

ควบคุมการบินจากภายนอกและตัวอากาศยานดวย 

ขอ  ๔  อากาศยานท่ีควบคุมการบินจากภายนอกตามประกาศนี้แบงเปน  ๒  ประเภท  ดังนี้ 

(๑) ประเภทท่ีใชเพ่ือวัตถุประสงคในการเลนเปนงานอดิเรก  เพ่ือความบันเทิง  หรือเพ่ือการกีฬา  

แบงออกเปน  ๒  ขนาด  คือ 

   (ก)  ที่มีน้ําหนักไมเกิน  ๒  กิโลกรัม 

 (ข)  ที่มีน้ําหนักเกิน  ๒  กิโลกรัมแตไมเกิน  ๒๕  กิโลกรัม 



 หนา   ๗ 
เลม   ๑๓๒   ตอนที่   ๘๖   ง ราชกิจจานุเบกษา ๒๗   สิงหาคม   ๒๕๕๘ 
 

 

(๒) ประเภทที่ใชเพ่ือวัตถุประสงคอื่นนอกจาก  (๑)  ที่มีน้ําหนักไมเกิน  ๒๕  กิโลกรัม  ดังตอไปนี้ 

 (ก)  เพ่ือการรายงานเหตุการณหรือรายงานการจราจร  (ส่ือมวลชน) 

 (ข)  เพ่ือการถายภาพ  การถายทําหรือการแสดงในภาพยนตรหรือรายการโทรทัศน 

 (ค)  เพ่ือการวิจัยและพัฒนาอากาศยาน 

 (ง)  เพ่ือการอื่น ๆ 

ขอ  ๕  รัฐมนตรีวาการกระทรวงคมนาคมอนุญาตใหบังคับหรือปลอยอากาศยานท่ีมีน้ําหนัก 

ไมเกิน  ๒  กิโลกรัม  ที่ใชเพ่ือวัตถุประสงคในการเลนเปนงานอดิเรก  เพ่ือความบันเทิง  หรือเพ่ือการกีฬา

ตามขอ  ๔  (๑)  (ก)  ได  โดยผูบังคับหรือปลอยอากาศยานตองมีอายุเกินกวา  ๑๘  ปบริบูรณ  เวนแต 

จะมีผูแทนโดยชอบธรรมควบคุมดูแล  และตองปฏิบัติตามเงื่อนไข  ดังตอไปนี้ 

(๑) กอนทําการบิน 

 (ก)  ตรวจสอบวาอากาศยานอยูในสภาพที่สามารถทําการบินไดอยางปลอดภัย  ซึ่งรวมถึง

ตัวอากาศยานและระบบควบคุมอากาศยาน 

 (ข)  ไดรับอนุญาตจากเจาของพ้ืนที่ที่จะทําการบิน 

 (ค)  ทําการศึกษาพ้ืนที่และชั้นของหวงอากาศที่จะทําการบิน 

 (ง)  มีแผนฉุกเฉิน  รวมถึงแผนสําหรับกรณีเกิดอุบัติเหตุ  การรักษาพยาบาล  และ 

การแกปญหากรณีไมสามารถบังคับอากาศยานได 

(๒) ระหวางทําการบิน 

 (ก)  หามทําการบินในลักษณะที่อาจกอใหเกิดอันตรายตอชีวิต  รางกาย  ทรัพยสิน 

และรบกวนความสงบสุขของบุคคลอื่น 

 (ข)  หามทําการบินเขาไปในบริเวณเขตหาม  เขตกํากัด  และเขตอันตรายตามที่ประกาศใน  

เอกสารแถลงขาวการบินของประเทศไทย  (Aeronautical  Information  Publication – Thailand  

หรือ  AIP – Thailand)  รวมทั้ง  สถานท่ีราชการ  หนวยงานของรัฐ  โรงพยาบาล  เวนแตจะไดรับอนุญาต 

จากหนวยงานเจาของพ้ืนที่ 

 (ค)  แนวการบินขึ้นลงของอากาศยานจะตองไมมีส่ิงกีดขวาง 

 (ง)  ผูบังคับหรือปลอยอากาศยานตองสามารถมองเหน็อากาศยานไดตลอดเวลาที่ทําการบิน  

และหามทําการบังคับอากาศยานโดยอาศัยชุดกลองบนอากาศยานหรืออุปกรณอื่นท่ีมีลักษณะใกลเคียง 



 หนา   ๘ 
เลม   ๑๓๒   ตอนที่   ๘๖   ง ราชกิจจานุเบกษา ๒๗   สิงหาคม   ๒๕๕๘ 
 

 

