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ระบบสารสนเทศทางภูมิศาสตร์ (GIS)
การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศทางภูมศิาสตร์เบื้องต้น



การประยุกต์ใช้ระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ในการวิเคราะห์
หลักการวิเคราะห์ข้อมูลสารสนเทศภูมิศาสตร์ที่มีความสามารถในการวิเคราะห์ข้อมูลเชิงพื้นที่ร่วมกับ
ข้อมูล คุณลักษณะได้ และสามารถวิเคราะห์ได้หลายตัวแปรหรือหลายปัจจัยเชิงพื้นที่ แม้ข้อมูลจะมีความ
ซับซ้อนมาก นอกจากนี้สามารถน าไปประยุกต์ได้อย่างเหมาะสมเพื่อตอบสนองความต้องการของผู้ใช้งาน
ได้หลากหลาย หลักการ เบื้องต้นในการน าระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ไปใช้ในการวิเคราะห์ ได้แก่

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์



1) การสอบถามข้อมลูการหาทีต่ั้ง (Location) โดยผู้ใช้งานฐานข้อมูลสามารถสอบถามผ่านระบบ 
โปรแกรมได้ว่า “มีอะไรอยู่ที่ไหน? (What is at..?)” เป็นค าถามที่สามารถตอบได้ด้วยระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ 
ซึ่งหากมกีารจัดเตรียมฐานข้อมูลแผนที่ที่ครบถ้วน ได้ข้อมูลที่ทันสมัย สามารถตอบค าถามได้อย่างถูกต้องว่าจุดที่
ผู้ใช้สอบถามคือ ข้อมูลที่ตั้งของอาคารอะไร หรือจุดเป้าหมายที่ต้องการอยู่ที่ใดในแผนที่ เพื่อสอบถามรายละเอียด
อื่นๆ เพิ่มเติมได้ อีกทั้งท าให้ทราบถึงพิกัดทางภูมิศาสตร์ ซึ่งเป็นประเด็นส าคัญของงานระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ 

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์



การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์
2. การสอบถามข้อมลูโดยการตัง้เงื่อนไข (Condition) ใช้สอบถามหรือวิเคราะห์ข้อมูลคุณลักษณะ

คือ “สิ่งที่สอบถามนั้นอยู่ที่ไหน? (Where is it?)” ซึ่งอาจเป็นพื้นที่ที่ตั้งเงื่อนไขที่ผู้ใช้งานต้องการทราบ เช่น อยาก 
ทราบอาคารใดบ้างที่อยู่ห่างจากถนนในระยะไม่เกิน 100 เมตร เพื่อดูผลกระทบมลพิษทางอากาศ เป็นต้น ระบบ 
สารสนเทศภูมิศาสตร์สามารถช่วยค้นหาพื้นที่ที่ตั้งเงื่อนไขไว้ สามารถแสดงผลในรูปแบบแผนที่และข้อมูล
คุณลักษณะ ได้ และผลจากการวิเคราะห์นน าไปวิเคราะห์ได้ต่อไปอีกว่าจ านวนกี่หลังคาเรือนที่อยู่ในระยะที่ก าหนด
และจ านวน ประชากรที่อยู่ในภาวะเสี่ยงภัยกับมลพิษ



3) การสอบถามข้อมูลถึงแนวโน้มการเปลี่ยนแปลง (Trends) โดยที่ผู้ใช้งานฐานข้อมูลสารสนเทศ 
ภูมิศาสตร์สามารถสอบถามข้อมูลการเปลี่ยนแปลงในฐานข้อมูลที่รวบรวมไว้ว่า “ในช่วงระยะเวลาที่ผ่านมามีอะไรใน 
พื้นที่ศึกษาเปลี่ยนแปลงไปบ้าง? (What has changed since?) เช่น สภาพการใช้ที่ดินที่เปลี่ยนแปลงไปหลัง เกิดเหตุ
จากภัยธรรมชาตสินึามิ มีเนื้อที่เปลี่ยนแปลงไปเท่าใด หรืออยู่บริเวณเขตการปกครองของต าบล อ าเภอ หรือ จังหวัดใด 
เป็นพื้นที่ที่ไร่ ซึ่งสามารถท าให้เห็นแนวโน้มหรือพัฒนาการของพื้นที่ศึกษาหรือชุมชนได้ 

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์



https://hilight.kapook.com/view/134285



4) การสอบถามข้อมูลรูปแบบการเปลี่ยนแปลง (Patterns) ในการสอบถามข้อมูลถึงรูปแบบ
ของสิ่งที่ ก่อให้เกิดการเปลี่ยนแปลงนี้จะต้องใช้การแสดงแผนที่หรือข้อมูลในรูปแบบความสัมพันธ์
ของสิ่งที่ปรากฎบนแผนที่ เพื่อ ตรวจสอบคว่า “ข้อมูลมีความสัมพันธ์กันในด้านพื้นที่เป็นอย่างไร? 
(What Spatial patterns exist?)” เช่น ต้องการหาสาเหตุการกระจายตัวของอุตสาหกรรมขนาด
กลางและขนาดย่อม (SMEs) ในชุมชนชนบท ซึ่งบางแห่งมี การกระจุกตัวของโรงงานอุตสาหกรรม 
SMEs เป็นจ านวนมาก เมื่อแสดงด้วยแผนที่แล้วพบว่าการกระจายตัวของ โรงงานอุตสาหกรรมที่
เกิดขึ้นนี้ส่วนใหญ่จะตั้งไปตามเส้นทางคมนาคมทางบกเป็นปัจจัยส าคัญ เพราะวางตัวไปตาม แนว
ถนนหลัก ปัจจัยรองคือ แหล่งน้ําเนื่องจากมนี้ําประปาและน้ําบาดาลที่ใช้ในกระบวนการผลิต
อย่างพอเพียง ซึ่ง สามารถคาดการณ์ไปได้อีกว่าการกระจายตัวจะไปทิศทางใด 

