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บทคัดยอ 
 

 งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงคเพ่ือสํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตรอยางรวดเร็วจากภาพถายกูเกิ้ลเอิรธ

โดยการพัฒนาอัลกอริทึมการสํารวจจากเทคนิคการประมวลผลภาพเชิงเลขรวมกับการวิเคราะหเชิงวัตถุ ซ่ึงมีข้ันตอน

การจําแนกแบบเปนลําดับข้ัน ประกอบดวยข้ันตอนการทํางานท่ีสําคัญ 3 ข้ันตอน คือ 1) การแยกพ้ืนท่ีสนใจในภาพ

โดยการเปรียบเทียบกับคาอางอิง 2) การหาขอบภาพของวัตถุในภาพ และ 3) การเปรียบเทียบลักษณะของวัตถุกับ

คุณลักษณะของพ้ืนท่ีเตรียมแปลงเพ่ือการเกษตรดวยการวิเคราะหเชิงวัตถุทดสอบการทํางานและความถูกตอง โดย

ทําการสํารวจพื้นท่ีฝงตะวันตกเฉียงเหนือของมหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร วิทยาเขตกําแพงแสน ซ่ึงมีขนาดพ้ืนท่ี 

758.80 ไร โดยเปรียบเทียบความถูกตองของผลลัพธการสํารวจดวยอัลกอริทึมกับขอมูลภาคสนามดวยตารางความ

คลาดเคล่ือน จํานวนตัวอยางขอมูลภาคสนามในการทดสอบมีจํานวนท้ังส้ิน 36 ตัวอยาง แบงเปนตัวอยางพ้ืนท่ี

เตรียมแปลงจํานวน 18 ตัวอยาง และพื้นท่ีอื่น ๆ อีก 18 ตัวอยางผลการทดสอบพบวา มีคาความถูกตองรวมท่ี

เทากับ 91.67% สวนความผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกขาดหายไปของพื้นท่ีเตรียมแปลงและพ้ืนท่ีอื่น ๆ มีคา

เทากับ 11.11% และ 5.56% ตามลําดับ และมีคาความผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกเกินมาของพ้ืนท่ีท้ังสอง

เทากับ 5.88% และ 10.53% ตามลําดับ และเม่ือทําการวิเคราะหระดับความสอดคลองของขอมูลระหวางผลลัพธ

การสํารวจกับขอมูลภาคสนามดวยสถิติแคปปาพบวามีคาเทากับ 0.83 ซ่ึงแสดงใหเห็นวาอัลกอริทึมการสํารวจท่ี

พัฒนาข้ึนสามารถสํารวจพ้ืนท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตรในพื้นท่ีดังกลาวไดอยางถูกตอง แมนยํา โดยมีระยะเวลาใน

การสํารวจท่ีรวดเร็ว เพียง 11 วินาที จึงมีความเหมาะสมกับงานสํารวจการใชพ้ืนท่ีท่ีตองการความรวดเร็ว 
 

คําสําคัญ : พื้นท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตร ภาพถายกูเกิ้ลเอิรธ การประมวลผลภาพ การสํารวจอยางรวดเร็ว 
 

Abstract 
 

 This research aims to explore the agricultural land preparation rapidly from google earth 

imagery. The algorithm was developed by using digital image processing techniques and object-
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based method. The process consists of three steps: 1) segmetation of interested objects by pixel-

based method 2) edge detection 3) comparison of the object attributes with agricultural land 

preparation attributes by object-based method. The functionality and accuracy of the algorithm 

were tested using 758.80 rai of the north-west area of Kasetsart University Kamphangsaen Campus. 

The image processing was compared with ground truth by error matrix. The number of ground 

truth samples are 36 samples,18 samples of agricultural land preparation and 18 samples of other 

land uses. The result shows that the overall accuracy equals to 91.67%, the omission error of 

agricultural land preparation and other land uses are 11.11% and 5.56% respectively and the 

commission error of two land use types are 5.88% and 10.53% respectively. The consistency 

between the result and samples ground truth by kappa statistics is0.83, Indicating of the ability of 

the algorithm for exploring agricultural land preparation with high accuracy. The algorithm can 

process google earth imagery rapidly, about 11 seconds. Therefore it can be concluded that this 

algorithm is suitable for rapid exploration of land uses. 
 

Keywords :  Agricultural Land Preparation, Googel Earth Imagery, Image Processing, Rapid 

Exploring 
 

1. คํานํา 
 

 พ้ืนท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตร (Agricultural Land Preparation) หมายถึง พ้ืนท่ีท่ีมีการปรับปรุง

และ/หรือเปล่ียนแปลงสภาพของดินใหมีความเหมาะสมกับการทําการเกษตรตามวัตถุประสงคการเพาะปลูกของ

เกษตรกร จัดเปนขอมูลท่ีมีความสําคัญตอการวางแผนการจัดสรรน้ําของโครงการสงน้ําและบํารุงรักษา โดย

ขอมูลดังกลาวจะถูกนํามาใชประกอบการพิจารณาความตองการน้ําท่ีตองจัดสรรใหแกพื้นท่ีเกษตรกรรม ซ่ึง

เจาหนาท่ีจะทําการรวบรวมขอมูลพื้นท่ีเตรียมแปลงโดยประเมินจากปฏิทินการเพาะปลูกในพื้น ท่ีรวมกับการ

สอบถามขอมูลจากเกษตรกร ทําใหขอมูลอาจมีความคลาดเคล่ือนจากความเปนจริงสงผลใหเจาหนาท่ีไมสามารถ

ประเมินปริมาณความตองการน้ําไดตรงตามความตองการของพืชและอาจกอใหเกิดปญหาการแยงใชน้ําระหวาง

เกษตรกรในพื้นท่ีอีกดวย ดังนั้นการนําเทคโนโลยีทางการสํารวจมาชวยสนับสนุนการไดมาซ่ึงขอมูลพื้นท่ีเตรียม

แปลงอยางถูกตองแมนยํา จึงเปนทางเลือกหนึ่งท่ีนาสนใจ 

 ปจจุบันเทคโนโลยีท่ีเกี่ยวของกับการสํารวจซ่ึงเปนวิธีท่ีไดรับการยอมรับและความนิยมอยางแพรหลาย 

ไดแก เทคโนโลยีทางดานการสํารวจระยะไกล (Remote Sensing) โดยการบันทึกคุณลักษณะของวัตถุ (Object) 