 (จ)  ตองทําการบินในระหวางเวลาพระอาทิตยขึ้นถึงพระอาทิตยตก  ซึ่งสามารถมองเห็น

อากาศยานไดอยางชัดเจน 

 (ฉ)  หามทําการบินเขาใกลหรือเขาไปในเมฆ 

 (ช)  หามทําการบินภายในระยะเกากิโลเมตร  (หาไมลทะเล)  จากสนามบินหรือที่ขึ้นลง

ชั่วคราวของอากาศยาน  เวนแตไดรับอนุญาตจากเจาของหรือผูดําเนินการสนามบินอนุญาตหรือท่ีขึ้นลง

ชั่วคราวอนุญาต 

 (ซ)  หามทําการบินโดยใชความสูงเกินเกาสิบเมตร  (สามรอยฟุต)  เหนือพ้ืนดิน 

 (ฌ)  หามทําการบินเหนือเมือง  หมูบาน  ชุมชน  หรือพ้ืนท่ีที่มีคนมาชุมนุมอยู 

 (ญ)  หามบังคับอากาศยานเขาใกลอากาศยานซึ่งมีนักบิน 

 (ฎ)  หามทําการบินละเมิดสิทธิสวนบุคคลของผูอื่น 

 (ฏ)  หามทําการบินโดยกอใหเกิดความเดือดรอน  ความรําคาญ  แกผูอื่น 

 (ฐ)  หามสงหรือพาวัตถุอนัตรายตามท่ีกําหนดในกฎกระทรวงหรืออุปกรณปลอยแสงเลเซอร

ติดไปกับอากาศยาน 

 (ฑ)  หามทําการบินโดยมีระยะหางในแนวราบกับบุคคล  ยานพาหนะ  ส่ิงกอสราง   

หรืออาคาร  นอยกวาสามสิบเมตร  (หนึ่งรอยฟุต) 

เมื่อปรากฏวา  ผูบังคับหรือปลอยอากาศยานไมสามารถปฏิบัติตามเงื่อนไขที่กําหนดขางตนได  

ใหระงับการบังคับหรือปลอยอากาศยาน  เวนแตจะไดรับอนุญาตตามขอ  ๑๗ 

ขอ  ๖  รัฐมนตรีวาการกระทรวงคมนาคมอนุญาตใหบังคับหรือปลอยอากาศยานที่มีน้ําหนักเกินกวา  

๒  กิโลกรัมแตไมเกิน  ๒๕  กิโลกรัม  ที่ใชเพ่ือวัตถุประสงคในการเลนเปนงานอดิเรก  เพ่ือความบันเทิง  

หรือเพ่ือการกีฬาตามขอ  ๔  (๑)  (ข)  ได  เมื่อผูบังคับหรือปลอยอากาศยานมีคุณสมบัติและลักษณะ 

ตามขอ  ๗  และไดขึ้นทะเบียนตามขอ  ๘  โดยผูบังคับหรือปลอยอากาศยานตองปฏิบัติตามเงื่อนไข 

ที่กําหนดตามขอ  ๙ 

ขอ  ๗  ผูบังคับหรือปลอยอากาศยานตามขอ  ๖  ตองมีคุณสมบัติและลักษณะ  ดังตอไปนี้ 

(๑)  มีอายุไมต่ํากวาย่ีสิบปบริบูรณ 

(๒)  ไมเปนผูมีพฤติการณอันเปนภัยตอความมั่นคงของประเทศ 



 หนา   ๙ 
เลม   ๑๓๒   ตอนที่   ๘๖   ง ราชกิจจานุเบกษา ๒๗   สิงหาคม   ๒๕๕๘ 
 

 

(๓)  ไมเคยตองโทษจําคุกโดยคําพิพากษาถึงที่สุดใหจําคุกในความผิดตามกฎหมายวาดวยยาเสพติด

หรือกฎหมายวาดวยศุลกากร 

ขอ  ๘  ใหผูบังคับหรือปลอยอากาศยานตามขอ  ๖  ย่ืนคําขอขึ้นทะเบียนตออธิบดีพรอมดวย

เอกสารและหลักฐานแสดงรายละเอียด  ดังตอไปนี้ 

(๑)  สําเนาบัตรประจําตัวประชาชน  หรือสําเนาหนังสือเดินทาง 

(๒)  สําเนาทะเบียนบาน 

(๓)  แบบ  ย่ีหอ  หมายเลขประจําตัวเครื่อง  จํานวน  และสมรรถนะของอากาศยาน  รวมทั้ง

อุปกรณที่ติดตั้ง 

(๔)  สําเนากรมธรรมประกันภัย  ซึ่งคุมครองความเสียหายอันเกิดแกรางกาย  ชีวิต  ตลอดจน

