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บทคัดยอ 
 

 งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงคเพ่ือสํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตรอยางรวดเร็วจากภาพถายกูเกิ้ลเอิรธ

โดยการพัฒนาอัลกอริทึมการสํารวจจากเทคนิคการประมวลผลภาพเชิงเลขรวมกับการวิเคราะหเชิงวัตถุ ซ่ึงมีข้ันตอน

การจําแนกแบบเปนลําดับข้ัน ประกอบดวยข้ันตอนการทํางานท่ีสําคัญ 3 ข้ันตอน คือ 1) การแยกพ้ืนท่ีสนใจในภาพ

โดยการเปรียบเทียบกับคาอางอิง 2) การหาขอบภาพของวัตถุในภาพ และ 3) การเปรียบเทียบลักษณะของวัตถุกับ

คุณลักษณะของพ้ืนท่ีเตรียมแปลงเพ่ือการเกษตรดวยการวิเคราะหเชิงวัตถุทดสอบการทํางานและความถูกตอง โดย

ทําการสํารวจพื้นท่ีฝงตะวันตกเฉียงเหนือของมหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร วิทยาเขตกําแพงแสน ซ่ึงมีขนาดพ้ืนท่ี 

758.80 ไร โดยเปรียบเทียบความถูกตองของผลลัพธการสํารวจดวยอัลกอริทึมกับขอมูลภาคสนามดวยตารางความ

คลาดเคล่ือน จํานวนตัวอยางขอมูลภาคสนามในการทดสอบมีจํานวนท้ังส้ิน 36 ตัวอยาง แบงเปนตัวอยางพ้ืนท่ี

เตรียมแปลงจํานวน 18 ตัวอยาง และพื้นท่ีอื่น ๆ อีก 18 ตัวอยางผลการทดสอบพบวา มีคาความถูกตองรวมท่ี

เทากับ 91.67% สวนความผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกขาดหายไปของพื้นท่ีเตรียมแปลงและพ้ืนท่ีอื่น ๆ มีคา

เทากับ 11.11% และ 5.56% ตามลําดับ และมีคาความผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกเกินมาของพ้ืนท่ีท้ังสอง

เทากับ 5.88% และ 10.53% ตามลําดับ และเม่ือทําการวิเคราะหระดับความสอดคลองของขอมูลระหวางผลลัพธ

การสํารวจกับขอมูลภาคสนามดวยสถิติแคปปาพบวามีคาเทากับ 0.83 ซ่ึงแสดงใหเห็นวาอัลกอริทึมการสํารวจท่ี

พัฒนาข้ึนสามารถสํารวจพ้ืนท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตรในพื้นท่ีดังกลาวไดอยางถูกตอง แมนยํา โดยมีระยะเวลาใน

การสํารวจท่ีรวดเร็ว เพียง 11 วินาที จึงมีความเหมาะสมกับงานสํารวจการใชพ้ืนท่ีท่ีตองการความรวดเร็ว 
 

คําสําคัญ : พื้นท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตร ภาพถายกูเกิ้ลเอิรธ การประมวลผลภาพ การสํารวจอยางรวดเร็ว 
 

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/หรือเปล่ียนแปลงสภาพของดินใหมีความเหมาะสมกับการทําการเกษตรตามวัตถุประสงคการเพาะปลูกของ

เกษตรกร จัดเปนขอมูลท่ีมีความสําคัญตอการวางแผนการจัดสรรน้ําของโครงการสงน้ําและบํารุงรักษา โดย

ขอมูลดังกลาวจะถูกนํามาใชประกอบการพิจารณาความตองการน้ําท่ีตองจัดสรรใหแกพื้นท่ีเกษตรกรรม ซ่ึง

เจาหนาท่ีจะทําการรวบรวมขอมูลพื้นท่ีเตรียมแปลงโดยประเมินจากปฏิทินการเพาะปลูกในพื้น ท่ีรวมกับการ

สอบถามขอมูลจากเกษตรกร ทําใหขอมูลอาจมีความคลาดเคล่ือนจากความเปนจริงสงผลใหเจาหนาท่ีไมสามารถ

ประเมินปริมาณความตองการน้ําไดตรงตามความตองการของพืชและอาจกอใหเกิดปญหาการแยงใชน้ําระหวาง

เกษตรกรในพื้นท่ีอีกดวย ดังนั้นการนําเทคโนโลยีทางการสํารวจมาชวยสนับสนุนการไดมาซ่ึงขอมูลพื้นท่ีเตรียม

แปลงอยางถูกตองแมนยํา จึงเปนทางเลือกหนึ่งท่ีนาสนใจ 

 ปจจุบันเทคโนโลยีท่ีเกี่ยวของกับการสํารวจซ่ึงเปนวิธีท่ีไดรับการยอมรับและความนิยมอยางแพรหลาย 

ไดแก เทคโนโลยีทางดานการสํารวจระยะไกล (Remote Sensing) โดยการบันทึกคุณลักษณะของวัตถุ (Object) 

หรือปรากฏการณ (Phenomena) จากการรับคาการสะทอนแสงหรือการแผพลังงานแมเหล็กไฟฟา 
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(Electromagnetic) ปราศจากการสัมผัสกับวัตถุโดยตรง[1,2] การวิเคราะหและประมวลผลขอมูลกระทําโดย

การวิเคราะหดวยสายตา (Visual Interpretation) และ/หรือการวิเคราะหเชิงตัวเลขดวยเคร่ืองคอมพิวเตอร 

(Digital Processing) หรือเรียกวา การประมวลผลภาพเชิงเลข (Digital Image Processing) โดยการ

เปล่ียนแปลงสภาพของภาพเพื่อปรับปรุงขอสนเทศ (Information) ใหงายตอการตีความและเหมาะสมตอการ

รับรู (Perception)[3]ตัวอยางการประยุกตเทคนิควิธีการประมวลผลภาพเชิงเลขในการแกปญหา เชน การ

