
หัวข้อเค้าโครงเรื่องของผลงาน 
(สายงานวิชาการแผนที่ภาพถ่าย) 

 
1. ช ื ่อผลงาน  การจ ัดทำแผนที่ภาพถ ่ายออร ์ โธสีความละเอ ียดส ูงด ้วยอากาศยานไร ้คนข ับ (UAV)  

พ้ืนที่ฟาร์มตัวอย่างตามพระราชดำริ ในสมเด็จพระนางเจ้าสิริกิติ์พระบรมราชินีนาถ พระบรมราชชนนีพันปีหลวง 
จังหวัดอ่างทอง  

 
2. ระยะเวลาที่ดำเนินการ เดือนกรกฎาคม 2568 - เดือนกันยายน 2568 
 
3. ความรู้ทางวิชาการหรือแนวคิดที่ใช้ในการดำเนินการ 
 3.1 ระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ (GIS) 
 3.2 การรับรู้ระยะไกล (Remote sensing) 
 3.3 เทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขับ (UAV) 
   
4. สรุปสาระและขั้นตอนการดำเนินการ 

 4.1 สรุปสาระ 

 4.1.1 หลักการและเหตุผล 

          ฟาร์มตัวอย่างตามพระราชดำริ ในสมเด็จพระนางเจ้าส ิร ิก ิต ิ ์พระบรมราชิน ีนาถ  
พระบรมราชชนนีพันปีหลวง บ้านยางกลาง ตำบลสีบัวทอง อำเภอแสวงหา จังหวัดอ่างทอง  ก่อตั้งขึ ้นด้วย 
พระมหากรุณาธิคุณของ สมเด็จพระนางเจ้าสิริกิติ ์ พระบรมราชชินีนาถ พระบรมราชชนนีพันปีหลวง  
ที่ทรงห่วงใยปัญหาความเดือดร้อนของราษฎร ที ่ประสบปัญหาอุทกภัย ทำให้พื ้นที่ทางการเกษตรได้รับ 
ความเสียหาย จึงทรงมีพระราชดำริให้จัดตั้ง ฟาร์มตัวอย่างขึ้นในพื้นที่จังหวัดอ่างทอง เพื่อเป็นแหล่งจ้างงาน 
แหล่งผลิตอาหาร และเป็นแหล่งเรียนรู้การทำการเกษตรให้แก่ราษฎร เพ่ือสร้างกระบวนการเรียนรู้จากการที่ได้
ปฏิบัติจริงในฟาร์ม  

        กรมพัฒนาที่ดิน โดย สถานีพัฒนาที่ดินอ่างทอง ได้เข้าไปมีส่วนร่วมในหลายกิจกรรม 
ได้แก่ กิจกรรมสาธิตและทำการใช้ปุ๋ยหมักจากสารเร่งซุปเปอร์ พด.1 และกิจกรรมจัดทำฐานข้อมูลสารสนเทศ 
แผนที่ บอร์ดองค์ความรู้ และสื่อประชาสัมพันธ์ ในส่วนของการจัดทำฐานข้อมูลสารสนเทศนั้น ได้มีการ
ปรับปรุงฐานข้อมูลสารสนเทศ สำหรับการวางแผนการใช้ประโยชน์ที่ดินตามศักยภาพของพื้นที่ ซึ่ง ในการ 
จัดทำฐานข้อมูลสารสนเทศดังกล่าว สถานีพัฒนาที่ดินอ่างทอง ได้ประสานขอความอนุเคราะห์จาก สำนัก
เทคโนโลยีการสำรวจและทำแผนที่ (สสผ.) โดยกลุ่มวิจัยและพัฒนาเทคโนโลยีการสำรวจและทำแผนที่ (วพ.) 
เพื ่อจัดทำแผนที ่ภาพถ่ายออร์โธสีความละเอียดสูง ให้ครอบคลุมพื ้นที ่ฟาร์มตัวอย่างตามพระราชดำริ  
ในสมเด็จพระนางเจ้าสิริกิติ ์พระบรมราชินีนาถ พระบรมราชชนนีพันปีหลวง บ้านยางกลาง ตำบลสีบัวทอง  
อำเภอแสวงหา จังหวัดอ่างทอง ซึ่งปัจจุบัน สสผ. มีอากาศยานไร้คนขับ (UAV) ที่มีประสิทธิภาพสูง ประกอบไป
ด้วยกล้องถ่ายภาพความละเอียดสูง สามารถจัดทำแผนที่ภาพถ่ายออร์โธสีเชิงเลข (Orthophoto) ที่มีความ
ละเอียดสูงถูกต้อง และเป็นปัจจุบัน กล้องถ่ายภาพหลายช่วงคลื่น (Multispectral) ซึ่งเป็นกล้องที่รับการ
สะท้อนของช่วงคลื่น จำนวน 4 ช่วงคลื่น ได้แก่ Green, Red, Red Edge, Near Infrared (NIR)  
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4.1.2 วัตถุประสงค์ 