หรือปรากฏการณ (Phenomena) จากการรับคาการสะทอนแสงหรือการแผพลังงานแมเหล็กไฟฟา 
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(Electromagnetic) ปราศจากการสัมผัสกับวัตถุโดยตรง[1,2] การวิเคราะหและประมวลผลขอมูลกระทําโดย

การวิเคราะหดวยสายตา (Visual Interpretation) และ/หรือการวิเคราะหเชิงตัวเลขดวยเคร่ืองคอมพิวเตอร 

(Digital Processing) หรือเรียกวา การประมวลผลภาพเชิงเลข (Digital Image Processing) โดยการ

เปล่ียนแปลงสภาพของภาพเพื่อปรับปรุงขอสนเทศ (Information) ใหงายตอการตีความและเหมาะสมตอการ

รับรู (Perception)[3]ตัวอยางการประยุกตเทคนิควิธีการประมวลผลภาพเชิงเลขในการแกปญหา เชน การ

ออกแบบเคร่ืองวัดระยะยืดของยางจากเทคนิคทางการประมวลผลภาพเชิงเลข[4] หรืองานวิจัยการพัฒนาระบบ

ประมวลผลภาพสําหรับการบินลงจอดของเอลิคอปเตอรอัตโนมัติขนาดเล็ก [5] ฯลฯ จากการคนควาขอมูล

งานวิจัยท่ีเกี่ยวของกับการประยุกตใชเทคนิคการประมวลผลภาพเชิงเลขกับการสํารวจพ้ืนท่ีพบงานวิจัยและ

ขอสรุปท่ีนาสนใจ ดังนี้ Hu และคณะใชภาพถายกูเกิ้ลเอิรธและการวิเคราะหเชิงวัตถุในการสํารวจพ้ืนท่ีเพ่ือจัดทํา

แผนท่ีการใชประโยชนท่ีดินและส่ิงปกคลุมดินของเมือง Wuhan ประเทศจีน โดยเปรียบเทียบกับการใชภาพถาย

ดาวเทียมความละเอียดสูง QuickBirdดวยโปรแกรม Define Developer 8.0 พบวา การเลือกใชคาการสะทอน

แสงของวัตถุจากภาพถายกูเกิ้ลเอิรธในการจําแนกวัตถุเพียงอยางเดียวอาจทําใหความถูกตองของการจําแนกมีคา

ต่ําเกินไป เนื่องจากขอมูลจากภาพถายกูเกิ้ลเอิรธมีความแปรปรวนสูง จําเปนตองมีการนําวิธีการจําแนกโดยการ

วิเคราะหเชิงวัตถุ (Object-Based Image Processing) มาประกอบการวิเคราะห ซ่ึงจะทําใหผลการวิเคราะหมี

ความถูกตองมากยิ่งข้ึน[6] สอดคลองกับขอสรุปงานวิจัยของ Simและ Lee ท่ีทําการศึกษาการวิเคราะหเชิงวัตถุ

ของเนินปลวก (Termite Mounds) จากภาพถายกูเกิ้ลเอิรธเพื่อจัดทําแผนท่ีเนินปลวกของเมือง Bahia ประเทศ

บราซิล สําหรับเปนขอมูลประกอบการจัดการพื้นท่ีหรือการติดตามการเปล่ียนแปลงระบบนิเวศในพื้นท่ี โดยผล

การศึกษาพบวาการวิเคราะหเชิงวัตถุโดยการใชขอมูลองคประกอบพื้นฐานของวัตถุในการจัดทําแผนท่ีสามารถให

ผลลัพธท่ีดีกวาการใชวิธี Pixel-Based เพียงอยางเดียว [7] 

 ดังนั้นการนําเทคนิควิธีทางการประมวลผลภาพและการวิเคราะหเชิงวัตถุมาประยุกตใชในการสํารวจ

พ้ืนท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตรสําหรับใชเปนแหลงขอมูลในการไดมาซ่ึงขอมูลพื้นท่ีเตรียมแปลงสําหรับการ

บริหารจัดการน้ําชลประทานในพื้นท่ีเกษตรกรรมจึงมีความนาสนใจ งานวิจัยนี้จึงมีวัตถุเพื่อพัฒนาอัลกอริทึมการ

สํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพ่ือการเกษตรอยางรวดเร็วจากภาพถายกูเกิ้ลเอิรธดวยเทคนิคการประมวลผลภาพและ

การวิเคราะหเชิงวัตถุ 

 

2. อุปกรณและวธิีการ 
 

2.1  ขอมูลภาพถายกูเกิ้ลเอิรธ 

 ภาพถายกูเกิ้ลเอิรธ (Google Earth Imagery) เปนขอมูลภาพถายทางอากาศชนิดหนึ่งเกิดจากการนํา

ภาพถายทางอากาศ (Aerial Photo) และภาพถายดาวเทียม (Satellite Image) มาผสานและผนวกเขากับ

ฐานขอมูลของกูเกิ้ล (Google) โดยมีบริษัทกูเกิ้ลเปนผูใหบริการในรูปของโปรแกรมกูเกิ้ลเอิรธถูกคิดคนและ
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พัฒนาข้ึนคร้ังแรกโดยบริษัท Digital Globe ซ่ึงสรางข้ึนจากภาษา XML (Extensible Markup Language) แต

มีการกําหนดคุณสมบัติของรูปแบบภาษาสําหรับใชในการสรางช้ันขอมูลจุด (Point) เสน (Line) และรูปหลาย

เหล่ียม (Polygon) เรียกวา KML (Keyhole Markup Language)[8] 

 การเตรียมภาพถายกูเกิ้ลเอิรธสําหรับทดสอบการทํางานและความถูกตองของอัลกอริทึมในคร้ังนี้ใช

ภาพถายกูเกิ้ลเอิรธแบบ 2 มิติ ท่ีเก็บบันทึกภาพและบีบอัดขอมูลแบบ .JPEG (Joint Photographic Expert 

Group) ขนาด 1349 pixel x 805 pixel ท่ีไดจากโปรแกรมกูเกิ้ลเอิรธโปร (Google Earth Pro) เปนภาพนําเขา 
 

2.2  การวิเคราะหความสูงระดับสายตาท่ีเหมาะสมกับรายละเอียดวัตถุ และการคํานวณขนาดจุดภาพ 

 เนื่องจากการแสดงผลการสืบคนขอมูลของโปรแกรมกูเกิ้ลเอิรธโปรสามารถปรับเปล่ียนคุณสมบัติการ

มองเห็นภาพใหมีความเหมาะสมและตรงตามการใชงานของผูใชได เชน การปรับคาความสูงระดับสายตา (Eye 