ออกแบบเคร่ืองวัดระยะยืดของยางจากเทคนิคทางการประมวลผลภาพเชิงเลข[4] หรืองานวิจัยการพัฒนาระบบ

ประมวลผลภาพสําหรับการบินลงจอดของเอลิคอปเตอรอัตโนมัติขนาดเล็ก [5] ฯลฯ จากการคนควาขอมูล

งานวิจัยท่ีเกี่ยวของกับการประยุกตใชเทคนิคการประมวลผลภาพเชิงเลขกับการสํารวจพ้ืนท่ีพบงานวิจัยและ

ขอสรุปท่ีนาสนใจ ดังนี้ Hu และคณะใชภาพถายกูเกิ้ลเอิรธและการวิเคราะหเชิงวัตถุในการสํารวจพ้ืนท่ีเพ่ือจัดทํา

แผนท่ีการใชประโยชนท่ีดินและส่ิงปกคลุมดินของเมือง Wuhan ประเทศจีน โดยเปรียบเทียบกับการใชภาพถาย

ดาวเทียมความละเอียดสูง QuickBirdดวยโปรแกรม Define Developer 8.0 พบวา การเลือกใชคาการสะทอน

แสงของวัตถุจากภาพถายกูเกิ้ลเอิรธในการจําแนกวัตถุเพียงอยางเดียวอาจทําใหความถูกตองของการจําแนกมีคา

ต่ําเกินไป เนื่องจากขอมูลจากภาพถายกูเกิ้ลเอิรธมีความแปรปรวนสูง จําเปนตองมีการนําวิธีการจําแนกโดยการ

วิเคราะหเชิงวัตถุ (Object-Based Image Processing) มาประกอบการวิเคราะห ซ่ึงจะทําใหผลการวิเคราะหมี

ความถูกตองมากยิ่งข้ึน[6] สอดคลองกับขอสรุปงานวิจัยของ Simและ Lee ท่ีทําการศึกษาการวิเคราะหเชิงวัตถุ

ของเนินปลวก (Termite Mounds) จากภาพถายกูเกิ้ลเอิรธเพื่อจัดทําแผนท่ีเนินปลวกของเมือง Bahia ประเทศ

บราซิล สําหรับเปนขอมูลประกอบการจัดการพื้นท่ีหรือการติดตามการเปล่ียนแปลงระบบนิเวศในพื้นท่ี โดยผล

การศึกษาพบวาการวิเคราะหเชิงวัตถุโดยการใชขอมูลองคประกอบพื้นฐานของวัตถุในการจัดทําแผนท่ีสามารถให

ผลลัพธท่ีดีกวาการใชวิธี Pixel-Based เพียงอยางเดียว [7] 

 ดังนั้นการนําเทคนิควิธีทางการประมวลผลภาพและการวิเคราะหเชิงวัตถุมาประยุกตใชในการสํารวจ

พ้ืนท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตรสําหรับใชเปนแหลงขอมูลในการไดมาซ่ึงขอมูลพื้นท่ีเตรียมแปลงสําหรับการ

บริหารจัดการน้ําชลประทานในพื้นท่ีเกษตรกรรมจึงมีความนาสนใจ งานวิจัยนี้จึงมีวัตถุเพื่อพัฒนาอัลกอริทึมการ

สํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพ่ือการเกษตรอยางรวดเร็วจากภาพถายกูเกิ้ลเอิรธดวยเทคนิคการประมวลผลภาพและ

การวิเคราะหเชิงวัตถุ 

 

2. อุปกรณและวธิีการ 
 

2.1  ขอมูลภาพถายกูเกิ้ลเอิรธ 

 ภาพถายกูเกิ้ลเอิรธ (Google Earth Imagery) เปนขอมูลภาพถายทางอากาศชนิดหนึ่งเกิดจากการนํา

ภาพถายทางอากาศ (Aerial Photo) และภาพถายดาวเทียม (Satellite Image) มาผสานและผนวกเขากับ

ฐานขอมูลของกูเกิ้ล (Google) โดยมีบริษัทกูเกิ้ลเปนผูใหบริการในรูปของโปรแกรมกูเกิ้ลเอิรธถูกคิดคนและ
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พัฒนาข้ึนคร้ังแรกโดยบริษัท Digital Globe ซ่ึงสรางข้ึนจากภาษา XML (Extensible Markup Language) แต

มีการกําหนดคุณสมบัติของรูปแบบภาษาสําหรับใชในการสรางช้ันขอมูลจุด (Point) เสน (Line) และรูปหลาย

เหล่ียม (Polygon) เรียกวา KML (Keyhole Markup Language)[8] 

 การเตรียมภาพถายกูเกิ้ลเอิรธสําหรับทดสอบการทํางานและความถูกตองของอัลกอริทึมในคร้ังนี้ใช

ภาพถายกูเกิ้ลเอิรธแบบ 2 มิติ ท่ีเก็บบันทึกภาพและบีบอัดขอมูลแบบ .JPEG (Joint Photographic Expert 

Group) ขนาด 1349 pixel x 805 pixel ท่ีไดจากโปรแกรมกูเกิ้ลเอิรธโปร (Google Earth Pro) เปนภาพนําเขา 
 

2.2  การวิเคราะหความสูงระดับสายตาท่ีเหมาะสมกับรายละเอียดวัตถุ และการคํานวณขนาดจุดภาพ 

 เนื่องจากการแสดงผลการสืบคนขอมูลของโปรแกรมกูเกิ้ลเอิรธโปรสามารถปรับเปล่ียนคุณสมบัติการ

มองเห็นภาพใหมีความเหมาะสมและตรงตามการใชงานของผูใชได เชน การปรับคาความสูงระดับสายตา (Eye 

Altitude) องศาการมองภาพ(Heading Degree from North) ฯลฯ ซ่ึงการปรับเปล่ียนคุณสมบัติในขางตนนี้ จะ

ทําใหผลลัพธของภาพท่ีทําการบันทึกภาพเปล่ียนแปลงไป สงผลใหขอมูลของวัตถุในภาพเปล่ียนแปลงตามไปดวย