          เพื่อจัดทำแผนที่ภาพถ่ายออร์โธสีเชิงเลข (Orthophoto) ที่มีความละเอียดสูงถูกตอ้ง 
และเป็นปัจจุบัน  รวมถึงภาพถ่ายหลายช่วงคลื่น (Multispectral Photo) ที่สามารถคำนวณค่าดัชนีพืชพรรณ 
(NDVI) เพ่ือช่วยวิเคราะห์การเจริญเติบโตและความอุดมสมบูรณ์ของพืชได้ 

4.1.3 ผลลัพธ์ที่ได้ 

         ผลลัพธ์ที่ได้จากการบินถ่ายภาพด้วยอากาศยานไร้คนขับในครั้งนี้ ได้แก่ ภาพถ่ายออร์
โธสีเชิงเลข แบบจำลองพ้ืนผิว และภาพถ่ายหลายช่วงคลื่น ที่สามารถช่วยให้สถานีพัฒนาที่ดินอ่างทอง สามารถ
วางแผนการใช้ประโยชน์ที่ดินได้เป็นไปตามศักยภาพ โดยการวิเคราะห์ สังเคราะห์และบูรณาการร่วมกับข้อมูล
ดินและการใช้ที่ดิน ทำให้ไดป้ระสิทธิภาพในการบริหารจัดการพ้ืนที่อย่างสูงสุด 
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4.1.4 ขอบเขตการดำเนินงาน 

 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เริ่มต้น 

รวบรวมขอ้มูล 

วางแผนการบิน 

การรังวัดจดุควบคุม
ภาคพื้นดิน 

การบินถ่ายภาพ 

การประมวลผล
ขอ้มลู 

ภาพถ่ายออร์โธสีเชิงเลข
แบบจำลองพื้นผิว

ภาพถ่ายหลายช่วงคลื่น 

 

ตรวจสอบ
ความถูกต้อง 

ข้อมูล Shapefile พื้นที่
ดำเนนิงาน ในรูปแบบ  

KMZ 

กำหนดความละเอยีดจุดภาพตามลกัษณะงาน เพือ่กำหนดความสูงบิน 
จำนวนภาพ และแนวบิน 

กำหนดอัตราสว่นซ้อนทับของภาพ 

จับคู่ภาพ/Align Photo 

Build Dense Cloud 

Build Point Cloud 

Build Mesh 

Build Texture 

ไม่ 

 สิ้นสุด ใช่ 
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 4.2 ขั้นตอนการดำเนินการ 
   4.2.1 การรวบรวมข้อมูล 

  รวบรวมข้อมูลขอบเขตพื้นที่โครงการฟาร์มตัวอย่างตามพระราชดำริ ในสมเด็จพระ
นางเจ้าสิริกิติ์พระบรมราชินีนาถ พระบรมราชชนนีพันปีหลวง บ้านยางกลาง ตำบลสีบัวทอง อำเภอแสวงหา 
จังหวัดอ่างทอง ครอบคลุมพื้นที่ 1 ,005 ไร่ ในโปรแกรมสารสนเทศทางภูมิศาสตร์ ให้อยู่ในระบบพิกัดกริด 
UTM บนพื้นหลักฐาน WGS84 Zone 47N ในรูปแบบเวคเตอร์ (Vector) และนำออกข้อมูล (Export File) 
จากไฟล์นามสกุล shp ให้อยู่ในนามสกุล KMZ เพ่ือนำเข้าสู่โปรแกรมวางแผนการบินของอากาศยานไร้คนขับ  