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์



https://eecweb.gistda.or.th/



5) การสอบถามข้อมูลด้วยการสร้างแบบจําลอง (Modeling) การจัดท าแบบจ าลองสถานการณ์ ผู้ใช้งาน
ฐานข้อมูลควรมีความรู้ด้านระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ ในการก าหนดรูปแบบจ าลองโดยใช้ฐานข้อมูล ท าให้
คาดการณ์ถึงสิ่งที่จะเกิดขึ้นต่อไปหากมีการเปลี่ยนแปลงปัจจัยหรือตัวแปรใดๆ ในฐานข้อมูล (What it. 2) เช่น 
การเตรียมข้อมูลสภาพพื้นที่บริเวณที่ราบลุ่มเชิงเขาในหมู่บ้านน้ าก้อ จังหวัดเพชรบูรณ์ ผู้จัดเตรียมฐานข้อมูล 
จะต้องเตรียมฐานข้อมูลเส้นชั้นความสูง ข้อมูลชุดดิน ความสามารถในการไหลซึมน้ าใตด้ิน การระเหยของน้ าใน 
บริเวณพื้นที่ศึกษา สภาพป่าไม้ และปริมาณน้ าฝนโดยเฉลี่ยอย่างน้อย 30 ปี เพื่อให้สามารถคาดการณ์ได้อย่าง 
แม่นย ามากขึ้นในเรื่องของปริมาณฝนที่ตก รวมถึงการไหลเข้าของน้ าและการไหลออกของน้ าจากพื้นที่ศึกษา เพื่อ 
ตรวจสอบความสมดุลของน้ าที่ชะล้างลงมาสู่พื้นที่ว่าสามารถระบายออกจากพื้นที่ได้ทันเวลาหรือไม่ หรือจะต้อง
ท่วม เป็นเวลากี่ชั่วโมงหรือกี่วัน ผู้ใช้งานจึงสามารถจ าลองสถานการณ์หากฝนตกมาในปริมาณ 100 มิลลิเมตร จะ
เกิด เหตุการณ์แผ่นดินถล่มหรือไม่ บริเวณใดบ้างที่ได้รับผลกระทบ

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์



รูปแบบในการวิเคราะห์ข้อมูลทางด้านระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์แบ่งได้ 3 รูปแบบคือ
1. การวิเคราะห์ข้อมูลเชิงพื้นที่ (Analysis of Spatial Data) 
2. การวิเคราะห์ข้อมูลคุณลักษณะ (Analysis of Attribute Data)
3. การวิเคราะห์ข้อมูลเชิงพื้นที่ร่วมกับข้อมูลคุณลักษณะ 

(Integrated Analysis of the Pale and Attribute Data)

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์

https://cdn.safe.com/community/attachments/http_download_1445976102563_11364.png https://www.ischool.utexas.edu/~i385df04/StudentPPT/HTML/liu_x/xjliu_files/image001.jpg



การวิเคราะห์ข้อมูลเชิงพื้นที่ (Analysis of the Spatial Data)
1. การแปลงระบบพิกัดและเส้นโครงแผนที่ (Transformation and Projection)
การแปลงระบบพิกัดจาก Geographic Coordinate System หน่วยเป็นองศา ลิปดา ฟิลิปดา หรือพิกัดแบบ Grid 
Coordinate System หน่วยเป็นเมตร 

เส้นโครงแผนที่จะมีอยู่หลายประเภท แต่ละประเภทมีคุณสมบัติที่แตกต่างกันออกไป การเลือกใช้เส้น
โครง แผนที่ประเภทใดนั้นขึ้นอยู่กับวัตถุประสงค์ของการใช้งาน
ทรานสเวอร์ส เมอร์เคเตอร์ แผนที่ส่วนใหญ่ในประเทศไทยจะใช้เส้นโครงแผนที่แบบยูนิเวอร์ซัล (Universal Trans
verse Mercator Projection) หรือนิยมเรียกกันโดยย่อว่า ยูทีเอ็ม (UTM) แต่ในส่วนของพื้นหลักฐานทาง
แนวนอน (Horizontal Datum) เดิมประเทศไทยโดยกรมแผนที่ทหารใช้พื้นหลักฐานของ ประเทศอินเดีย หรือ In
dian 1975 Datum และได้เปลี่ยนแปลงพื้นหลักฐานนี้เป็น WGS 1984 ที่ใช้สากลทั่ว โลก โปรแกรมระบบ
สารสนเทศภูมิศาสตร์พัฒนาเครื่องมือช่วยแปลงระบบพิกัดภูมิศาสตร์และพื้นหลักฐานอ้างอิงได้ สะดวกมากขึ้น