เชนกันดังนั้นจึงจําเปนตองมีการกําหนดคุณสมบัติขางตนเพื่อใชเปนขอกําหนดพ้ืนฐานสําหรับการบันทึกภาพเพ่ือ

นําเขาในอัลกอริทึม โดยองศาการมองเห็นภาพในครั้งนี้จะมีคาเทากับ 0
o
จากทิศเหนือ ทํามุม90

o
กับระดับสายตา 

สวนคาความสูงระดับสายตาท่ีเหมาะสมจะวิเคราะหจากเง่ือนไขดังตอไปนี้ 

 1) ภาพถายท่ีความสูงระดับสายตาดังกลาวตองสามารถสังเกตรายละเอียดของวัตถุขนาด 400.00 m
2
 

ไดดังแสดงในรูปที่ 1 และสามารถครอบคลุมพ้ืนท่ีเปนบริเวณกวางได 

 2)  รายละเอียดท่ีใชในการสังเกตวัตถุประกอบดวย รูปราง (Shape) สี (Color) และเนื้อภาพ 

(Texture) โดยการสังเกตรายละเอียดจะอาศัยวิธีการแปลผลภาพดวยสายตา 

 สวนการคํานวณขนาดจุดภาพ (Pixel Size) จะคํานวณจากการคํานวณมาตราสวนระหวางจุดภาพกับ

สภาพภูมิประเทศจริงดวยสมการท่ี 1 
 

ܣ =  ௌ௜௭௘ೀ್ೕ೐೎೟

ே೛೔ೣ೐೗
  (1) 

  

 โดย A  คือ  ขนาดจุดภาพ (m
2
)  

  Size୓ୠ୨ୣୡ୲  คือ  ขนาดของวัตถุในภูมิประเทศจริง (m
2
) 

  N୮୧୶ୣ୪ คือ  จํานวนจุดภาพของวัตถุ 
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รูปท่ี 1  ขนาดพ้ืนท่ี 400 m
2
  ท่ีใชในการสังเกตรายละเอียดวัตถุ 

 

2.3  การออกแบบอัลกอริทึมการสํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตรอยางรวดเร็ว 

 การออกแบบอัลกอรึทึมการสํารวจอาศัยการวิเคราะหขอมูลแบบเปนลําดับขั้น   (Hierarchical 

Clustering)  โดยในแตละลําดับข้ันของการวิเคราะหจะใชหลักการและเทคนิควิธีทางการประมวลผลภาพในการ

วิเคราะหขอมูล เชน การประมวลผลภาพแบบจุด การวิเคราะหเชิงวัตถุ และการหาขอบภาพ  

 การหาขอบภาพของวัตถุใชวิธีอนุพันธอันดับหนึ่ง (Gradient Method: ∇) การพิจารณาขนาดของเกร

เดียนต (Gradient Magnitude: |∇ܲ|) ท่ีจุดสนใจ (P(୶,୷)) กับจุดอางอิง (P(୶ିଵ,୷)หรือ P(୶,୷ିଵ)) ท่ีกําหนด

ข้ึน เม่ือจุดท่ีมีการเปล่ียนชนิดของวัตถุจะทําใหคา |∇ܲ| มีคาสูงยิ่งข้ึน ดังสมการท่ี 2, 3 และ 4 

 สมการเกรเดียนตในแกน  x 
 

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

 

 สมการเกรเดียนตในแกน  y 
 

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

 

 ขนาดของเกรเดียนตท่ีจุดพิจารณา 
 

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

  (ܲ௫ିଵ,௬) คือ จุดภาพอางอิงในแกน x  

  (ܲ௫,௬ିଵ) คือ จุดภาพอางอิงในแกน y 

௫ߘ   (ܲ௫,௬) คือ เกรเดียนตจุดภาพท่ีพิจารณาในแกน x 

௬ߘ   (ܲ௫,௬) คือ เกรเดียนตจุดภาพท่ีพิจารณาในแกน y  

  หߘ (ܲ௫,௬)ห คือ  ขนาดของเกรเดียนตจุดภาพท่ีพิจารณา 
 

2.4  การสรางเกณฑการสํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตรอยางรวดเร็ว 

 การพัฒนาเกณฑสําหรับการสํารวจพ้ืนท่ีเตรียมแปลง  จะอาศัยคุณสมบัติการสะทอนเชิงคล่ืนของวัตถุ

แตละชนิดท่ีมีคาเฉพาะตัว เรียกวา ลายเซ็นเชิงคล่ืน (Spectral Signature) ดังแสดงในรูปท่ี 2 และหลักการแปล

ตีความภาพถายทางอากาศ [9] ดังนี้ 
 

 
 

รูปที่ 2  ลายเซ็นเชิงคล่ืนของพืช ดิน และน้ํา [1] 

 

 1) การพิจารณาจากสีโดยการเปรียบเทียบคาความเขมแสงท่ีใชเปนตัวแทนคาการสะทอนเชิงคล่ืนของ

วัตถุกลุมตางๆ กับคาการสะทอนของจุดภาพในภาพ ดังสมการท่ี 5 
 

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

�  (5) 

  

 โดย (ܲ௫,௬) คือ  คาของจุดภาพเม่ือผานการคํานวณ  

 คือ  คาความเขมแสงของจุดภาพท่ีพิจารณา (௫,௬)ܫ  

  T คือ  คาเปรียบเทียบอางอิง 
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 การเก็บขอมูลตัวอยางวัตถุสําหรับวิเคราะหคาการสะทอนเพ่ือใชเปนตัวแทนของกลุมจากคาการ

สะทอนของวัตถุในภาพท่ีไดจากการแปลวัตถุดวยสายตาและการสํารวจภาคสนาม โดยกลุมตัวอยางท่ีทําการเก็บ

ขอมูลครั้งนี้จะประกอบดวย 2 กลุมตัวอยาง 8 ชนิดวัตถุ ประกอบดวย กลุมตัวอยางของพื้นท่ีไมเพาะปลูก (Non-