Altitude) องศาการมองภาพ(Heading Degree from North) ฯลฯ ซ่ึงการปรับเปล่ียนคุณสมบัติในขางตนนี้ จะ

ทําใหผลลัพธของภาพท่ีทําการบันทึกภาพเปล่ียนแปลงไป สงผลใหขอมูลของวัตถุในภาพเปล่ียนแปลงตามไปดวย

เชนกันดังนั้นจึงจําเปนตองมีการกําหนดคุณสมบัติขางตนเพื่อใชเปนขอกําหนดพ้ืนฐานสําหรับการบันทึกภาพเพ่ือ

นําเขาในอัลกอริทึม โดยองศาการมองเห็นภาพในครั้งนี้จะมีคาเทากับ 0
o
จากทิศเหนือ ทํามุม90

o
กับระดับสายตา 

สวนคาความสูงระดับสายตาท่ีเหมาะสมจะวิเคราะหจากเง่ือนไขดังตอไปนี้ 

 1) ภาพถายท่ีความสูงระดับสายตาดังกลาวตองสามารถสังเกตรายละเอียดของวัตถุขนาด 400.00 m
2
 

ไดดังแสดงในรูปที่ 1 และสามารถครอบคลุมพ้ืนท่ีเปนบริเวณกวางได 

 2)  รายละเอียดท่ีใชในการสังเกตวัตถุประกอบดวย รูปราง (Shape) สี (Color) และเนื้อภาพ 

(Texture) โดยการสังเกตรายละเอียดจะอาศัยวิธีการแปลผลภาพดวยสายตา 

 สวนการคํานวณขนาดจุดภาพ (Pixel Size) จะคํานวณจากการคํานวณมาตราสวนระหวางจุดภาพกับ

สภาพภูมิประเทศจริงดวยสมการท่ี 1 
 

ܣ =  ௌ௭ೀ್ೕ

ேೣ
  (1) 

  

 โดย A  คือ  ขนาดจุดภาพ (m
2
)  

  Sizeୠ୨ୣୡ୲  คือ  ขนาดของวัตถุในภูมิประเทศจริง (m
2
) 

  N୮୧୶ୣ୪ คือ  จํานวนจุดภาพของวัตถุ 
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รูปท่ี 1  ขนาดพ้ืนท่ี 400 m
2
  ท่ีใชในการสังเกตรายละเอียดวัตถุ 

 

2.3  การออกแบบอัลกอริทึมการสํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตรอยางรวดเร็ว 

 การออกแบบอัลกอรึทึมการสํารวจอาศัยการวิเคราะหขอมูลแบบเปนลําดับขั้น   (Hierarchical 

Clustering)  โดยในแตละลําดับข้ันของการวิเคราะหจะใชหลักการและเทคนิควิธีทางการประมวลผลภาพในการ

วิเคราะหขอมูล เชน การประมวลผลภาพแบบจุด การวิเคราะหเชิงวัตถุ และการหาขอบภาพ  

 การหาขอบภาพของวัตถุใชวิธีอนุพันธอันดับหนึ่ง (Gradient Method: ∇) การพิจารณาขนาดของเกร

เดียนต (Gradient Magnitude: |∇ܲ|) ท่ีจุดสนใจ (P(୶,୷)) กับจุดอางอิง (P(୶ିଵ,୷)หรือ P(୶,୷ିଵ)) ท่ีกําหนด

ข้ึน เม่ือจุดท่ีมีการเปล่ียนชนิดของวัตถุจะทําใหคา |∇ܲ| มีคาสูงยิ่งข้ึน ดังสมการท่ี 2, 3 และ 4 

 สมการเกรเดียนตในแกน  x 
 

∇௫ (ܲ௫,௬)   =  ቚ൫ (ܲ௫,௬) − (ܲ௫ିଵ,௬)൯ଶቚ  (2) 

 

 สมการเกรเดียนตในแกน  y 
 

∇௬ (ܲ௫,௬)   =  ቚ൫ (ܲ௫,௬) − (ܲ௫,௬ିଵ)൯ଶቚ  (3) 

 

 ขนาดของเกรเดียนตท่ีจุดพิจารณา 
 

ห∇ (ܲ௫,௬)ห   =   ∇௫ (ܲ௫,௬) + ∇௬ (ܲ௫,௬)  (4) 
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 โดย (ܲ௫,௬) คือ จุดภาพท่ีพิจารณา 

  (ܲ௫ିଵ,௬) คือ จุดภาพอางอิงในแกน x  

  (ܲ௫,௬ିଵ) คือ จุดภาพอางอิงในแกน y 

௫ߘ   (ܲ௫,௬) คือ เกรเดียนตจุดภาพท่ีพิจารณาในแกน x 

௬ߘ   (ܲ௫,௬) คือ เกรเดียนตจุดภาพท่ีพิจารณาในแกน y  

  หߘ (ܲ௫,௬)ห คือ  ขนาดของเกรเดียนตจุดภาพท่ีพิจารณา 
 

2.4  การสรางเกณฑการสํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตรอยางรวดเร็ว 

 การพัฒนาเกณฑสําหรับการสํารวจพ้ืนท่ีเตรียมแปลง  จะอาศัยคุณสมบัติการสะทอนเชิงคล่ืนของวัตถุ

แตละชนิดท่ีมีคาเฉพาะตัว เรียกวา ลายเซ็นเชิงคล่ืน (Spectral Signature) ดังแสดงในรูปท่ี 2 และหลักการแปล

ตีความภาพถายทางอากาศ [9] ดังนี้ 
 

 
 

รูปที่ 2  ลายเซ็นเชิงคล่ืนของพืช ดิน และน้ํา [1] 

 

 1) การพิจารณาจากสีโดยการเปรียบเทียบคาความเขมแสงท่ีใชเปนตัวแทนคาการสะทอนเชิงคล่ืนของ

วัตถุกลุมตางๆ กับคาการสะทอนของจุดภาพในภาพ ดังสมการท่ี 5 
 

(ܲ௫,௬) = ቊ
0          , (௫,௬)ܫ݂݅ < ܶ
1          , (௫,௬)ܫ݂݅ ≥ ܶ

�  (5) 

  

 โดย (ܲ௫,௬) คือ  คาของจุดภาพเม่ือผานการคํานวณ  

 คือ  คาความเขมแสงของจุดภาพท่ีพิจารณา (௫,௬)ܫ  

  T คือ  คาเปรียบเทียบอางอิง 
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 การเก็บขอมูลตัวอยางวัตถุสําหรับวิเคราะหคาการสะทอนเพ่ือใชเปนตัวแทนของกลุมจากคาการ