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์



2. การต่อแผนที่ (Merge/Append) หรือการเทียบขอบ (Edge-matching)
การเชื่อมต่อแผนที่หลายๆ ระวางเข้าด้วยกัน หรือการเชื่อมต่อแผนที่เรื่องเดียวกันแต่มีหลายๆ ระวาง 

หลายๆ แผ่นเข้าด้วยกัน โดยอาศัยพิกัดภูมิศาสตร์ในการอ้างอิง (Geo-Referenced) เรียกกระบวนการ Merge/A
ppend ส่วน Edge-matching (การเทียบขอบ) เป็นวิธีการปรับต าแหน่งรายละเอียดของแผนที่ 2 ระวางขึ้นไปที่
อยู่ต่อเนื่องกัน แต่เชื่อมต่อกันไม่สนิทจึงต้องปรับแผนที่เพื่อให้ข้อมูลบริเวณรอยต่อเป็นแผนที่ ต่อเนื่องกัน และ
หลังจากต่อแผนที่เสร็จแล้วควรตรวจสอบความถูกต้องด้วยขั้นตอนทอพอโลยี (Topology) อีกครั้ง

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์
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3. การทําเส้นให้เรียบขึ้น (Smooth Lines)
เป็นการลดรายละเอียดของข้อมูล เช่น ในการน าเข้าข้อมูล (Digitized) บางพื้นที่ที่เป็นลักษณะเส้นตรง 

แต่มีการท าให้เกิดจุคที่น าเข้าถี่เกินไป ก็ควรจะลดจ านวนจุดที่ดิจิไทซ์ลง เพื่อให้เกิดประสิทธิภาพในการแสดงผลและ 
วิเคราะห์ รวมถึงช่วยลดพื้นที่ในการจัดเก็บข้อมูลลงได้

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์

เรียนรู้ระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ดว้ยโปรแกรม ArcGIS Desktop 10.5 , 2560



4. คํานวณพื้นที่ เส้นรอบวง และความยาวของเส้น

การค านวณพื้นที่ที่อยู่ในฐานข้อมูลสามารถวัดพื้นที่ เส้นรอบวง และ
ความยาวของเส้นได้ โดยโปรแกรมระบบสารสนเทศภูมิศาสตรจ์ะ
ค านวณค่าอัตโนมัติ เมื่อข้อมูลเก็บอยู่ในฐานข้อมูล Geodatabase 
หรืออาจจะค านวณค่าเองตามต้องการได้ เมื่อมีการวัดระยะทางโดย
ก าหนดบนหน้าต่างการท างานของระบบสารสนเทศ ภูมิศาสตร์ เพื่อ
หาระยะทางจากจุดหนึ่งไปยังอีกจุดหนึ่งได้

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์





การวิเคราะห์ข้อมูลคุณลักษณะหรือข้อมูลตาราง (Analysis of Attribute Data)
การประมวลผลข้อมูลในระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ในบางกรณีต้องวิเคราะห์ผลข้อมูลคณลักษณะ 

ก าหนดให้ค่าผลคะแนนหรือจัดกลุ่มคะแนนสถิติ ซึ่งกระบวนการนี้คล้ายกับกระบวนการวิเคราะห์ผลในรูปแบบ ซึ่ง
อาศัยกระบวนการฐานข้อมูลและสถิติ

ก) การแก้ไขข้อมูลคุณลกัษณะ (Attribute Editing Function) จะสามารถเรียกค้น ตรวจสอบและ 
เปลี่ยนแปลงข้อมูล สามารถเพิ่มหรือลบข้อมูลได้ รวมถึงเชื่อมต่อตารางและรวมเป็นตารางเดียวกันได้
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ข) การค้นหาข้อมูลคุณลักษณะ (Attribute Query Function) 
เป็นการเรียกค้นข้อมูลในจานข้าง ที่เกี่ยวข้องกับเงื่อนไขที่ผู้ใช้งานตั้งค าถาม สามารถสอบถามโดยใช้วิธีการ

ต่างๆ เช่น
- การเรียกค้นข้อมูลอย่างง่าย เช่น การค้นหาข้อมูลตามล าดับชั้น หรือรูปปิด (Polygon) ที่เลือก
- การสอบถามข้อมูลเชิงซ้อน เช่น การค้นหาทางเลือกจากข้อมูลคุณลักษณะที่มีอยู่จ านวนชุดข้อมูลหนึ่ง หรือมากกว่า
- กระบวนการที่ใช้การเรียกค้นข้อมูลที่เชื่อมโยงกัน เช่น กระบวนการ Relation และ Join
ค) กระบวนการทางสถิติ (Attribute Statistic Function) 