Cultivated) และพ้ืนท่ีอื่นๆ (Other) โดยในกลุมของพื้นท่ีไมเพาะปลูกจะประกอบดวย พื้นท่ีเตรียมแปลง 

(Agricultural Land Preparation) ท่ีอยูอาศัยและส่ิงปลูกสราง (Building) ถนน (Road) และดินเปลา (Bare 

Soil) สวนพื้นท่ีอื่นๆ จะประกอบดวย ปาไม (Forest) ขาว (Rice) ออย (Sugarcane) และแหลงน้ํา (Water 

Body) มีจํานวนตัวอยางในการเก็บขอมูลของแตละชนิดวัตถุประมาณ 10-20 ตัวอยาง ขนาดตัวอยางละ 50 

pixel x 50 pixel 

 2)  ขนาดของวัตถุจะคํานวณจากสมการท่ี 6 โดยการพิจารณาขนาดของวัตถุท่ีเล็กท่ีสุดท่ีสามารถเปน

พ้ืนท่ีเตรียมแปลงเพ่ือการเกษตรในคร้ังนี้ควรมีขนาดมากกวา 400.00 m
2
 

ை௕௝௘௖௧݁ݖ݅ܵ =  N୮୧୶ୣ୪  (6)ܣ

 

 3) การพิจารณารูปรางของวัตถุโดยการเปรียบเทียบลักษณะรูปรางของวัตถุกับรูปทรงเรขาคณิต 

(Regular Shape) โดยวัตถุท่ีมนุษยสรางข้ึนจะมีลักษณะเปนรูปทรงเรขาคณิตแตกตางจากวัตถุท่ีเกิดข้ึนเองตาม

ธรรมชาติท่ีมักมีรูปรางไมแนนอน (Irregular Shape) ดังตัวอยางท่ีแสดงในรูปท่ี 3 

 

 
 

รูปท่ี 3  ตัวอยางเปรียบเทียบรูปรางของแหลงน้ําท่ีเกิดข้ึนเองโดยธรรมชาติ (บน)  

กับแหลงน้ําท่ีมนุษยสรางข้ึน (ลาง) 
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2.5  สถิติสําหรับการวิเคราะหขอมูล 

 เครื่องมือทางสถิติสําหรับการวิเคราะหความถูกตองของอัลกอริทึมการสํารวจท่ีพัฒนาข้ึนในครั้งนี้ 

อาศัยการวิเคราะหดวยตารางความคลาดเคล่ือน (Error Matrix)[10] ดังแสดงในตารางท่ี 1 โดยเปรียบเทียบ

ผลลัพธการสํารวจดวยอัลกอริทึมกับขอมูลภาคสนาม (Ground truth) ท่ีไดจากการกําหนดจํานวนจุดตรวจสอบ

ภาคสนามท่ีนอยท่ีสุดสําหรับนํามาวิเคราะหความถูกตองจากสมการ Binomial Probability Theory ดังสมการ

ท่ี 10 การวิเคราะหความถูกตองดวยตารางความคลาดเคล่ือนสามารถใหผลความถูกตองของขอมูล 3 รูปแบบ ดังนี้ 
 

ตารางท่ี 1 ตารางความคลาดเคล่ือนและขอมูลสําหรับการคํานวณในสมการท่ี 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) ความถูกตองรวม (Overall Accuracy) 

 

ݕܿܽݎݑܿܿܣ݈݈ܽݎ݁ݒܱ =  ∑ ௫೔೔
ೖ
೔సభ

ே
× 100   (7) 

 

 2) ความผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกขาดหายไป (Omission Error: OE୧) 

 

௜ܧܱ = ቀ1 − ௫೔೔
ே೔

ቁ × 100    (8) 

 

 3) ความผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกเกินมา (Commission Error:CE୨) 

 

௝ܧܥ = ൬1 −
௫ೕೕ

ெೕ
൰ × 100    (9) 
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 โดย  OE୧  คือ  เปอรเซ็นตความผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกในแถว i  

  CE୨ คือ  เปอรเซ็นตความผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกเกินมาในคอลัมน j 

  N  คือ  จํานวนจุดตัวอยางท้ังหมดท่ีทําการจําแนก  

  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  จํานวนจุดตัวอยางท่ีนอยท่ีสุดในการสุมตัวอยาง  

  p  คือ  ความนาจะเปนท่ีจุดภาพดังกลาวถูกตอง  

  q คือ  ผลตางระหวาง  100 − p  

  E  คือ  เปอรเซ็นตความผิดพลาดท่ียอมรับได 
 

 การแปลผลความสอดลคลองกันของผลลัพธจากสํารวจดวยอัลกอริทึมกับขอมูลภาคสนามอาศัยการ

วิเคราะหดวยสถิติ แคปปา (Kappa Statistic : ෠݇ ) [12] ดังสมการท่ี 11-13 และทําการแปลความหมายคาสถิติ

แคปปาจากเกณฑ Landis และ Koch [13] 

 

෠݇ =  ௣೚ି௣೐
ଵି௣೐

 (11) 

 

௢݌ =  ை௩௘௥௔௟௟஺௖௖௨௥௔௖௬
ଵ଴଴

 (12) 

 

௘݌ =  
∑ ே೔ெೕ

ೖ
೔సభ

ேమ  (13) 

   

 โดย ݌௢  คือ  ความนาจะเปนความสอดคลองของคาสังเกต (Observed Probability) ซ่ึง

มีคาเทากับความถูกตองรวมหารดวยหนึ่งรอยและ 

 ௘ คือ  ความนาจะเปนคาดหมายตามทฤษฎีของความสอดคลอง (Hypothetical݌  

Expected Probability of Agreement) 
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3. ผลและวิจารณ 
 

3.1  ความสูงระดับสายตาท่ีเหมาะสมกับรายละเอียดวัตถุ และขนาดจุดภาพ 

 จากการวิเคราะหความสูงระดับสายตา จํานวน 6 ระดับ ประกอบดวย ความสูงสายตาท่ีระดับ 3.00 

km, 2.00 km, 1.50 km, 1.00 km, 0.80 km และ 0.50 km จากเง่ือนไขท่ีกําหนด พบวา ความสูงระดับ