ทรัพยสินของบุคคลที่สาม  วงเงินประกันไมต่ํากวาหนึ่งลานบาทตอครั้ง 

(๕)  วัตถุประสงคของการใชอากาศยาน 

(๖)  ขอบเขตของพ้ืนที่  ตําแหนงทางภูมิศาสตรท่ีจะทําการบิน 

(๗)  ขอมูลติดตอของผูย่ืนคําขอลงทะเบียน 

(๘)  คํารับรองวาผูบังคับหรือปลอยอากาศยานมีคุณสมบัติและลักษณะตามขอ  ๗ 

ขอ  ๙  ใหผูบังคับหรือปลอยอากาศยานที่ไดขึ้นทะเบียนตามขอ  ๘  แลว  ปฏิบัติตามเงื่อนไข  

ดังตอไปนี้ 

(๑) กอนทําการบิน 

 (ก)  ดําเนินการตาม  ขอ  ๕  (๑)  (ก)  ถึง  (ง) 

 (ข)  มีการบํารุงรักษาตามคูมือของผูผลิต 

 (ค)  มีความรูความชํานาญในการบังคับอากาศยานและระบบของอากาศยาน 

 (ง)  มีความรูความเขาใจในกฎจราจรทางอากาศ 

 (จ)  นําหนังสือหรือสําเนาหนังสือการขึ้นทะเบียนติดตัวตลอดเวลาที่ทําการบิน 

 (ฉ)  มีอุปกรณดับเพลิงที่สามารถใชงานไดติดตัวตลอดเวลาที่ทําการบิน 

 (ช)  มีการทําประกันภัยสําหรับความเสียหายอันเกิดแกรางกาย  ชีวิต  ตลอดจนทรัพยสิน

ของบุคคลท่ีสาม  วงเงินประกันไมต่ํากวาหนึ่งลานบาทตอครั้ง 



 หนา   ๑๐ 
เลม   ๑๓๒   ตอนที่   ๘๖   ง ราชกิจจานุเบกษา ๒๗   สิงหาคม   ๒๕๕๘ 
 

 

(๒) ระหวางทําการบิน 

 (ก)  ดําเนินการตาม  ขอ  ๕  (๒)  (ก)  ถึง  (ฐ)   

 (ข)  หามทําการบินโดยมีระยะหางในแนวราบกับบุคคล  ยานพาหนะ  ส่ิงกอสราง  อาคาร 

ที่ไมเกี่ยวของกับการปฏิบัติการบินนอยกวาหาสิบเมตร  (หนึ่งรอยหาสิบฟุต) 

 (ค)  เมื่อมีอุบัติเหตุเกิดขึ้นแกอากาศยาน  ใหผูบังคับหรือปลอยอากาศยานแจงอุบัติเหตุนั้น 

ตอพนักงานเจาหนาท่ีโดยไมชักชา 

เมื่อปรากฏวา  ผูบังคับหรือปลอยอากาศยานฝาฝนหรือไมปฏิบัติตามเงื่อนไขที่กําหนดไว 

ตามวรรคหนึ่ง  ใหอธิบดีมีอํานาจส่ังใหแกไขการกระทํานั้นภายในระยะเวลาท่ีกําหนด  หากไมดําเนินการ

หรือการฝาฝนหรือการไมปฏิบัติดังกลาวจะกอใหเกิดความไมปลอดภัย  ใหอธิบดีมีอํานาจส่ังเพิกถอน 

การขึ้นทะเบียนตามขอ  ๖  ได   

ขอ  ๑๐  รัฐมนตรีวาการกระทรวงคมนาคมอนุญาตใหบังคับหรือปลอยอากาศยานที่มีน้ําหนัก 

ไมเกิน  ๒๕  กิโลกรัม  ที่ใชเพ่ือวัตถุประสงคอื่นตามขอ  ๔  (๒)  ได  เมื่อผูบังคับหรือปลอยอากาศยาน 

มีคุณสมบัติและลักษณะตามขอ  ๑๑  และไดขึ้นทะเบียนตามขอ  ๑๒  โดยผูบังคับหรือปลอยอากาศยาน