ค านวณค่าทางสถิติจากตารางข้อมูล เช่น ค่าเฉลี่ย (Mean), ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน (Standard Deviation)
, ค่าต่ าสุด (Minimum) และค่าสูงสุด (Maximum) ค านวณค่าทางสถิติสามารถสร้างเป็นตารางข้อมูลใหม่ รวมถึง
สามารถใช้ร่วมกับการสอบถามข้อมูล (Query) เพื่อจัดเตรียมรายงานที่สมบูรณ์ 
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การแสดงผลข้อมูลคุณลักษณะหรือข้อมูลตาราง
การแสดงข้อมูลคุณลักษณะหรือข้อมูลตารางสามารถแสดงได้หลายวิธี เช่น การแสดงข้อมูลตาราง การ

น า ข้อมูลตารางมาสร้างและแสดงในรูปของสถิติ หรือในรูปกราฟซึ่งสามารถแสดงผลได้ทั้งกราฟ 2 มิติและกราฟ 3 
มิติ รวมถึงแสดงผลในรูปรายงาน
การจัดการกับตาราง

การจัดการกับตารางเพื่อเปลี่ยนการแสดงผลข้อมูลสามารถท าได้โดยใช้โปรแกรมทางด้านระบบ
สารสนเทศ ภูมิศาสตร์เพื่อก าหนดรูปแบบในการจัดการกับตาราง การจัดเรียงข้อมูลตามค่าสถิติภายในคอลัมน์ที่
เลือกนั้น สามารถเรียงล าดับจากน้อยไปหามาก หรือมากไป หาน้อย เพื่อวิเคราะห์ผลเบื้องต้นจากค่าต่ าสุด-สูงสุด 
รวมทั้งสามารถเรียงล าดับข้อมูลแบบตัวเลขหรือตัวอักษร การจัดเรียงล าดบัที่เป็นตัวอักษรจะจัดเรียงจากอักษร A ถึง 
Z หรือ ก ถึง ฮ จะเรียงจากน้อยไปหามาก (Ascending) หากต้องการเรียงจาก Z ไปถึง A หรือ ฮ ถึง ก ให้เลือกจาก
มากไปหาน้อย (Descending) 
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การวิเคราะห์ข้อมูลเชิงพื้นที่รวมกับข้อมูลคุณลกัษณะ                                                                           
(Integrated Analysis of the Spatial and Attribute Data)

การวิเคราะห์ข้อมูลเชิงพื้นที่ร่วมกับข้อมูลคุณลักษณะจะท าใหร้ะบบสารสนเทศมีประสิทธิภาพสูงมาก
ขึ้น และอาจใช้งานร่วมกับโปรแกรมประยุกต์อ่ืนๆ ซึ่งจะท าให้การท างานบนระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์มีความ
สมบูรณ์ มากยิ่งขึ้น ได้แก่ การเรียกค้นข้อมูล การแบ่งกลุ่มข้อมูล และการวัด (Data retrieval, Classification and 
Measurement)

ในกระบวนการนี้เป็นการท างานร่วมกันกับข้อมูลเชิงพื้นที่และข้อมูลตารางคือ เมื่อท าการเปลี่ยนแปลง
หรือ แกไขข้อมูลเชิงพื้นที่แล้วจะมีผลต่อข้อมูลตารางคือ ฟิลคค์วามยาวหรือพื้นที่จะมีค่าเปลี่ยนแปลงไป หากข้อมูล
อยู่ในรูป Shapefle จ าเป็นต้องค านวณค่าใหม่เสมอ ซึ่งเป็นสิ่งที่นักภูมิสารสนเทศควรค านึงก่อนสรุปผลขนาดพื้นที่
หรือ ระยะทาง
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1) การเรียกค้นข้อมูล (Retrieval)
• การเรียกค้นข้อมูลเกี่ยวข้องกับการค้นหาทางเลือก การดัดแปลงแก้ไข และผลลัพธ์ข้อมูลจะไม่มีการ ดัดแปลง

รูปแบบใดๆ เลย
• การค้นหาข้อมูลด้วยภาษา SQL (Standard Query Language-SQL) เป็นมาตรฐานที่ใช้กัน ในฐานข้อมูลที่

เชื่อมโยงกัน และใช้ในด้านระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์
• การเรียงล าดับ (Sorting) การจัดล าดับข้อมูลจากน้อยไปมาก หรือมากไปน้อย * การเรียงเลขให้ (Repurnberin

g) * การจัดกลุ่มย่อยใหม่ (Subsetting) * การค้นหา (Searching)
• การค้นหาทางเลือกจากฐานข้อมูลที่มีอยู่หลายชั้น การใช้ Boolean Logic มักใช้เป็นหลักในการ ทางานข้อมูล

คุณลักษณะและข้อมูลเชิงพื้นที่ 1
• การเรียกค้นข้อมูลสามารถเลือกพื้นที่ที่ต้องการ และแสดงผลลัพธ์ที่สืบค้นข้อมูลจากตารางข้อมูล คุณลักษณะ ใน

แต่ละ Record หรือผลลัพธ์จากการสอบถามจากแผนที่ที่ถูกเลือกในฐานข้อมูล
• การเรียกค้นข้อมูลแบบซับซ้อน เป็นการใช้วิธี Boolean Logic ร่วมกับการซ้อนทับข้อมอ (Overlay) เช่น ค้นหา