    4.2.2 การวางแผนการบิน  

   เมื่อได้พื้นที่ที่จะบินถ่ายภาพแล้ว ต้องดำเนินการตรวจสอบข้อบังคับทางกฎหมาย 
ตรวจสอบพื้นที่ห้ามบิน และเขตการบิน รวมถึง และประเมินสภาพอากาศเบื้องต้น เมื่อประเมินขั้นตอนแรก
เสร็จสิ้นแล้ว จึงนำข้อมูลสารสนเทศทางภูมิศาสตร์ เข้าสู่โปรแกรม DJI pilot ใน Remote Control ซึ่งเป็น
โปรแกรมวางแผนและควบคุมการบินถ่ายภาพ ของการปฏิบัติงาน โดยทำการบินถ่ายภาพจำนวน 2 ครั้ง ได้แก่
การบินถ่ายภาพออร์โธสี และการบินถ่ายภาพหลายช่วงคลื่น โดยมีข้ันตอนที่สำคัญ คือ 

1) ก า ร ก ำ ห น ด ค ว า ม ส ู ง บ ิ น  เ พ ื ่ อ ค ว บ ค ุ ม ค ว า ม ล ะ เ อ ี ย ด ข อ ง ภ า พ  
(Ground Sampling Distance : GSD) ต้องคำนวณความสูงบินให้เหมาะสมกับ
ค่า GSD ที ่ต ้องการ ยิ ่งกำหนดให้อากาศยานไร้คนขับบินต่ำ ยิ ่งทำให้ได้ 
ความละเอียดของภาพสูง แต่จะใช้เวลาบินถ่ายและจำนวนภาพถ่ายมากขึ้น 
รวมถึงเวลาในการประมวลผลก็จะนานขึ้นตามไปด้วย ซ่ึงการหาค่าความละเอียด
ของภาพ มกีารคำนวณ ดังนี้ 
     

𝐺𝑆𝐷 =
𝐻 × 𝑆𝑤

𝑓 × 𝐼𝑚𝑊
 

 
โดยที่ GSD = ระยะห่างของจุดตัวอย่างภาคพ้ืนดิน 
       H = ความสูงในการบิน 
     Sw = ความกว้างเซ็นเซอร์กล้อง 
           f = ความยาวโฟกัสของเลนส์ 
       Imw = ความกว้างของภาพ 
และในการบินถ่ายในครั้งนี้กำหนดให้ค่า GSD เท่ากับ 3 cm/pixel และบิน
ถ่ายภาพสูง 113 เมตร  

2) การกำหนดอัตราส่วนซ้อนทับของภาพ เพ่ือให้โปรแกรมสามารถเชื่อมโยงจุดโยง
ยึด (Tie Points) โดยในการบินถ่ายครั้งนี้ ได้ตั้งค่าส่วนซ้อน (Overlap) อยู่ที่ 
80% และส่วนเกย (Side lap) อยู่ที่ 80% เพื่อเป็นการสร้างความหนาแน่นใน
การโยงยึดโครงข่าย สำหรับการต่อภาพขนาดใหญ่ (Orthomosaic) ที่มีความ
ต่อเนื่อง แม่นยำ ไม่ผิดเพี้ยน และสามารถประมวลผลเป็นแบบจำลอง 3 มิติ 
(3D Model) ได้อย่างถูกต้อง 
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  4.2.3 การรังวัดจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน (Ground Control Points : GCPs) เป็นขั้นตอนการ
เลือกพ้ืนที่ที่ใช้เป็นจุดควบคุมภาคพ้ืนดิน โดยเลือกบริเวณที่เห็นได้ชัดจากภาพถ่าย หรือการสร้างจุดควบคุมขึ้น
ใหม่ ให้ครอบคลุมกับพื้นที่ที่จะดำเนินการและทำการรังวัดค่าพิกัดของหมุดด้วยการรังวัดแบบ Real Time 
Kinematic (RTK) 

    4.2.4 การบินถ่ายภาพ  
   การบินถ่ายภาพในครั้งนี้ ได้ใช้อากาศยานไร้คนขับชนิดหลายใบพัด (Multirotor)  
ยี่ห้อ DJI รุ่น Mavic 3M Multispectral และทำการบินถ่ายภาพใน 2 รูปแบบ ได้แก่ การถ่ายภาพสี (RGB) 
และการถ่ายภาพแบบหลายช่วงคลื่น (Multispectral) โดยควบคุมทิศทางเสาอากาศของ Remote Control 
ให้สามารถสื่อสารกับอากาศยานไร้คนขับได้ตลอดเวลา เมื่อการบินถ่ายเสร็จสิ้นแล้ว ต้องทำการตรวจสอบ
ตำแหน่งถ่ายภาพ เพ่ือให้ครอบคลุมพ้ืนที่ของโครงการ 