ตองปฏิบัติตามเงื่อนไขที่กําหนดตามขอ  ๑๓ 

ขอ ๑๑ ผูบังคับหรือปลอยอากาศยานตามขอ  ๑๐  ตองมีคุณสมบัติและลักษณะ  ดังตอไปนี้ 

(๑) เพ่ือการรายงานเหตุการณหรือรายงานการจราจร  (ส่ือมวลชน)  ตองเปนนิติบุคคลท่ีจัดตั้งขึ้น

โดยมีวัตถุประสงคและดําเนินการดานส่ือสารมวลชน  เชน  หนังสือพิมพ  วารสาร  วิทยุ  และโทรทัศน  

เปนตน 

(๒) เพ่ือการถายภาพ  การถายทําหรือการแสดงในภาพยนตรหรือรายการโทรทัศน  ตองเปน 

   (ก) บุคคลธรรมดา 

  ๑)  มีอายุไมต่ํากวาย่ีสิบปบริบูรณ 

  ๒)  ไมเปนผูมีพฤติการณอันเปนภัยตอความมั่นคงของประเทศ 

  ๓)  ไมเคยตองโทษจําคุกโดยคําพิพากษาถึงท่ีสุดใหจําคุกในความผิดตามกฎหมาย 

วาดวยยาเสพติดหรือกฎหมายวาดวยศุลกากร 

 (ข) นิติบุคคล  ซึ่งผูแทนนิติบุคคลและผูจัดการของนิติบุคคลนั้น  มีคุณสมบัติตาม  (ก) 



 หนา   ๑๑ 
เลม   ๑๓๒   ตอนที่   ๘๖   ง ราชกิจจานุเบกษา ๒๗   สิงหาคม   ๒๕๕๘ 
 

 

(๓) เพ่ือการวิจัยและพัฒนาอากาศยาน  ตองเปนนิตบิุคคลที่จัดตัง้ขึน้โดยมวีัตถุประสงคและดําเนินการ 

เพ่ือการวิจัยและพัฒนาอากาศยาน 

(๔) เพ่ือการอื่น  ตองมีคุณสมบัติและลักษณะตาม  (๒)  (ก)  (ข) 

ขอ  ๑๒  ใหผูบังคับหรือปลอยอากาศยานตามขอ  ๑๐  ย่ืนคําขอขึ้นทะเบียนตออธิบดีพรอมดวย

เอกสารและหลักฐานแสดงรายละเอียด  ดังตอไปนี้ 

(๑) กรณีผูขอขึ้นทะเบียนเปนนิติบุคคล 

 (ก)  หนังสือรับรองหรือหลักฐานการเปนนิติบคุคล  ซึ่งแสดงรายการเกี่ยวกับชื่อ  วัตถุประสงค  

ที่ตั้งสํานักงาน  และผูมีอํานาจลงนามผูกพันนิติบุคคลที่เปนปจจุบัน  โดยมีคํารับรองของผูมีอํานาจใหคํารับรอง

ตามกฎหมายไมเกินสามสิบวัน  นับแตวันที่ออกหนังสือรับรองหรือหลักฐานนั้น 

 (ข)  บัญชีรายชื่อหุนสวนผูจัดการหรือกรรมการผูจัดการ  และผูมีอํานาจควบคุม  (ถามี) 

 (ค)  สําเนาบัตรประจําตัวประชาชน  หรือสําเนาหนังสือเดินทางของบุคคลตาม  (ข) 

 (ง)  รายชื่อของผูบังคับหรือปลอยอากาศยานและบุคคลอื่นที่จําเปนตองมีในการปฏิบัติการบิน

ของอากาศยาน 

 (จ)  สําเนาบัตรประจําตัวประชาชนและสําเนาทะเบียนบาน  รวมทั้งเอกสารแสดงความยินยอม

ของบุคคลตาม  (ง) 

 (ฉ)  แบบ  ย่ีหอ  หมายเลขประจําตัวเครื่อง  จํานวน  และสมรรถนะของอากาศยาน  รวมทั้ง

อุปกรณที่ติดตั้ง 

 (ช)  สําเนากรมธรรมประกันภัย  ซึ่งคุมครองความเสียหายอันเกิดแกรางกาย  ชีวิต  ตลอดจน