สายตาท่ีเหมาะสมท่ีสุดจากการวิเคราะหคือ ความสูงระดับสายตาท่ี 2.00 kmโดยท่ีระดับความสูงดังกลาว

สามารถสังเกตรายละเอียดของวัตถุขนาด 400.00 m
2
 ไดอยางชัดเจน ดังแสดงในรูปท่ี 4 (b) สวนระดับความสูง

อื่น ๆ ท่ีทําการวิเคราะหในคร้ังนี้มักพบปญหาการสังเกตรูปรางของวัตถุไมชัดเจน หรือครอบคลุมพื้นท่ีไดนอยกวา

ความสูงระดับสายตาท่ี 2.00 km เชน ท่ีความสูงระดับสายตา 3.00km(รูปท่ี 4 (a)) สามารถครอบคลุมพื้นท่ีเปน

บริเวณกวางกวาความสูงระดับสายตาท่ี 2.00 km แตไมสามารถสังเกตรายละเอียดรูปรางของวัตถุขนาด 400.00 

m
2
 ไดอยางชัดเจนสวนความสูงระดับสายตาท่ี 1.50 km(รูปท่ี 4 (c)) จะสามารถสังเกตรายละเอียดวัตถุไดอยาง

ชัดเจนกวาแตครอบคลุมพ้ืนท่ีไดนอยกวาความสูงระดับสายตาท่ี 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  อัลกอริทึมการสํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตรอยางรวดเร็ว 

 อัลกอริทึมการสํารวจท่ีพัฒนาข้ึนจากเทคนิควิธีทางการประมวลผลภาพ โดยมีข้ันตอนการจําแนกแบบ

เปนลําดับข้ันดังแสดงในรูปท่ี 5ประกอบดวยข้ันตอนท่ีสําคัญ 3 ข้ันตอน คือ 1. การแยกพื้นท่ีสนใจในภาพโดย

การเปรียบเทียบกับคาอางอิง (Segmentation of Interested Object by Pixel-Based Method) 2. การหา

ขอบภาพของวัตถุในภาพ (Edge Detection) และ 3. การเปรียบเทียบลักษณะวัตถุกับคุณลักษณะพ้ืนท่ีเตรียม

แปลงเพื่อการเกษตรดวยการวิเคราะหเชิงวัตถุ (Comparison of Object Attribute with Agricultural Land 

Preparation Attribute by Object-Based Method) โดยแตละข้ันตอนมีรายละเอียดดังนี้ 

 

 
 

รูปท่ี 5 ข้ันตอนการจาํแนกแบบเปนลําดับข้ันในอัลกอริทึมการสํารวจ 
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1.  การแยกพ้ืนท่ีสนใจในภาพโดยการเปรียบเทียบกับคาอางอิง เปนการแบงกลุมขอมูลหลักในภาพ

ออกเปน 2 กลุมขอมูล คือ กลุมขอมูลพื้นท่ีไมเพาะปลูก และกลุมขอมูลพ้ืนท่ีอื่นๆ ดังแสดงในรูปท่ี 5 ลําดับข้ันท่ี 

1 จากเกณฑการจําแนกท่ี 1 ในตารางท่ี 2 โดยผลลัพธท่ีไดในข้ันตอนนี้คือกลุมขอมูลพื้นท่ีไมเพาะปลูก สวนกลุม

พ้ืนท่ีอื่นๆ จะถูกขจัดออกไป ดังแสดงในรูปท่ี  6 

2.  การหาขอบภาพของวัตถุดวยอนุพันธอันดับหนึ่ง เพ่ือสรางขอบเขตของวัตถุในภาพ สําหรับเตรียมทํา

การวิเคราะหเชิงวัตถุในข้ันตอนตอไปผลลัพธในข้ันตอนการหาขอบภาพคือ ขอบเขตของวัตถุแตละวัตถุในภาพ 

ดังแสดงในรูปที่ 6 

3.  การเปรียบเทียบลักษณะวัตถุกับคุณลักษณะพ้ืนท่ีเตรียมแปลงดวยการวิเคราะหเชิงวัตถุ กระบวนการ

ในข้ันตอนนี้จะประกอบดวยการวิเคราะหขนาดและรูปรางของวัตถุจากเกณฑการพิจารณาท่ี  2 3 4 และ 5 

ตามลําดับ ดังแสดงในตารางท่ี 2  เม่ือวัตถุท่ีมีคุณสมบัติผานเกณฑการพิจารณาขางตนจะถูกจัดเปนกลุมช้ัน

ขอมูลพ้ืนท่ีเตรียมแปลงสวนวัตถุท่ีมีคุณสมบัติไมตรงตามเกณฑจะถูกขจัดออกไปดังแสดงในรูปที่ 6 

เม่ือผานข้ันตอนกระบวนการขางตนแลว กลุมช้ันขอมูลพื้นท่ีเตรียมแปลงจะถูกคํานวณขนาดพื้นท่ีของแต

ละแปลงเพ่ือสรางเปนฐานขอมูลและแผนท่ีพื้น ท่ีเตรียมแปลงสําหรับนําไปใชงานตอไป ซ่ึงฐานขอมูลจะ

ประกอบดวย ตําแหนงแปลงในภาพ ขนาดพ้ืนท่ีแปลงในหนวย m
2 
และไร มีโครงสรางการเก็บขอมูลแบบ CSV 

สวนแผนท่ีจะจัดเก็บในรูปของขอมูลภาพแบบ JPEG 
 

 
 

รูปท่ี 6  ข้ันตอนการทํางานท่ีสําคัญของอัลกอริทึมการสํารวจ 
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3.3  เกณฑการสํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตร 

 จากการศึกษาคุณสมบัติการสะทอนเชิงคล่ืนของชวงคล่ืนแสงท่ีตามองเห็น (Visible Light) แดง (Red) 