ต าแหนง่ที่ตั้งของบ้านภายในระยะทาง 2 กิโลเมตรจากร้านค้า
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2) การจัดกลุ่มข้อมูล (Classification)
เป็นกระบวนการจัดกลุ่มของสิ่งที่มีลักษณะเดียวกันหรือที่เรียกว่า Classification โดยใช้

ค่าสถิติทีอ่ยู่ในคอลมน์ (Field) ที่ต้องการจัดกลุ่มทางสถิติ เช่น คอลัมน์แสดงค่าปริมาณน้ าฝนซึ่งเป็น
ข้อมูลระดับอัตราส่วน (Ratio Scale) ในแต่ละพื้นที่จะต้องจ าแนก 3 ช่วงชั้นข้อมูล หรือจัดเป็น 3 
กลุ่มใหมจ่ัดเป็นข้อมูลระดับเรียงอันคับ (Ordinal Scale)
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• หลังจากที่มกีารจัดกลุ่มใหม่แล้วจะต้องรวมแผนที่ที่มีรายละเอียดในส่วนที่แบ่งเหมือนกันให้เป็นชิ้น 
เดียวกันเรียกกระบวนการนั้นว่า Generalization หรือ Map Dissolve เพื่อสะดวกการค านวณพื้นที่
รวมเป็น พื้นที่กลุ่มเดียวกัน
• กระบวนการแบ่งกลุ่มข้อมูลนี้มักจะใช้ข้อมูลคุณลักษณะในการท างานเป็นส่วนใหญ่ เช่น เลือกกลุ่มท่ี
มี การใช้ที่ดินประเภท “ที่รกร้างว่างเปล่า” และต้องห่างจากถนน “มากกว่า 500 เมตร ให้จัดกลุ่ม
เป็น “เหมาะสม ต่อการตั้งโรงงานมากที่สุด” เป็นต้น
• การพิจารณาแผนทีชุ่ดดิน : เราจะสร้างแผนทีชุ่คดินหลักจากชั้นข้อมูล (Layer) ซึ่งมีพื้นที่อยู่มากมาย 
ที่ถูกแบ่งตามลักษณะโดยรวมอาจท าการจัดกลุ่มใหม่ (Reclassify) การยุบรวมข้อมูล (Dissolve) หรือ
การรวม ข้อมูล (Merge)

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์



1. Reclassify การจัดกลุ่มข้อมูลใหม่ โดยการใช้ข้อมูลคณลักษณะอันใดอันหนึ่งหรือหลายอัน ควบกัน เช่น 
การจัดกลุ่มพื้นที่ชุดดินโดยอาศัยชนิดของดินเท่านั้น
2. Dissolve การลบขอบเขตระหว่างพื้นที่ที่เป็นชนิดเดียวกันโดยการลบเส้นระหว่างสองรูปปิด (polygon) 
ที่เป็นข้อมูลกลุ่มเดียวกัน หรือข้อมูลคุณลักษณะที่ถูกจัดกลุ่มให้เป็นกลุ่มเดียวกัน
3. Merge การรวมข้อมูลพื้นที่เข้าด้วยกันให้เป็นพื้นที่ขนาดใหญ่ขึ้นโดยการให้รหัสหรือค่าใหม่ ตามล าดับ
ของเส้นซึ่งมีขอบเขตเชื่อมต่อกัน (เช่น การสร้าง Topology ใหม่) และให้ค่า ID ใหม่ทุกๆ Polygon
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3) การวัดระยะ (Measurement)
โดยปกติการวัดระยะมักจะเกี่ยวข้องกับข้อมูลเชิงพื้นที่ แต่การแสดงผลของการวัดสามารถเก็บไว้

ในฐานข้อมูล ใหม่หรือกลุ่มใหม่ได้
การค านวณหาระยะทางระหว่างข้อมูลเชิงพื้นที่ โดยโปรแกรมระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ได้

สนับสนุนใน การวัดระยะทางผ่านหน้าต่างของการแสดงผลแผนที่ เพื่อหาระยะทางระหว่างจุด เส้น หรือ
พื้นที่ โดยแสดงผลรายงาน ระยะทาง ตัวอย่างเช่น การวัดระยะขจัดจากอ าเภอภูเรือไปยังอ าเภอภูหลวง 
ได้รับผลรายงานระยะทางระหว่างสอง อ าเภอคือ ระยะทางส่วนของเส้นล่าสุด (Segment) และระยะทาง
ทั้งหมดของเส้นที่วัดระยะ (Length) ผ่าน หน้าต่างแสดงผล
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4) การซ้อนทับข้อมูล (Overlay Function)
การซ้อนทับข้อมูลเป็นขั้นตอนที่ส าคัญและเป็นพื้นฐานทั่วไปในระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ 

หลักการคือการน าเข้าข้อมูลตัวแปรหรือปัจจัยที่แสดงผลเป็นข้อมูลเชิงพื้นที่ 1 ปัจจัย หรือมีปัจจัย
มากกว่า 1 ปัจจัย มาวิเคราะห์ โดยอาศัยค่าพิกัดภูมิศาสตร์ในต าแหน่งที่ตรงกัน และในต าแหน่งน้ันมี
ข้อมูลคุณลักษณะใดให้เชื่อมโยงไป เชิงพื้นที่นั้นด้วย แล้วน าข้อมูลผลลัพธ์มาใช้สนับสนุนการตัดสินใจ
แก้ปัญหา (Decision Making)