ทรัพยสินของบุคคลที่สาม  วงเงินประกันไมต่ํากวาหนึ่งลานบาทตอครั้ง 

 (ซ)  วัตถุประสงคของการใชอากาศยาน 

 (ฌ)  ขอบเขตของพ้ืนท่ี  ตําแหนงทางภูมิศาสตรท่ีจะทําการบิน 

 (ฎ)  ขอมูลติดตอของผูย่ืนคําขอลงทะเบียน 

 (ฏ)  คํารับรองวาผูแทนนิติบุคคลและผูจัดการของนิติบุคคล  มีคุณสมบัติและลักษณะ 

ตามขอ  ๑๑  (๒) 



 หนา   ๑๒ 
เลม   ๑๓๒   ตอนที่   ๘๖   ง ราชกิจจานุเบกษา ๒๗   สิงหาคม   ๒๕๕๘ 
 

 

(๒) กรณีผูขอขึ้นทะเบียนเปนบุคคลธรรมดา 

 (ก)  สําเนาบัตรประจําตัวประชาชน  หรือสําเนาหนังสือเดินทาง 

 (ข)  สําเนาทะเบียนบาน 

 (ค)  รายการตาม  (๑)  (ฉ)  ถึง  (ฏ) 

ขอ  ๑๓  ใหผูบังคับหรือปลอยอากาศยานที่ไดขึน้ทะเบียนตามขอ  ๑๒  แลว  ปฏิบัติตามเงื่อนไข

ที่กําหนดไวในขอ  ๙  โดยอนุโลม 

ขอ  ๑๔  เมื่ออธิบดีไดรับคําขอขึ้นทะเบียนตามขอ  ๘  หรือขอ  ๑๒  แลว  ใหอธิบดีตรวจสอบ

คุณสมบัติและลักษณะของผูขอตามที่กําหนดในขอ  ๗  หรือขอ  ๑๑  รวมทั้งเอกสารหลักฐานตามที่

กําหนดในขอ  ๘  หรือขอ  ๑๒  แลวแตกรณี 

หากตรวจสอบตามวรรคหนึ่งแลว  เห็นวาผูขอมีคุณสมบัติและลักษณะ  รวมทั้งเอกสารหลักฐาน

ถูกตองครบถวน  ใหอธิบดีออกหนังสือการขึ้นทะเบียนมอบไวแกผูขอ  หรือมิฉะนั้น  ใหอธิบดียกคําขอ  

และแจงใหผูขอทราบ  ทั้งนี้  ไมตัดสิทธิผูขอที่จะย่ืนคําขอใหม 

ขอ  ๑๕  หนังสือการขึ้นทะเบียนตามขอ  ๑๔  ใหมีอายุสองป  นับแตวันที่ออกหนังสือ 

ขอ  ๑๖  เมื่อผูไดรับหนังสือการขึ้นทะเบียนประสงคจะใชอากาศยานท่ีขึ้นทะเบียนไวตอไป   

ใหย่ืนคําขอขึ้นทะเบียนตามขอ  ๘  หรือขอ  ๑๒  แลวแตกรณี  ตออธิบดี  กอนวันที่หนังสือการขึ้นทะเบียน

ส้ินอายุไมนอยกวาสามสิบวัน 

ขอ  ๑๗  ในกรณีที่ผูบังคับหรือปลอยอากาศยานไมสามารถปฏิบัติตามเงื่อนไขตามท่ีกําหนด 

ในขอ ๕  ขอ ๙  และ  ขอ ๑๓  และมีหนังสือแจงใหอธิบดีทราบแลว  ใหอธิบดีมีอํานาจอนุญาตใหผูบังคับ 

หรือปลอยอากาศยานปฏิบัติแตกตางไปจากท่ีกําหนดได  ทั้งนี้  อธิบดีอาจกําหนดเงื่อนไขและขอจํากัด

เพ่ิมเติมเพ่ือความปลอดภัยไวดวยก็ได 

ขอ  ๑๘  ผูใดประสงคจะบังคับหรือปลอยอากาศยานที่ควบคุมการบินจากภายนอกที่มีน้ําหนักเกิน  

๒๕  กิโลกรัม  ใหย่ืนขออนุญาตตออธิบดีเปนกรณีไป  และจะบังคับหรือปลอยอากาศยานไดตอเมื่อไดรับ 

อนุญาตเปนหนังสือจากรัฐมนตรีวาการกระทรวงคมนาคม  และตองปฏิบัติตามเงื่อนไขที่กําหนด 

 

ประกาศ  ณ  วันท่ี  ๒  กรกฎาคม  พ.ศ.  ๒๕๕๘ 

พลอากาศเอก  ประจิน  จ่ันตอง 

รัฐมนตรีวาการกระทรวงคมนาคม 