เขียว (Green) น้ําเงิน (Blue) ของตัวอยางขอมูลท่ีใชเปนตัวแทนคาการสะทอนของแตละกลุมตัวอยาง พบวา ท่ี

ชวงการสะทอนเชิงคล่ืนแดงกลุมของวัตถุประเภทพื้นท่ีอื่นๆ มีชวงการสะทอนเชิงคล่ืนอยูระหวาง 0-107 สวน

ชวงการสะทอนเชิงคล่ืนแดงของกลุมวัตถุประเภทพื้นท่ีไมเพาะปลูกจะมีคาอยูระหวาง 100-255 ดังแสดงในรูปท่ี 

7 (a) โดยคาการสะทอนของกลุมวัตถุประเภทพื้นอื่นๆ ท่ีมีชวงการสะทอนเกินกวา 100 คือวัตถุประเภทพื้นท่ีปา

ไม โดยมีลักษณะการกระจายตัวของขอมูลสูง สวนการสะทอนเชิงคล่ืนเขียว วัตถุแตละประเภทจะมีการกระจาย

ตัวของขอมูลสูงโดยมีชวงการสะทอนซอนทับกันระหวางกลุม เชน วัตถุประเภทออยของกลุมพื้นท่ีอื่นๆ จะมีชวง

การสะทอนอยูระหวาง 49-112 ซ่ึงท่ีชวงดังกลาวจะซอนทับกับชวงการสะทอนของวัตถุประเภทท่ีอยูอาศัยและ

ส่ิงปลูกสรางของกลุมพื้นท่ีไมเพาะปลูกท่ีมีคาการสะทอนอยูระหวาง 56-255 จึงทําใหไมสามารถแยกวัตถุท้ังสอง

ประเภทออกจากกันได ดังแสดงในรูปที่ 7 (b) เชนเดียวกับชวงการสะทอนเชิงคล่ืนน้ําเงิน (รูปที่ 7 (c)) 

 

 
 

(a) คาการสะทอนของวัตถุแตละชนิดท่ีชวงการสะทอนเชิงคลื่นแดง 

 

       
 

       (b) คาการสะทอนของวัตถุแตละชนิดท่ีชวง                          (c) คาการสะทอนของวัตถุแตละชนิดท่ีชวง 

                  การสะทอนเชิงคลื่นเขียว                                                การสะทอนเชิงคลื่นน้ําเงิน 
 

รูปท่ี 7  ลักษณะการสะทอนเชิงคล่ืนของวัตถุละชนิดที่ชวงคล่ืนแสงท่ีตามองเห็น 
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 ดังนั้นการแยกวัตถุประเภทพื้นท่ีไมเพาะปลูกออกจากวัตถุประเภทพ้ืนท่ีอื่นๆ จะอาศัยการกําหนดชวง

การสะทอนเชิงคล่ืนท่ีชวงคล่ืนแดงใหมีคามากกวาหรือเทากับ 100 ดังแสดงในเกณฑท่ี 1 ในตารางท่ี 2 ในการ

แยกประเภทพ้ืนท่ีท้ังสองออกจากกันสอดคลองกับขอมูลจากกราฟลายเซ็นเชิงคล่ืนของพืช ดิน และน้ํา ของ 

Lillesandและ Kieferท่ีระบุวาชวงการสะทอนเชิงคล่ืนแดงวัตถุประเภทดินจะมีการสะทอนเชิงคล่ืนไดเดนชัดกวา

พืชและน้ํา[1] ดังแสดงในรูปท่ี 2 สวนการแยกพื้นท่ีเตรียมแปลงออกจากดินเปลา ถนน ส่ิงปลูกสรางและท่ีอยู

อาศัย จะพิจารณาจากขนาดและรูปรางของวัตถุ โดยวัตถุท่ีมีขนาดนอยกวา 28.00 m
2
จะจัดเปนดินเปลา สวน

วัตถุท่ีมีขนาดมากกวา 28.00 m
2
 แตนอยกวา 400.00 m

2
จะจัดเปนท่ีอยูอาศัยและส่ิงปลูกสราง ตามเกณฑใน

ตารางท่ี2 เกณฑท่ี 2 และ 3 สวนการแยกถนนออกจากพ้ืนท่ีเตรียมแปลงจะใชการวิเคราะหอัตราสวนความกวาง

ตอความยาวของวัตถุ ดังแสดงในเกณฑท่ี 4ในตารางท่ี2 และในข้ันตอนสุดทายจะเปนการวิเคราะหรูปรางของ

วัตถุวามีรูปทรงเปนเรขาคณิตหรือไม โดยการเปรียบเทียบกับรูปทรงเรขาคณิตแบบตางๆ (เกณฑท่ี 5 ตารางท่ี 2)

เพื่อปองกันการปะปนของพื้นท่ีวางเปลา (Bare Land) ท่ีเกิดข้ึนเองโดยธรรมชาติซ่ึงอาจมีคุณสมบัติใกลเคียงกับ

เกณฑการเปนพ้ืนท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตรท้ัง 4 เกณฑขางตน 

 

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  ผลการสํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตรจากภาพถายกูเกิ้ลเอิรธ 

 ผลการทดสอบการทํางานของอัลกอริทึมจากการนําเขาภาพถายกูเกิ้ลเอิรธ บริเวณฝงตะวันตกเฉียงเหนือ

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

(758.80 ไร) ซ่ึงพ้ืนท่ีบริเวณดังกลาวเปนพ้ืนท่ีสําหรับการศึกษาคนควา และทดลองพืชพรรณทางการเกษตร จึง

เปนพ้ืนท่ีท่ีมีความเหมาะสมสําหรับใชทดสอบการทํางานของอัลกอริทึม จากการสํารวจดวยอัลกอริทึมพบวา 

พ้ืนท่ีบริเวณดังกลาวมีจํานวนพื้นท่ีเตรียมแปลงเพ่ือการเกษตรจํานวน 28 แปลง มีเนื้อท่ีรวม 534,032.00 m
2
 