หลักการในการซ้อนทับข้อมูลในระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ คือ
- โดยทั่วไปในการซ้อนทับข้อมูลแผนที่จะอาศัยจุดพิกัดภูมิศาสตร์ (X, y) และข้อมูลตารางจะถูกสร้าง
ขึ้น ใหม่หลังจากทีท่ าการซ้อนทับข้อมูลเชิงพื้นที่และเชื่อมโยงข้อมูลคุณลักษณะเข้าด้วยกัน
- การซ้อนทับข้อมูลอาจจะใช้กระบวนการทางเลขคณิต (Arithmetic) เช่น การบวก ลบ คูณ และ 
หาร หรือตรรกศาสตร์ (Logic) เช่น AND, OR, XOR และอื่นๆ
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4) การซ้อนทับข้อมูล (Overlay Function) (ต่อ)
รูปแบบของการซ้อนทับข้อมูลเวกเตอร์ในระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์จ าแนกได้ 2 รูปแบบ คือ

1) การวิเคราะห์โดยใช้ข้อมูลปัจจัย 1 ชุดข้อมูลเพื่อวิเคราะห์ ได้แก่ การวิเคราะห์ระยะห่างหรือแนว
กันชน (Bufer) การยุบรวมข้อมูล (Dissolve) และการขจัดข้อมูล (Eliminate)
2) การวิเคราะห์โดยใช้ข้อมูลปัจจัยมากกว่า 1 ชุดข้อมูลเพื่อการวิเคราะห์ ได้แก่ การตัดข้อมูล (Clip), 
การเชื่อมต่อแผนที่ (Merge), การลบข้อมูล (Erase), การซ้อนทับข้อมูลแบบ Identity, การซ้อนทับ
ข้อมูลแบบ Intersect, การซ้อนทับข้อมูลแบบ Union, การหาระยะทางระหว่าง 2 ชั้นข้อมูล (Near), 
การปรับปรุงข้อมูล ททันสมัย (Update) เป็นต้น ดังจะได้อธิบายความหมายและการประยุกต์ต่อไป
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การวิเคราะห์ระยะห่างหรือแนวกันชนด้วยคาํสั่ง (Buffer)
การวิเคราะห์โดยใช้ข้อมูลปัจจัย 1 ชุดข้อมูลเพื่อวิเคราะห์ด้วยค าสั่ง Buffer เป็นการสร้าง

พื้นที่ล้อมรอบ ตัวแทนข้อมูลเชิงพื้นที่ (Graphic Features) หรือแนวกันชน หรือรัศมี ซึ่งสามารถก าหนด
ระยะห่างที่ต้องการได้ ตัวแทนข้อมูลเชิงพื้นที่ประเภทจุค (Point) เส้น (Line) และรูปปิด (Polygon) ของ
แผนที่ 1 ชั้นข้อมูล โดยผู้ วิเคราะห์สามารถก าหนดตัวแทนข้อมูลเชิงพื้นที่ที่ได้คัดเลือกไว้บางส่วน หรือทั้ง
ชั้นข้อมูลแผนที่ (Layer) ผลลัพธ์ของ การวิเคราะห์ข้อมูลจาก Buffer จะได้ชั้นข้อมูลแผนที่ใหม่ที่มีขนาด
ความกว้างของพื้นที่จากต าแหน่งที่เลือก

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์



http://desktop.arcgis.com/en/arcmap/10.3/tools/analysis-toolbox/GUID-267CF0D1-DB92-456F-A8FE-F819981F5467-web.png



https://sysadmin.psu.ac.th/2015/07/28/psu-buffer300m-by-qgis/

การท าแผนที่ Buffer 300 เมตร สถานที่หรือบริเวณห้ามขายเครื่องดื่มแอลกอฮอล์รอบ มอ.



การยุบรวมข้อมูล (Dissolve)
การวิเคราะห์ด้วยค าสั่งยุบรวมข้อมูลใช้ข้อมูลปัจจัย 1 ชั้นข้อมูลเพื่อวิเคราะห์ เป็นการลบ

เส้นขอบเขตของ พื้นที่ที่มีข้อมูลเดียวกัน เพื่อรวมข้อมูลพื้นที่ (Polygon) ที่มีคุณสมบัติหรือ Attribute 
ในตารางที่มีค่าเหมือนกัน และจะต้องมีเขตที่อยู่ติดกันเข้าด้วยกัน เพื่อลดความซ้ําซ้อนของชั้นข้อมูลให้
น้อยลง ซึ่งเป็นการเอาเส้นขอบเขตของ พื้นที่ที่มีค่าเหมือนกันและมีเขตที่ต่อเนื่องกันในหนึ่งหรือหลาย
ฟิลคร์วมกันเป็นเรคอร์ดใหม่