สะทอนของวัตถุในภาพท่ีไดจากการแปลวัตถุดวยสายตาและการสํารวจภาคสนาม โดยกลุมตัวอยางท่ีทําการเก็บ

ขอมูลครั้งนี้จะประกอบดวย 2 กลุมตัวอยาง 8 ชนิดวัตถุ ประกอบดวย กลุมตัวอยางของพื้นท่ีไมเพาะปลูก (Non-

Cultivated) และพ้ืนท่ีอื่นๆ (Other) โดยในกลุมของพื้นท่ีไมเพาะปลูกจะประกอบดวย พื้นท่ีเตรียมแปลง 

(Agricultural Land Preparation) ท่ีอยูอาศัยและส่ิงปลูกสราง (Building) ถนน (Road) และดินเปลา (Bare 

Soil) สวนพื้นท่ีอื่นๆ จะประกอบดวย ปาไม (Forest) ขาว (Rice) ออย (Sugarcane) และแหลงน้ํา (Water 

Body) มีจํานวนตัวอยางในการเก็บขอมูลของแตละชนิดวัตถุประมาณ 10-20 ตัวอยาง ขนาดตัวอยางละ 50 

pixel x 50 pixel 

 2)  ขนาดของวัตถุจะคํานวณจากสมการท่ี 6 โดยการพิจารณาขนาดของวัตถุท่ีเล็กท่ีสุดท่ีสามารถเปน

พ้ืนท่ีเตรียมแปลงเพ่ือการเกษตรในคร้ังนี้ควรมีขนาดมากกวา 400.00 m
2
 

ை௧݁ݖ݅ܵ =  N୮୧୶ୣ୪  (6)ܣ

 

 3) การพิจารณารูปรางของวัตถุโดยการเปรียบเทียบลักษณะรูปรางของวัตถุกับรูปทรงเรขาคณิต 

(Regular Shape) โดยวัตถุท่ีมนุษยสรางข้ึนจะมีลักษณะเปนรูปทรงเรขาคณิตแตกตางจากวัตถุท่ีเกิดข้ึนเองตาม

ธรรมชาติท่ีมักมีรูปรางไมแนนอน (Irregular Shape) ดังตัวอยางท่ีแสดงในรูปท่ี 3 

 

 
 

รูปท่ี 3  ตัวอยางเปรียบเทียบรูปรางของแหลงน้ําท่ีเกิดข้ึนเองโดยธรรมชาติ (บน)  

กับแหลงน้ําท่ีมนุษยสรางข้ึน (ลาง) 
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2.5  สถิติสําหรับการวิเคราะหขอมูล 

 เครื่องมือทางสถิติสําหรับการวิเคราะหความถูกตองของอัลกอริทึมการสํารวจท่ีพัฒนาข้ึนในครั้งนี้ 

อาศัยการวิเคราะหดวยตารางความคลาดเคล่ือน (Error Matrix)[10] ดังแสดงในตารางท่ี 1 โดยเปรียบเทียบ

ผลลัพธการสํารวจดวยอัลกอริทึมกับขอมูลภาคสนาม (Ground truth) ท่ีไดจากการกําหนดจํานวนจุดตรวจสอบ

ภาคสนามท่ีนอยท่ีสุดสําหรับนํามาวิเคราะหความถูกตองจากสมการ Binomial Probability Theory ดังสมการ

ท่ี 10 การวิเคราะหความถูกตองดวยตารางความคลาดเคล่ือนสามารถใหผลความถูกตองของขอมูล 3 รูปแบบ ดังนี้ 
 

ตารางท่ี 1 ตารางความคลาดเคล่ือนและขอมูลสําหรับการคํานวณในสมการท่ี 7-9 และ 11-13 [11] 

    Classification Row 

    Unit 1 Unit 2 ... Unit k Total 

Re
fe

re
nc

e 

Unit 1 X11 X12 ... X1k N1 

Unit 2 X21 X22 ... X2k N2 

d…
 

d…
 

d…
 

d…
 

d…
 

d…
 

Unit k Xk1 Xk2 ... Xkk Nk 

Colum Total M1 M2 … Mk N 

 
1) ความถูกตองรวม (Overall Accuracy) 

 

ݕܿܽݎݑܿܿܣ݈݈ܽݎ݁ݒܱ =  ∑ ௫
ೖ
సభ

ே
× 100   (7) 

 

 2) ความผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกขาดหายไป (Omission Error: OE୧) 

 

ܧܱ = ቀ1 − ௫
ே

ቁ × 100    (8) 

 

 3) ความผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกเกินมา (Commission Error:CE୨) 

 

ܧܥ = ൬1 −
௫ೕೕ

ெೕ
൰ × 100    (9) 
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 โดย  OE୧  คือ  เปอรเซ็นตความผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกในแถว i  

  CE୨ คือ  เปอรเซ็นตความผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกเกินมาในคอลัมน j 

  N  คือ  จํานวนจุดตัวอยางท้ังหมดท่ีทําการจําแนก  

  K คือ  จํานวนประเภทของการจําแนก  

  x୧୧  คือ  จํานวนจุดภาพในแถว I และคอลัมน i  

  N୧  คือ  ผลรวมจํานวนจุดภาพในแถว i   

  x୨୨  คือ  จํานวนจุดภาพในแถว j และคอลัมน j 

  M୨  คือ  ผลรวมจํานวนจุดภาพในคอลัมน j 

 

ܰ =  ସ
ாమ  (10) 

 

 โดย N  คือ  จํานวนจุดตัวอยางท่ีนอยท่ีสุดในการสุมตัวอยาง  

  p  คือ  ความนาจะเปนท่ีจุดภาพดังกลาวถูกตอง  

  q คือ  ผลตางระหวาง  100 − p  

  E  คือ  เปอรเซ็นตความผิดพลาดท่ียอมรับได 
 

 การแปลผลความสอดลคลองกันของผลลัพธจากสํารวจดวยอัลกอริทึมกับขอมูลภาคสนามอาศัยการ

วิเคราะหดวยสถิติ แคปปา (Kappa Statistic : ݇ ) [12] ดังสมการท่ี 11-13 และทําการแปลความหมายคาสถิติ

แคปปาจากเกณฑ Landis และ Koch [13] 

 

݇ =  ି
ଵି

 (11) 

 

 =  ை௩௨௬
ଵ

 (12) 

 

 =  
∑ ேெೕ

ೖ
సభ

ேమ  (13) 