(333.77 ไร) ดังแสดงในรูปท่ี 9 โดยใชระยะเวลาประมาณ 11 วินาที การจับเวลาการทํางานของอัลกอริทึมจะ

เร่ิมนับจากข้ันตอนการนําเขาภาพถาย จนถึงข้ันตอนการจัดเก็บผลลัพธในรูปแบบไฟลขอมูลพื้นฐานซ่ึงเปน

ข้ันตอนสุดทายของอัลกอริทึม 

 

 
 

รูปที่ 8  ภาพถายกูกิ้ลเอิรธของพ้ืนท่ีทดสอบการทํางานของอัลกอริทึมการสํารวจ 

 

 
 

รูปท่ี 9  ผลลัพธจากการสํารวจภาพถายกูเกิ้ลเอิรธดวยอัลกอริทึม 
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3.5  ความถูกตองของผลการสํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพื่อการเกษตร 

 จํานวนจุดตัวอยางท่ีนอยท่ีสุดในการเปรียบเทียบความถูกตองท่ีคํานวณจากสมการท่ี 7 โดยการกําหนด

เปอรเซ็นตความผิดพลาดท่ียอมรับไดท่ีเทากับ 10.00% และความนาจะเปนท่ีจุดภาพดังกลาวมีความถูกตองท่ี

เทากับ 90.00% พบวา จํานวนจุดภาพท่ีนอยท่ีสุดท่ีควรนํามาเปรียบเทียบมีคาเทากับ 36 จุดตัวอยาง โดยแบง

การเก็บจุดตัวอยางตามผลลัพธท่ีไดจากการสํารวจดวยอัลกอริทึมออกเปน 2 กลุมตัวอยาง คือพื้นท่ีเตรียมแปลง 

18 ตัวอยาง และพ้ืนท่ีอื่นๆนอกเหนือจากพื้นท่ีเตรียมแปลง (Non-Agricultural Land Preparation) อีก 18 

ตัวอยาง โดยใหมีกระจายตัวและครอบคลุมพื้นท่ีมากท่ีสุด 

 ผลการวิเคราะหความถูกตองดวยตารางความคลาดเคล่ือน พบวา ตัวอยางพ้ืนท่ีเตรียมแปลงจากขอมูล

ภาคสนามท้ัง 18 มีความถูกตองและสอดคลองกันกับผลลัพธการสํารวจถึง 16 ตัวอยางคิดเปนคาความถูกตอง

รวมเทากับ 91.67% และเม่ือทําการวิเคราะหดวยคาสถิติแคปปา พบวา ผลลัพธการสํารวจและขอมูลภาคสนาม

มีขนาดความสอดคลองกันของขอมูลท่ีดีมาก (Almost Perfected) [13] โดยมีคาสถิติ ෠݇ เทากับ 0.83 สวนความ

ผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกขาดหายไปของพื้นท่ีเตรียมแปลงและพ้ืนท่ีอื่นๆ มีคาเทากับ 11.11% และ 

5.56% ตามลําดับ และความผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกเกินมาของประเภทพ้ืนท่ีท้ังสองมีคาเทากับ 

5.88% และ 10.53% ตามลําดับ ดังแสดงในตารางท่ี 3 

 

ตารางท่ี 3   ผลการวิเคราะหตารางความคลาดเคล่ือน 
 

    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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บรรณาธิการ : รศ.ดร.มนตชัย  เทียนทอง   และ ดร.นัทธพงศ  นันทสําเริง 

การประชุมวิชาการระดับชาติดานเทคโนโลยีอุตสาหกรรมและวศิวกรรม ครั้งที่ 2 

19  ตุลาคม  2559

 โดยความผิดพลาดของขอมูลท่ีทําการจําแนกขาดหายไปของพื้นท่ีเตรียมแปลงท้ัง 2 เกิดจากขอผิดพลาด

คือ แปลงท่ี 1 มีสาเหตุมาจากรูปรางของแปลงดังกลาวมีลักษณะอัตราสวนความกวางตอความยาวไมตรงตาม

เง่ือนไขท่ีกําหนดคือเกณฑการพิจารณาท่ี 4 ในตารางท่ี 2 เนื่องจากอัลกอริทึมไมสามารถตรวจจับขอบภาพของ

แปลงดังกลาวไดอยางถูกตอง ทําใหแปลงดังกลาวถูกรวมเขากับพื้นท่ีขางเคียง และเม่ือทําการวิเคราะหอัตราสวน

จึงทําใหไมผานเง่ือนไข สวนแปลงท่ี 2 มีสาเหตุมาจากคาการสะทอนเชิงคล่ืนแดงของแปลงมีคาต่ํากวาเกณฑท่ี

กําหนด (เกณฑการพิจารณาท่ี 1 ในตารางท่ี 2) โดยมีสาเหตุมาจากคาความช้ินของดินแปลงดังกลาวมีคาสูง

ผิดปกติสงผลใหคาการสะทอนเชินคล่ืนแดงของแปลงดังกลาวต่ํากวาเกณฑท่ีกําหนด สวนความผิดพลาดของ

อัลกอริทึมท่ีทําการจําแนกพื้นท่ีเตรียมแปลงเกินมาเกิดจาก พ้ืนท่ีดังกลาวมีคุณลักษณะท่ีใกลเคียงกับพ้ืนท่ีเตรียม

แปลงแตเม่ือทําการตรวจสอบภาคสนามพบวา พื้นท่ีดังกลาวเปนพ้ืนท่ีวางเปลายังไมมีการใชประโยชนท่ีดินท่ีแน

ชัดการประยุกตใชงานอัลกอริทึมการสํารวจกับขอมูลภาพถายทางอากาศอื่น  ๆ ท่ีมีลักษณะขอมูลภาพถาย

คลายคลึงกับภาพถายกูเกิ้ลเอิรธจําเปนตองมีการวิเคราะหขนาดจุดภาพเพ่ือใชปรับแกเกณฑบางประการใน