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์

http://desktop.arcgis.com/en/arcmap/10.3/tools/coverage-toolbox/dissolve.htm





การขจัดข้อมูล (Eliminate)
การวิเคราะห์ด้วยค าสั่งขจัดข้อมูลใช้ข้อมูลปัจจัย 1 ชั้นข้อมูลเพื่อวิเคราะห์ เป็นรูปแบบการวิเคราะห์ที่
ใช้รวม หรือลบพื้นที่ (Polygon) ที่ได้ถูกเลือกไว้แล้ว (เช่น รูปปิดที่มีขนาดเล็กมากๆ ตามทีก่ าหนดไว้) 
โดยการเรียกค้น (Query) หรือเลือกโดยตรงแล้วใช้ค าสั่งเพื่อรวมข้อมูลเข้ากับพื้นที่ข้างเคียงในระยะ S
nap tolerance ที่ก าหนดไว้ โดยน าไปรวมกับเส้นที่ยาวที่สุดที่สัมผัสของพื้นที่ที่ถูกเลือก ดังนั้น Elimi
nate จึงเป็นการขจัดพื้นที่ที่มีขนาดเล็ก ออกไป หรือเรียกว่า Generalization ก่อนการวิเคราะห์
ข้อมูลหรือก่อนการจัดท าแผนที่ฉบับสมบูรณ์ (Final Output) โดยพื้นที่เล็กจะไปรวมกับพื้นที่ที่มีขนาด
ใหญ่ที่มีพื้นที่อาณาเขตติดกัน 

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์



http://www.bangkokgis.com/modules.php?m=gis_foreveryone&gr=basic_gis&page=5



การตัดข้อมูลด้วยคําสั่ง (Clip)
การวิเคราะห์ด้วยค าสั่ง Clip ใช้ข้อมูล 2 ชั้นข้อมูล เป็นการตัดข้อมูลแผนที่ออกจากชั้นข้อมน 
เป้าหมาย (Layer to be clipped) โดยใช้แผนที่ขอบเขตที่ก าหนดหรือพื้นที่ที่ก าหนดเป็นขอบเขตการ
ตัด เช่น พื้นทีอ่ าเภอเดียวที่ต้องการใช้เป็นขอบเขตในการตัดข้อมูลพื้นที่จังหวัด (Layer to clip) หรือ
ตัดจุดต าแหน่ง สถานีวัดปริมาณน้ าฝนทั้งประเทศไทยด้วยขอบเขตจังหวัดปทุมธานี 

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์



http://desktop.arcgis.com/en/arcmap/latest/tools/analysis-toolbox/clip.htm



การลบข้อมูล (Erase)
การวิเคราะห์ด้วยค าสั่ง Erase ใช้ข้อมูล 2 ชั้นข้อมูล เป็นการลบข้อมูลออกจากแผนที่ชั้นข้อมูลที่จะลบ 
(Input layer) อาจเป็นชั้นข้อมูลประเภทจุค เส้น หรือรูปปิด โดยใช้ชั้นข้อมูลประเภทรูปปิดเท่านั้นที่
สามารถเป็น กรอบหรือขอบเขตในการลบ (Erase layer) บริเวณที่มีพื้นที่ซ้อนทับกัน ในส่วนของ
ผลลัพธ์บริเวณที่ซ้อนทับกัน จะถูกลบออกไป ค าสั่งของ Erase ให้ผลลัพธ์ตรงกันข้ามกับการตัดข้อมูล
ด้วยค าสั่ง Clip คือ การ Erase จะ เหลือเฉพาะข้อมูลที่อยู่นอก Erase layer

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์



การวิเคราะห์พื้นที่ซ้อนทับข้อมูลแบบ Identity
การวิเคราะห์ด้วยค าสั่ง Identity ใช้ข้อมูล 2 ชั้นข้อมูล เป็นการซ้อนทับ (Overlay) ข้อมูล

เชิงพื้นที่ 2 ชั้นข้อมูลเข้าด้วยกัน โดยยึดขอบเขตของชั้นข้อมูลแผนที่หลัก (Input layer) เป็นปัจจัย
หลัก กระท าต่อชั้นข้อมูลโดยส่วนที่อยู่นอกขอบเขตของชั้นข้อมูลแผนที่หลักจะไม่ถูกน ามารวมในชั้น 
ข้อมูลแผนที่ผลลัพธ์ ชั้นข้อมูลแผนที่ผลลัพธ์จะได้ชั้นข้อมูลแผนที่หลักทั้งหมดรวมกับชั้นข้อมูลแผนที่
ปัจจัยรองที่อยู่ใน ขอบเขตบริเวณที่ตรงกับชั้นข้อมูลแผนที่ปัจจัยหลักเท่านั้น ดังนั้นผลลัพธ์จะมีขนาด
คงที่เท่ากับข้อมูลแผนที่หลัก (Input layer)

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์



ตัวอย่างเช่น มีข้อมูลสถานีวัดปริมาณน้ าฝน (input layer) ที่ไม่
ทราบว่าตั้งอยู่ในต าบลใด ก็น าข้อมูล ต าบล (Identity layer) 
มาซ้อนทับแบบ Identity จะท าใหข้้อมูลใหม่ของสถานีวัด
ปริมาณน้ าฝนมีข้อมูลตาราง ต าบลอยู่ด้วยท าให้ทราบว่าแต่ละ
สถานีวัดปริมาณน้ าฝนอยู่ที่ต าบลใด