   

 โดย   คือ  ความนาจะเปนความสอดคลองของคาสังเกต (Observed Probability) ซ่ึง

มีคาเทากับความถูกตองรวมหารดวยหนึ่งรอยและ 

  คือ  ความนาจะเปนคาดหมายตามทฤษฎีของความสอดคลอง (Hypothetical  

Expected Probability of Agreement) 
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3. ผลและวิจารณ 
 

3.1  ความสูงระดับสายตาท่ีเหมาะสมกับรายละเอียดวัตถุ และขนาดจุดภาพ 

 จากการวิเคราะหความสูงระดับสายตา จํานวน 6 ระดับ ประกอบดวย ความสูงสายตาท่ีระดับ 3.00 

km, 2.00 km, 1.50 km, 1.00 km, 0.80 km และ 0.50 km จากเง่ือนไขท่ีกําหนด พบวา ความสูงระดับ

สายตาท่ีเหมาะสมท่ีสุดจากการวิเคราะหคือ ความสูงระดับสายตาท่ี 2.00 kmโดยท่ีระดับความสูงดังกลาว

สามารถสังเกตรายละเอียดของวัตถุขนาด 400.00 m
2
 ไดอยางชัดเจน ดังแสดงในรูปท่ี 4 (b) สวนระดับความสูง

อื่น ๆ ท่ีทําการวิเคราะหในคร้ังนี้มักพบปญหาการสังเกตรูปรางของวัตถุไมชัดเจน หรือครอบคลุมพื้นท่ีไดนอยกวา

ความสูงระดับสายตาท่ี 2.00 km เชน ท่ีความสูงระดับสายตา 3.00km(รูปท่ี 4 (a)) สามารถครอบคลุมพื้นท่ีเปน

บริเวณกวางกวาความสูงระดับสายตาท่ี 2.00 km แตไมสามารถสังเกตรายละเอียดรูปรางของวัตถุขนาด 400.00 

m
2
 ไดอยางชัดเจนสวนความสูงระดับสายตาท่ี 1.50 km(รูปท่ี 4 (c)) จะสามารถสังเกตรายละเอียดวัตถุไดอยาง

ชัดเจนกวาแตครอบคลุมพ้ืนท่ีไดนอยกวาความสูงระดับสายตาท่ี 2.00 km 

 

    
 

               (a) ความสูงระดับสายตาท่ี 3.00 km.                    (b) ความสูงระดับสายตาท่ี 2.00 km. 

 

    
       

             (c) ความสูงระดับสายตาท่ี 1.50 km.                    (d) ความสูงระดับสายตาท่ี 1.00 km. 
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           (e) ความสูงระดับสายตาท่ี 0.80 km.                       (f) ความสูงระดับสายตาท่ี 0.50 km. 
 

รูปท่ี 4   ลักษณะรายละเอียดของวัตถุท่ีทําการสังเกตท่ีความสูงระดับสายตาท้ัง 6 ระดับ 

3.2  อัลกอริทึมการสํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตรอยางรวดเร็ว 

 อัลกอริทึมการสํารวจท่ีพัฒนาข้ึนจากเทคนิควิธีทางการประมวลผลภาพ โดยมีข้ันตอนการจําแนกแบบ

เปนลําดับข้ันดังแสดงในรูปท่ี 5ประกอบดวยข้ันตอนท่ีสําคัญ 3 ข้ันตอน คือ 1. การแยกพื้นท่ีสนใจในภาพโดย

การเปรียบเทียบกับคาอางอิง (Segmentation of Interested Object by Pixel-Based Method) 2. การหา

ขอบภาพของวัตถุในภาพ (Edge Detection) และ 3. การเปรียบเทียบลักษณะวัตถุกับคุณลักษณะพ้ืนท่ีเตรียม

แปลงเพื่อการเกษตรดวยการวิเคราะหเชิงวัตถุ (Comparison of Object Attribute with Agricultural Land 

Preparation Attribute by Object-Based Method) โดยแตละข้ันตอนมีรายละเอียดดังนี้ 

 

 
 

รูปท่ี 5 ข้ันตอนการจาํแนกแบบเปนลําดับข้ันในอัลกอริทึมการสํารวจ 
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1.  การแยกพ้ืนท่ีสนใจในภาพโดยการเปรียบเทียบกับคาอางอิง เปนการแบงกลุมขอมูลหลักในภาพ

ออกเปน 2 กลุมขอมูล คือ กลุมขอมูลพื้นท่ีไมเพาะปลูก และกลุมขอมูลพ้ืนท่ีอื่นๆ ดังแสดงในรูปท่ี 5 ลําดับข้ันท่ี 

1 จากเกณฑการจําแนกท่ี 1 ในตารางท่ี 2 โดยผลลัพธท่ีไดในข้ันตอนนี้คือกลุมขอมูลพื้นท่ีไมเพาะปลูก สวนกลุม

พ้ืนท่ีอื่นๆ จะถูกขจัดออกไป ดังแสดงในรูปท่ี  6 

2.  การหาขอบภาพของวัตถุดวยอนุพันธอันดับหนึ่ง เพ่ือสรางขอบเขตของวัตถุในภาพ สําหรับเตรียมทํา

การวิเคราะหเชิงวัตถุในข้ันตอนตอไปผลลัพธในข้ันตอนการหาขอบภาพคือ ขอบเขตของวัตถุแตละวัตถุในภาพ 

ดังแสดงในรูปที่ 6 

3.  การเปรียบเทียบลักษณะวัตถุกับคุณลักษณะพ้ืนท่ีเตรียมแปลงดวยการวิเคราะหเชิงวัตถุ กระบวนการ

ในข้ันตอนนี้จะประกอบดวยการวิเคราะหขนาดและรูปรางของวัตถุจากเกณฑการพิจารณาท่ี  2 3 4 และ 5 

ตามลําดับ ดังแสดงในตารางท่ี 2  เม่ือวัตถุท่ีมีคุณสมบัติผานเกณฑการพิจารณาขางตนจะถูกจัดเปนกลุมช้ัน

ขอมูลพ้ืนท่ีเตรียมแปลงสวนวัตถุท่ีมีคุณสมบัติไมตรงตามเกณฑจะถูกขจัดออกไปดังแสดงในรูปที่ 6 

เม่ือผานข้ันตอนกระบวนการขางตนแลว กลุมช้ันขอมูลพื้นท่ีเตรียมแปลงจะถูกคํานวณขนาดพื้นท่ีของแต