อัลกอริทึมกอนทําการสํารวจจึงจะทําใหผลลัพธการสํารวจมีแนวโนมความถูกตองเชนเดียวกับผลลัพธการสํารวจ

ท่ีไดจากภาพถายกูเกิ้ลเอิรธ สวนการนําไปใชงานรวมกับขอมูลภาพถายกูเกิ้ลเอิรธท่ีความสูงระดับสายตาอื่น ๆ 

นอกเหนือจากท่ีความสูงระดับสายตาท่ี 2.00km ก็สามารถกระทําไดแตไมควรทําการบันทึกภาพท่ีความสูงระดับ

สายตาท่ีเกินกวา 2.00km เนื่องจากจะทําใหภาพอาจสูญเสียรายละเอียดขอมูลท่ีมีขนาดเล็กกวา 400.00m
2 

(1/4 ไร) ได และจะทําใหไมสามารถหาขอบภาพของวัตถุท่ีชัดเจนได สวนการบันทึกภาพท่ีความสูงระดับสายตา

ท่ีต่ํากวา 2.00km จะสามารถใหผลความถูกตองท่ีดีกวาขอมูลภาพท่ีความสูงระดับสายตา 2.00km แตมีขอดอย

เม่ือตองทําการสํารวจพ้ืนท่ีท่ีมีขนาดใหญเกินกวา 1,531,653.04 m
2
 (957.28 ไร) เนื่องจากจําเปนตองอาศัย

จํานวนภาพถายสําหรับนําเขาเพ่ิมข้ึน และทําใหระยะเวลาในการทํางานของอัลกอริทึมเพ่ิมข้ึนตามอีกดวย 

 

4. สรุปและขอเสนอแนะ 
 

 จากผลการทดสอบการทํางานและความถูกตองของอัลกอริทึมท่ีพัฒนาข้ึนจากเทคนิคการประมวลผลภาพ

เชิงเลขรวมกับการวิเคราะหเชิงวัตถุ โดยมีข้ันตอนการจําแนกแบบเปนลําดับข้ันในครั้งนี้ พบวา อัลกอริทึมการ

สํารวจท่ีพัฒนาข้ึนสามารถสํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงเพ่ือการเกษตรไดอยางถูกตองและแมนยํา โดยมีผลความ

ถูกตองอยูในเกณฑท่ีสูงเปนท่ีนาพอใจ (ความถูกตองรวมเทากับ 91.67%) และยังใหผลลัพธเปนท่ีนาเช่ือถืออีก

ดวย ( ෠݇ เทากับ 0.83) โดยมีระยะเวลาในการสํารวจท่ีรวดเร็วเพียง 10-11 วินาที จึงมีความเหมาะสมกับงานท่ี

ตองการความรวดเร็วในการไดมาหรือจัดการขอมูลและแผนท่ีพื้นท่ีเตรียมแปลงเชน งานดานการบริหารจัดการ

น้ําในพื้นท่ีเกษตรกรรม เปนตน แตมีขอผิดพลาดในเกณฑและวิธีการสํารวจอยูบางประการจึงทําใหผลลัพธการ

สํารวจพื้นท่ีเตรียมแปลงไมสามารถครอบคลุมพื้นท่ีเตรียมแปลงในบางกรณี และ/หรือทําใหพื้นท่ีเตรียมแปลงบาง

จุดขาดหายไป เชน พ้ืนท่ีเตรียมแปลงบางแหงท่ีมีคาความช่ืนในดินท่ีสูง อัลกอริทึมจะไมสามารถตรวจจับและ
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จําแนกเปนพ้ืนท่ีเตรียมแปลงได เนื่องจากคาการสะทอนเชิงคล่ืนแดงของพื้นท่ีดังกลาวมีคาต่ํากวาคาท่ีกําหนด

ตามเกณฑการพิจารณาท่ี 1 ใน table 2 สวนพ้ืนท่ีเตรียมแปลงบางแหงท่ีมีลักษณะแคบยาวก็จะไมสามารถตรวจ

พบได เนื่องจากอัตราสวนความกวางตอความยาวของแปลงดังกลาวไมตรงตามเกณฑท่ีกําหนด (เกณฑท่ี 4 ใน 

table 2) เปนตน และควรมีการระมัดระวังการนําอัลกอริทึมไปใชงานรวมกับขอมูลภาพถายท่ีมีอุณหภูมิสีของ

ภาพผิดเพ้ียนจากความเปนจริง เพราะอาจทําใหผลลัพธการวิเคราะหมีความผิดพลาดสูง เนื่องจากการพิจารณา

การจัดจําแนกกลุมขอมูลข้ันตนในอัลกอริทึมจะอาศัยการกําหนดชวงการสะทอนเชิงคล่ืนของวัตถุ ทางคณะผูวิจัย

จึงมีแนวคิดท่ีจะปรับปรุงแกไขเกณฑและวิธีการสํารวจเพ่ือใหมีความเหมาะสมและยืดหยุนกับสภาพพื้นท่ีเตรียม

แปลงเพ่ือการเกษตรมากยิ่งข้ึน และจะทําการทดสอบในพื้นท่ีอื่นๆและขอมูลภาพถายทางอากาศจากแหลงขอมูล

อื่น ๆ ตอไป 

 

5. กิตตกิรรมประกาศ 
 

 งานวิจัยนี้ไดรับความสนับสนุนจากหองปฏิบัติการวิจัยชลศาสตร ภาควิชาวิศวกรรมชลประทาน คณะ

วิศวกรรมศาสตร กําแพงแสน มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร วิทยาเขตกําแพงแสนในการใหความอนุเคราะห

สถานท่ี อุปกรณ และเคร่ืองมือท่ีจําเปนในการวิจัย และขอขอบพระคุณคณาจารยภาควิชาวิศวกรรมชลประทาน

คณะวิศวกรรมศาสตร กําแพงแสน ท่ีใหการสนับสนุนและคําปรึกษาตลอดการศึกษาวิจัยในครั้งนี้ 
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