    4.2.5 การประมวลผลข้อมูล 
   การประมวลผลข้อมูลมีขั้นตอนดังนี้ 

1) นำเข้าข้อมูล โดยนำเข้าภาพถ่ายจากอากาศยานไร้คนขับเข้าสู่คอมพิวเตอร์และ
โปรแกรมประมวลภาพถ่ายทางอากาศ  

2) การประมวลผลข้อมูล โปรแกรมจะดำเนินการตามขั้นตอนตามหลักวิชาการ
ทางโฟโตแกรมเมตรี ซึ่งประกอบด้วย 
- การจับคู่ภาพ (Alignment/Image Matching) ค้นหาจุดโยงยึด (Tie Point) 

ท ี ่ซ ้ำก ันระหว ่างส ่วนซ ้อน (Overlap) และส ่วนเกย (Side lap) เ พ่ือ
คำนวณหาตำแหน่งในแต่ละภาพ และคำนวณปรับแก้ข่ายสามเหลี่ยมด้วย
เทคน ิค Bundle Block Adjustment เพ ื ่อสร ้าง Sparse Point Cloud 
(กลุ่มข้อมูล 3 มิติที่สร้างจากการคำนวณค่าพิกัดจุดโยงยึด โดยแต่ละจุด จะ
มีค่า X Y และ Z แล้ว)  

- นำเข้าข้อมูล จุดควบคุมภาคพ้ืนดิน ที่ทำการเก็บข้อมูลมาทำการปรับแก้ใน
โปรแกรม  

- Build Dense Cloud เป็นการขยายผลจากการคำนวณตำแหน่ง 3 มิติของ
จุดโยงยึด (Tie Points) ให้ครอบคลุมทุกพื ้นผิวที ่มองเห็นในภาพถ่ายที่
ซ้อนทับกัน เพื่อให้ได้ Point Cloud (ข้อมูล 3 มิติ ที่มีความหนาแน่นและ
รายละเอียดสูง แสดงถึงรูปร่างและคุณลักษณะของวัตถุหรือสภาพแวดล้อม
ที่เสมือนจริง)  

- Build Mesh เป็นขั้นตอนการสร้างโครงข่ายสามมิติ จาก Point Cloud ที่
ได้จากการ Build Dense Cloud โดยเชื่อมโยงจุดต่างๆ ให้กลายเป็นพื้นผิว
รูปหลายเหลี่ยม ซึ่งในขั้นตอนนี้จะได้โมเดลที่แสดงความสูงต่ำของวัตถุทุก
อย่างที่กล้องจากอากาศยานไร้คนขับมองเห็นจากด้านบน 

- Build Texture เป็นขั้นตอนการนำสีของภาพถ่ายจริงมาใส่กับโครงสร้าง  
3 มิติ เพื่อให้โมเดลมีสีสันมีความละเอียดของสี และพื้นผิวที่สมจริงตาม
สถานที่จริง 
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3) การสร้างผลลัพธ์ (Generation of Outputs) แบ่งออกเป็น 3 ผลลัพธ์ ได้แก่ 
- สร้างแบบจำลองพื้นผิว (DSM) จากโมเดลที่โปรแกรมทำการประมวลผลไว้ 

ทำการประมาณค่าในช่วง (Interpolation) และสร้างภาพ Raster และ
เลือกระบบพิกัดกริด UTM บนพื ้นหลักฐาน WGS84 Zone 47N เมื่อ
โปรแกรมทำการประมวลผลเสร็จสิ้น โดยข้อมูลจะถูกส่งออกในรูปแบบ 
Raster File 

- สร้างภาพออร์โธสี (Orthophoto) โดยอ้างอิงจากข้อมูลแบบจำลองพื้นผิว 
(DSM) ที่โปรแกรมได้ทำการประมวลผลก่อนหน้านี้  เพื่อให้โปรแกรมใช้ค่า
ความสูงที่แม่นยำที่สุดในการคำนวณตำแหน่งจุดภาพ ข้อมูลจะถูกส่งออกใน
รูปแบบ Raster File 

- สร้างภาพถ่ายหลายช่วงคลื่น กระบวนการสร้างภาพถ่ายหลายช่วงคลื่นนั้น 
มีกระบวนการเช่นเดียวกับการสร้างภาพออร์โธสี แต่จะมีความแตกต่างกัน 
2 ประการคือ 1) การสร้างภาพถ่ายหลายช่วงคลื่นจะอ้างอิงจากข้อมูล
โมเดลที่ได้จากการ Build Texture และ 2) การประมวลผลภาพถ่ายหลาย
ช่วงคลื่น โปรแกรมจะทำการประมวลผลพร้อมกันทั้ง 4 ช่วงคลื่น (Green, 
Red, Red Edge, Near Infrared (NIR)) โดยข้อมูลจะถูกส่งออกในรูปแบบ 
Raster File เช่นเดียวกับ ภาพออร์โธสี  