ละแปลงเพ่ือสรางเปนฐานขอมูลและแผนท่ีพื้น ท่ีเตรียมแปลงสําหรับนําไปใชงานตอไป ซ่ึงฐานขอมูลจะ

ประกอบดวย ตําแหนงแปลงในภาพ ขนาดพ้ืนท่ีแปลงในหนวย m
2 
และไร มีโครงสรางการเก็บขอมูลแบบ CSV 

สวนแผนท่ีจะจัดเก็บในรูปของขอมูลภาพแบบ JPEG 
 

 
 

รูปท่ี 6  ข้ันตอนการทํางานท่ีสําคัญของอัลกอริทึมการสํารวจ 
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3.3  เกณฑการสํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตร 

 จากการศึกษาคุณสมบัติการสะทอนเชิงคล่ืนของชวงคล่ืนแสงท่ีตามองเห็น (Visible Light) แดง (Red) 

เขียว (Green) น้ําเงิน (Blue) ของตัวอยางขอมูลท่ีใชเปนตัวแทนคาการสะทอนของแตละกลุมตัวอยาง พบวา ท่ี

ชวงการสะทอนเชิงคล่ืนแดงกลุมของวัตถุประเภทพื้นท่ีอื่นๆ มีชวงการสะทอนเชิงคล่ืนอยูระหวาง 0-107 สวน

ชวงการสะทอนเชิงคล่ืนแดงของกลุมวัตถุประเภทพื้นท่ีไมเพาะปลูกจะมีคาอยูระหวาง 100-255 ดังแสดงในรูปท่ี 

7 (a) โดยคาการสะทอนของกลุมวัตถุประเภทพื้นอื่นๆ ท่ีมีชวงการสะทอนเกินกวา 100 คือวัตถุประเภทพื้นท่ีปา

ไม โดยมีลักษณะการกระจายตัวของขอมูลสูง สวนการสะทอนเชิงคล่ืนเขียว วัตถุแตละประเภทจะมีการกระจาย

ตัวของขอมูลสูงโดยมีชวงการสะทอนซอนทับกันระหวางกลุม เชน วัตถุประเภทออยของกลุมพื้นท่ีอื่นๆ จะมีชวง

การสะทอนอยูระหวาง 49-112 ซ่ึงท่ีชวงดังกลาวจะซอนทับกับชวงการสะทอนของวัตถุประเภทท่ีอยูอาศัยและ

ส่ิงปลูกสรางของกลุมพื้นท่ีไมเพาะปลูกท่ีมีคาการสะทอนอยูระหวาง 56-255 จึงทําใหไมสามารถแยกวัตถุท้ังสอง

ประเภทออกจากกันได ดังแสดงในรูปที่ 7 (b) เชนเดียวกับชวงการสะทอนเชิงคล่ืนน้ําเงิน (รูปที่ 7 (c)) 

 

 
 

(a) คาการสะทอนของวัตถุแตละชนิดท่ีชวงการสะทอนเชิงคลื่นแดง 

 

       
 

       (b) คาการสะทอนของวัตถุแตละชนิดท่ีชวง                          (c) คาการสะทอนของวัตถุแตละชนิดท่ีชวง 

                  การสะทอนเชิงคลื่นเขียว                                                การสะทอนเชิงคลื่นน้ําเงิน 
 

รูปท่ี 7  ลักษณะการสะทอนเชิงคล่ืนของวัตถุละชนิดที่ชวงคล่ืนแสงท่ีตามองเห็น 



107 

  

 
 

 
The 2nd National Conference on Industrial Technology and Engineering  

 ดังนั้นการแยกวัตถุประเภทพื้นท่ีไมเพาะปลูกออกจากวัตถุประเภทพ้ืนท่ีอื่นๆ จะอาศัยการกําหนดชวง

การสะทอนเชิงคล่ืนท่ีชวงคล่ืนแดงใหมีคามากกวาหรือเทากับ 100 ดังแสดงในเกณฑท่ี 1 ในตารางท่ี 2 ในการ

แยกประเภทพ้ืนท่ีท้ังสองออกจากกันสอดคลองกับขอมูลจากกราฟลายเซ็นเชิงคล่ืนของพืช ดิน และน้ํา ของ 

Lillesandและ Kieferท่ีระบุวาชวงการสะทอนเชิงคล่ืนแดงวัตถุประเภทดินจะมีการสะทอนเชิงคล่ืนไดเดนชัดกวา

พืชและน้ํา[1] ดังแสดงในรูปท่ี 2 สวนการแยกพื้นท่ีเตรียมแปลงออกจากดินเปลา ถนน ส่ิงปลูกสรางและท่ีอยู

อาศัย จะพิจารณาจากขนาดและรูปรางของวัตถุ โดยวัตถุท่ีมีขนาดนอยกวา 28.00 m
2
จะจัดเปนดินเปลา สวน

วัตถุท่ีมีขนาดมากกวา 28.00 m
2
 แตนอยกวา 400.00 m

2
จะจัดเปนท่ีอยูอาศัยและส่ิงปลูกสราง ตามเกณฑใน

ตารางท่ี2 เกณฑท่ี 2 และ 3 สวนการแยกถนนออกจากพ้ืนท่ีเตรียมแปลงจะใชการวิเคราะหอัตราสวนความกวาง

ตอความยาวของวัตถุ ดังแสดงในเกณฑท่ี 4ในตารางท่ี2 และในข้ันตอนสุดทายจะเปนการวิเคราะหรูปรางของ

วัตถุวามีรูปทรงเปนเรขาคณิตหรือไม โดยการเปรียบเทียบกับรูปทรงเรขาคณิตแบบตางๆ (เกณฑท่ี 5 ตารางท่ี 2)

เพื่อปองกันการปะปนของพื้นท่ีวางเปลา (Bare Land) ท่ีเกิดข้ึนเองโดยธรรมชาติซ่ึงอาจมีคุณสมบัติใกลเคียงกับ

เกณฑการเปนพ้ืนท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตรท้ัง 4 เกณฑขางตน 

 

ตารางท่ี 2  Criteria for Identification Object from Google Earth Imagery. 
 

  
Criteria 

Output Class 

  TRUE FALSE 

1 Pixel Value of Red Band ≥ 100 Non-Cult. Other 

2 Area Size of Non-Cult.Object≤ 28.00 m2 Bare Soil Non-Cult1.* 

3 Area Size ofNon-Cult1.*Object≤ 400.00 m2 Building Non-Cult2.** 

4 Ratio of Widht per Length of Non-Cult2.**≤ 0.50 Road Agri. Land Preparation 

5 Agri. Land Preparation Similarity toRegular Shapes Agr. Land Preparation Bare Land 

 

Note *Non-Cult1.= Non-Cultivated Exceeding Bare Soil. 