- การตรวจสอบความถูกต้องของภาพถ่ายออร์โธสี และภาพหลายช่วงคลื่น 
เปรียบเทียบกับจุดควบคุมภาคพื้นดิน (GCP) โดยใช้เกณฑ์ตามมาตรฐาน 
ASPRS 

โดยคำนวณค่า RMSE (Root Mean Square Error) ดังนี้ 
RMSE ทางราบ 

𝑅𝑀𝑆𝐸𝑥 =  √
1

𝑛
∑(𝑋𝑑𝑎𝑡𝑎 − 𝑋𝑐ℎ𝑒𝑐𝑘)2

𝑛

𝑖=1

 

𝑅𝑀𝑆𝐸𝑦 =  √
1

𝑛
∑(𝑌𝑑𝑎𝑡𝑎 − 𝑌𝑐ℎ𝑒𝑐𝑘)2

𝑛

𝑖=1

 

 RMSE รวม 

𝑅𝑀𝑆𝐸𝑟 = √𝑅𝑀𝑆𝐸𝑥
2 + 𝑅𝑀𝑆𝐸𝑦

2 

จากนั้นเทียบมาตรฐาน ASPRS โดยให้ค่าระดับความเชื่อม่ันที่ 95%  
Accuracy = 1.7308 x RMSEr   จะได้ค่า Accuracy ซึ่งนำไปเปรียบเทียบ 
ตามข้อมูลของ ASPRS ได้ 
  

https://www.google.com/search?q=RMSE&sca_esv=ab7f61c36d6d1228&rlz=1C1CHBF_en-GBTH1182TH1182&biw=1536&bih=730&sxsrf=ANbL-n5lGNLkEGWQKzJVdQcw0yI6Mvjr7w%3A1774603286484&ei=FkzGac6gHeaZvr0P8pyiyQc&ved=2ahUKEwif9aOk4b-TAxUIka8BHV6EHyAQgK4QegQIARAB&uact=5&oq=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B8%98%E0%B8%B5%E0%B8%84%E0%B8%B3%E0%B8%99%E0%B8%A7%E0%B8%93+RMSE+%E0%B9%81%E0%B8%A5%E0%B8%B0+ASPRS+%E0%B8%9A%E0%B8%B4%E0%B8%99%E0%B9%82%E0%B8%94%E0%B8%A3%E0%B8%99&gs_lp=Egxnd3Mtd2l6LXNlcnAiRuC4p-C4tOC4mOC4teC4hOC4s-C4meC4p-C4kyBSTVNFIOC5geC4peC4sCBBU1BSUyDguJrguLTguJnguYLguJTguKPguJkyCBAAGIAEGKIEMggQABiABBiiBDIIEAAYgAQYogQyBRAAGO8FMgUQABjvBUisWlChCVjNWHABeAGQAQCYAdkBoAGtG6oBBjAuMjMuMbgBA8gBAPgBAZgCGaAC6hvCAgoQABiwAxjWBBhHwgIHECMYJxiuAsICCBAAGKIEGIkFwgIFECEYoAHCAgkQIRigARgKGCrCAgcQIRigARgKmAMAiAYBkAYIkgcGMS4yMy4xoAeaZbIHBjAuMjMuMbgH5RvCBwY0LjIwLjHIByGACAA&sclient=gws-wiz-serp&mstk=AUtExfASZRmO_CIH7o2Nwz1ilzKsJfvKM9IAYgLLP0fly94xqBo54XybiBSaIfZaw91lyoxkJO7LtJsrEsHKfI-IpJu4ywAOVaMfWirPtwCm8T-EPrTuY15Wub9hMPDU0m0BufV6OlTKTzqQthAPh9FjSM1SR9EGAYom3gTe_vyMTgrBm-XJACh2BJoe2rnfEWzJ8cljMkugZxXVUWngX9iz7ASbMFOYbZa3teAOiQCvwzXXK9Sy4BB114sdiZtfsiCyD5ueyO6NU-LjJq3IXFOWdq0kLyVkjIqgCpG9EWJTNYvBkg&csui=3
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5. ผู้ร่วมดำเนินการ (ถ้ามี) 