 **Non-Cult2. = Non-Cultivated Exceeding Bare Soil and Building. 

 Agri. Land Preparation = Agricultural Land Preparation 
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3.4  ผลการสํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตรจากภาพถายกูเกิ้ลเอิรธ 

 ผลการทดสอบการทํางานของอัลกอริทึมจากการนําเขาภาพถายกูเกิ้ลเอิรธ บริเวณฝงตะวันตกเฉียงเหนือ

ของมหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร วิทยาเขตกําแพงแสน ดังแสดงในรูปที่ 8 มีขนาดพ้ืนท่ีประมาณ 1,214,080.00 m
2
 

(758.80 ไร) ซ่ึงพ้ืนท่ีบริเวณดังกลาวเปนพ้ืนท่ีสําหรับการศึกษาคนควา และทดลองพืชพรรณทางการเกษตร จึง

เปนพ้ืนท่ีท่ีมีความเหมาะสมสําหรับใชทดสอบการทํางานของอัลกอริทึม จากการสํารวจดวยอัลกอริทึมพบวา 

พ้ืนท่ีบริเวณดังกลาวมีจํานวนพื้นท่ีเตรียมแปลงเพ่ือการเกษตรจํานวน 28 แปลง มีเนื้อท่ีรวม 534,032.00 m
2
 

(333.77 ไร) ดังแสดงในรูปท่ี 9 โดยใชระยะเวลาประมาณ 11 วินาที การจับเวลาการทํางานของอัลกอริทึมจะ

เร่ิมนับจากข้ันตอนการนําเขาภาพถาย จนถึงข้ันตอนการจัดเก็บผลลัพธในรูปแบบไฟลขอมูลพื้นฐานซ่ึงเปน

ข้ันตอนสุดทายของอัลกอริทึม 

 

 
 

รูปที่ 8  ภาพถายกูกิ้ลเอิรธของพ้ืนท่ีทดสอบการทํางานของอัลกอริทึมการสํารวจ 

 

 
 

รูปท่ี 9  ผลลัพธจากการสํารวจภาพถายกูเกิ้ลเอิรธดวยอัลกอริทึม 
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3.5  ความถูกตองของผลการสํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตร 

 จํานวนจุดตัวอยางท่ีนอยท่ีสุดในการเปรียบเทียบความถูกตองท่ีคํานวณจากสมการท่ี 7 โดยการกําหนด

เปอรเซ็นตความผิดพลาดท่ียอมรับไดท่ีเทากับ 10.00% และความนาจะเปนท่ีจุดภาพดังกลาวมีความถูกตองท่ี

เทากับ 90.00% พบวา จํานวนจุดภาพท่ีนอยท่ีสุดท่ีควรนํามาเปรียบเทียบมีคาเทากับ 36 จุดตัวอยาง โดยแบง

การเก็บจุดตัวอยางตามผลลัพธท่ีไดจากการสํารวจดวยอัลกอริทึมออกเปน 2 กลุมตัวอยาง คือพื้นท่ีเตรียมแปลง 

18 ตัวอยาง และพ้ืนท่ีอื่นๆนอกเหนือจากพื้นท่ีเตรียมแปลง (Non-Agricultural Land Preparation) อีก 18 

ตัวอยาง โดยใหมีกระจายตัวและครอบคลุมพื้นท่ีมากท่ีสุด 

 ผลการวิเคราะหความถูกตองดวยตารางความคลาดเคล่ือน พบวา ตัวอยางพ้ืนท่ีเตรียมแปลงจากขอมูล

ภาคสนามท้ัง 18 มีความถูกตองและสอดคลองกันกับผลลัพธการสํารวจถึง 16 ตัวอยางคิดเปนคาความถูกตอง

รวมเทากับ 91.67% และเม่ือทําการวิเคราะหดวยคาสถิติแคปปา พบวา ผลลัพธการสํารวจและขอมูลภาคสนาม

มีขนาดความสอดคลองกันของขอมูลท่ีดีมาก (Almost Perfected) [13] โดยมีคาสถิติ ݇ เทากับ 0.83 สวนความ

ผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกขาดหายไปของพื้นท่ีเตรียมแปลงและพ้ืนท่ีอื่นๆ มีคาเทากับ 11.11% และ 

5.56% ตามลําดับ และความผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกเกินมาของประเภทพ้ืนท่ีท้ังสองมีคาเทากับ 

5.88% และ 10.53% ตามลําดับ ดังแสดงในตารางท่ี 3 

 

ตารางท่ี 3   ผลการวิเคราะหตารางความคลาดเคล่ือน 
 

    Classification Row Omission 

    1. Agi. Land Preparation 2. NALP* Total Error (%) 

Gr
ou

nd
 

Tr
ut

h 

1. Agr. Land Preparation 16 2 18 11.11 

2. NALP* 1 17 18 5.56 

Column Total 17 19 36 

Commission Error (%) 5.88 10.53 

Overall Accuracy (%) 91.67 

 

 Note *NALP = Non-Agricultural Land Preparation  
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 โดยความผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกขาดหายไปของพื้นท่ีเตรียมแปลงท้ัง 2 เกิดจากขอผิดพลาด

คือ แปลงท่ี 1 มีสาเหตุมาจากรูปรางของแปลงดังกลาวมีลักษณะอัตราสวนความกวางตอความยาวไมตรงตาม

เง่ือนไขท่ีกําหนดคือเกณฑการพิจารณาท่ี 4 ในตารางท่ี 2 เนื่องจากอัลกอริทึมไมสามารถตรวจจับขอบภาพของ

แปลงดังกลาวไดอยางถูกตอง ทําใหแปลงดังกลาวถูกรวมเขากับพื้นท่ีขางเคียง และเม่ือทําการวิเคราะหอัตราสวน

จึงทําใหไมผานเง่ือนไข สวนแปลงท่ี 2 มีสาเหตุมาจากคาการสะทอนเชิงคล่ืนแดงของแปลงมีคาต่ํากวาเกณฑท่ี

กําหนด (เกณฑการพิจารณาท่ี 1 ในตารางท่ี 2) โดยมีสาเหตุมาจากคาความช้ินของดินแปลงดังกลาวมีคาสูง

ผิดปกติสงผลใหคาการสะทอนเชินคล่ืนแดงของแปลงดังกลาวต่ํากวาเกณฑท่ีกําหนด สวนความผิดพลาดของ

อัลกอริทึมท่ีทําการจําแนกพื้นท่ีเตรียมแปลงเกินมาเกิดจาก พ้ืนท่ีดังกลาวมีคุณลักษณะท่ีใกลเคียงกับพ้ืนท่ีเตรียม

แปลงแตเม่ือทําการตรวจสอบภาคสนามพบวา พื้นท่ีดังกลาวเปนพ้ืนท่ีวางเปลายังไมมีการใชประโยชนท่ีดินท่ีแน

ชัดการประยุกตใชงานอัลกอริทึมการสํารวจกับขอมูลภาพถายทางอากาศอื่น  ๆ ท่ีมีลักษณะขอมูลภาพถาย

คลายคลึงกับภาพถายกูเกิ้ลเอิรธจําเปนตองมีการวิเคราะหขนาดจุดภาพเพ่ือใชปรับแกเกณฑบางประการใน

อัลกอริทึมกอนทําการสํารวจจึงจะทําใหผลลัพธการสํารวจมีแนวโนมความถูกตองเชนเดียวกับผลลัพธการสํารวจ

ท่ีไดจากภาพถายกูเกิ้ลเอิรธ สวนการนําไปใชงานรวมกับขอมูลภาพถายกูเกิ้ลเอิรธท่ีความสูงระดับสายตาอื่น ๆ 

นอกเหนือจากท่ีความสูงระดับสายตาท่ี 2.00km ก็สามารถกระทําไดแตไมควรทําการบันทึกภาพท่ีความสูงระดับ

สายตาท่ีเกินกวา 2.00km เนื่องจากจะทําใหภาพอาจสูญเสียรายละเอียดขอมูลท่ีมีขนาดเล็กกวา 400.00m
2 

(1/4 ไร) ได และจะทําใหไมสามารถหาขอบภาพของวัตถุท่ีชัดเจนได สวนการบันทึกภาพท่ีความสูงระดับสายตา

ท่ีต่ํากวา 2.00km จะสามารถใหผลความถูกตองท่ีดีกวาขอมูลภาพท่ีความสูงระดับสายตา 2.00km แตมีขอดอย

เม่ือตองทําการสํารวจพ้ืนท่ีท่ีมีขนาดใหญเกินกวา 1,531,653.04 m
2
 (957.28 ไร) เนื่องจากจําเปนตองอาศัย

จํานวนภาพถายสําหรับนําเขาเพ่ิมข้ึน และทําใหระยะเวลาในการทํางานของอัลกอริทึมเพ่ิมข้ึนตามอีกดวย 

 

4. สรุปและขอเสนอแนะ 
 

 จากผลการทดสอบการทํางานและความถูกตองของอัลกอริทึมท่ีพัฒนาข้ึนจากเทคนิคการประมวลผลภาพ

เชิงเลขรวมกับการวิเคราะหเชิงวัตถุ โดยมีข้ันตอนการจําแนกแบบเปนลําดับข้ันในครั้งนี้ พบวา อัลกอริทึมการ

สํารวจท่ีพัฒนาข้ึนสามารถสํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพ่ือการเกษตรไดอยางถูกตองและแมนยํา โดยมีผลความ

ถูกตองอยูในเกณฑท่ีสูงเปนท่ีนาพอใจ (ความถูกตองรวมเทากับ 91.67%) และยังใหผลลัพธเปนท่ีนาเช่ือถืออีก

ดวย ( ݇ เทากับ 0.83) โดยมีระยะเวลาในการสํารวจท่ีรวดเร็วเพียง 10-11 วินาที จึงมีความเหมาะสมกับงานท่ี

ตองการความรวดเร็วในการไดมาหรือจัดการขอมูลและแผนท่ีพื้นท่ีเตรียมแปลงเชน งานดานการบริหารจัดการ

น้ําในพื้นท่ีเกษตรกรรม เปนตน แตมีขอผิดพลาดในเกณฑและวิธีการสํารวจอยูบางประการจึงทําใหผลลัพธการ

สํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงไมสามารถครอบคลุมพื้นท่ีเตรียมแปลงในบางกรณี และ/หรือทําใหพื้นท่ีเตรียมแปลงบาง

จุดขาดหายไป เชน พ้ืนท่ีเตรียมแปลงบางแหงท่ีมีคาความช่ืนในดินท่ีสูง อัลกอริทึมจะไมสามารถตรวจจับและ
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จําแนกเปนพ้ืนท่ีเตรียมแปลงได เนื่องจากคาการสะทอนเชิงคล่ืนแดงของพื้นท่ีดังกลาวมีคาต่ํากวาคาท่ีกําหนด

ตามเกณฑการพิจารณาท่ี 1 ใน table 2 สวนพ้ืนท่ีเตรียมแปลงบางแหงท่ีมีลักษณะแคบยาวก็จะไมสามารถตรวจ

พบได เนื่องจากอัตราสวนความกวางตอความยาวของแปลงดังกลาวไมตรงตามเกณฑท่ีกําหนด (เกณฑท่ี 4 ใน 

table 2) เปนตน และควรมีการระมัดระวังการนําอัลกอริทึมไปใชงานรวมกับขอมูลภาพถายท่ีมีอุณหภูมิสีของ

ภาพผิดเพ้ียนจากความเปนจริง เพราะอาจทําใหผลลัพธการวิเคราะหมีความผิดพลาดสูง เนื่องจากการพิจารณา

การจัดจําแนกกลุมขอมูลข้ันตนในอัลกอริทึมจะอาศัยการกําหนดชวงการสะทอนเชิงคล่ืนของวัตถุ ทางคณะผูวิจัย

จึงมีแนวคิดท่ีจะปรับปรุงแกไขเกณฑและวิธีการสํารวจเพ่ือใหมีความเหมาะสมและยืดหยุนกับสภาพพื้นท่ีเตรียม

แปลงเพ่ือการเกษตรมากยิ่งข้ึน และจะทําการทดสอบในพื้นท่ีอื่นๆและขอมูลภาพถายทางอากาศจากแหลงขอมูล

อื่น ๆ ตอไป 

 

5. กิตตกิรรมประกาศ 
 

 งานวิจัยนี้ไดรับความสนับสนุนจากหองปฏิบัติการวิจัยชลศาสตร ภาควิชาวิศวกรรมชลประทาน คณะ
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คณะวิศวกรรมศาสตร กําแพงแสน ท่ีใหการสนับสนุนและคําปรึกษาตลอดการศึกษาวิจัยในครั้งนี้ 
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