 ชื่อ-นามสกุล นายมณฑล  สุริยาประสิทธิ์ ตำแหน่ง นักวิชาการแผนที่ภาพถ่ายชำนาญการพิเศษ 
มีหน้าที่ กำกับ ควบคุม ให้คำปรึกษา รวมถึงประสานงาน ให้โครงการดำเนินการสำเร็จตามวัตถุประสงค์  
ปฏิบัติงานร้อยละ 10 
6. ส่วนของงานที่ผู้เสนอเป็นผู้ปฏิบัติ (ระบุรายละเอียดของผลงานพร้อมทั้งสัดส่วนของผลงาน) 

 ชื่อ-นามสกุล นางสาวธัญญลักษณ์  ชัยวรพล ตำแหน่งนักวิชาการแผนที่ภาพถ่ายปฏิบัติการ  
มีหน้าทีว่างแผนการบิน การบินถ่ายภาพ และประมวลผลข้อมูล ปฏิบัติงานร้อยละ 90 
 
7. ผลสำเร็จของงาน (เชิงปริมาณ/คุณภาพ) 

 เชิงคุณภาพ 
  ข้อมูลแผนที่ที่มีความถูกต้องตามมาตรฐาน ASPRS 

 เชิงปริมาณ  
  1) ภาพถ่ายออร์โธสีเชิงเลข ครอบคลุมพ้ืนที่ฟาร์มตัวอย่าง 
  2) แบบจำลองพ้ืนผิว (DSM) ครอบคลุมพ้ืนที่ฟาร์มตัวอย่าง 
  3) ภาพถ่ายหลายช่วงคลื่น (Multispectral) ครอบคลุมพ้ืนที่ฟาร์มตัวอย่าง 
   
8. ประโยชน์ที่ได้รับ 

 8.1 สถานีพัฒนาที่ดินอ่างทอง สามารถนำแผนที่ภาพถ่ายความละเอียดสูงที่ได้จากอากาศยาน 
ไร้คนขับ ไปวางแผนบริหารจัดการพ้ืนที่ เพ่ือเป็นแหล่งเรียนรู้แก่เกษตรกรในพ้ืนทีไ่ด้ 

8.2 ฟาร์มตัวอย่างฯ สามารถนำภาพถ่ายที่ได้จากอากาศยานไร้คนขับไปประชาสัมพันธ์ ให้เกิด
เป็นสถานที่ท่องเที่ยว และแหล่งเรียนรู้ ให้แก่ประชาชนทั่วไปได้ 

 
9. ความยุ่งยากในการดำเนินการ/ปัญหา/อุปสรรค 

 9.1 แบตเตอรี่ของอากาศยานไร้คนขับ มีข้อจำกัดด้านระยะเวลาในการบินถ่ายภาพ โดยการใช้งาน
แบตเตอรี่ 1 ครั้ง สามารถบินถ่ายภาพได้ประมาณ 20-30 นาที ทั้งนี้ขึ้นอยู่กับปัจจัยด้านอุณหภูมิและสภาพ
อากาศ ซึ่งต้องใช้ระยะเวลาในการการชาร์จแบตเตอรี่ใหม ่ประมาณ 1 ชั่วโมง ต่อ แบตเตอรี่ 1 ก้อน ภายหลังเสร็จ
สิ้นการบินในแต่ละครั้ง เพ่ือให้สามารถบินถ่ายภาพได้ครบถ้วนและครอบคลุมพ้ืนที่เป้าหมาย 
 9.2 การประมวลผลข้อมูล ต้องใช้คอมพิวเตอร์ที่มีประสิทธิภาพสูง โดยเฉพาะการ์ดแสดงผล 
(GPU) หน่วยความจำหลักแบบชั่วคราว (RAM) และหน่วยประมวลผล (CPU) 

 

10. ข้อเสนอแนะ 
 ควรมีการวางแผนการบิน วิธีการบิน รวมถึงการเลือกค่าส่วนซ้อน (Overlap) และส่วนเกย  
(Side lap) ให้สัมพันธ์กับการนำไปใช้งาน และ จำนวนแบตเตอรี่ที ่มีอยู่ ซึ ่ง จะมีผลต่อระยะเวลาการบิน
ถ่ายภาพ และจำนวนแนวบิน ซึ่งจะส่งผลโดยตรงต่อการใช้งานแบตเตอรี่ 

  

 