การวิเคราะห์พื้นที่ซ้อนทับแบบ Intersect
การวิเคราะห์พื้นที่ซ้อนทับแบบ Intersection เป็นการซ้อนทับ (Overlay) ข้อมูลระหว่าง

ชั้นข้อมูล แผนที่ 2 ชั้นข้อมูล โดยชั้นข้อมูลแผนที่ผลลัพธ์ (Output layer) จะมีขนาดเท่ากับชั้นข้อมูล 
Intersect layer และมีรายละเอียดข้อมูลของทั้ง 2 ชั้นข้อมูล ค าสั่ง Intersect ตรงกับรูปแบบ
ตรรกศาสตร์คือ AND คือ เหลือ เฉพาะพื้นที่ 2 ชุดที่ซ้อนกันได้พอดี

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์





การรวมพื้นที่ 2 ชั้นข้อมูลด้วยคําสั่ง (Union)
การวิเคราะห์ด้วยค าสั่ง Union เป็นการวิเคราะห์เชิงพื้นที่โดยการซ้อนทับ (Overlay) 

ระหว่าง 2 ชั้น ข้อมูลแผนที่ขึ้นไป โดยชั้นข้อมูลแผนที่ผลลัพธ์ที่ได้จะเป็นการรวมรายละเอียดข้อมูลทั้ง
ขอบเขตพื้นที่ของข้อมูลแผนที่ และข้อมูลคุณลักษณะ ในตารางของทั้ง 2 ชั้นข้อมูลแผนที่ที่ยังคงมี
รายละเอียดอยู่เหมือนเดิม ข้อมูลคุณลักษณะใน ตารางของชั้นข้อมูลแผนที่ผลลัพธ์ (Output layer) 
จะเป็นการเชื่อมกันของชั้นข้อมูลแผนที่ปัจจัยน าเข้า (input layer) และชั้นข้อมูลแผนที่ปัจจัยกระท า
(Union layer) ค าสั่ง Union ใช้กับชั้นข้อมูลแผนที่ประเภท polygon เท่านั้น ซึ่งตรงกับรูปแบบ
ตรรกศาสตร์ คือ OR

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์



http://pro.arcgis.com/en/pro-app/tool-reference/analysis/union.htm



การปรับปรุงข้อมูลให้ทันสมัยด้วยคําสั่ง Update
การวิเคราะห์ด้วยค าสั่ง Update ใช้ข้อมูลปัจจัย 2 ชั้นข้อมูล เป็นการปรับแก้ข้อมูลพื้นที่บางส่วนด้วย
การ แทนที่พื้นที่ในชั้นข้อมูลแผนที่ (Layer) หนึ่ง โดยชั้นข้อมูลแผนที่ (Layer) อื่นๆ ซึ่งการซ้อนทับ
ระหว่างชั้นข้อมูล แผนที่หลัก (Input Layer) กับชั้นข้อมูลแผนที่ที่มีการปรับปรุงใหม่ (Update Layer) 
มักใช้ชั้นข้อมูลแผนที่ เฉพาะประเภทรูปปิด (Polygon) และชั้นข้อมูลแผนที่ผลลัพธ์ (Output Layer) 
จะประกอบด้วยข้อมูล คุณลักษณะที่มฟีิลคท์ั้งหมดของ 2 ชั้นข้อมูล โดยมีการค านวณพื้นที่และเส้น
รอบรูปใหม่ เพื่อปรับปรุงฐานข้อมูลของ ชั้นข้อมูลแผนที่ผลลัพธ์ นิยมใช้ในการปรับปรุงแผนที่ให้
ทันสมัยที่ได้มกีารจัดเก็บเพิ่มเติมเฉพาะส่วน โดยลบข้อมูลเก่า ออกแล้วแทนที่ด้วยข้อมูลใหม่ 

ตัวอย่างเช่น การปรับปรุงแผนที่การใช้ประโยชน์ที่ดินปี 2558 ด้วย การส ารวจหรือแปล
ภาพถ่ายจากดาวเทียมโดยใช้ข้อมูลปีปัจจุบันแล้วน ามาปรับปรุงข้อมูลให้ทันสมัยด้วยค่าส่ง Update

การวิเคราะห์ข้อมูลระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์
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เทคนิคและวิธีการทางภูมศิาสตร
สาขาวิชาภูมิศาสตรและภูมิสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภฎัสวนสุนันทา

Courses

ความหมาย ประวัติ ชนิด องคประกอบ การอานและประโยชน

ของแผนที่
Map

ความหมาย องคประกอบ ชนิด การวิเคราะห เครื่องมือ

สําหรับการวิเคราะห การประยุกตใชGIS
GIS

ความหมาย สวนประกอบ GPS & GNSS และการ

ประยุกตใช
GPS&GNSS

หลักการ ประเภท และการประยุกตใช RS
Remote 
Sensing

ความหมาย ขั้นตอน ชนิด การแปลตีความ การจําแนกLULC 

และ UAV
Aerial Photo & 

UAV

A

B

C

D

E
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ระบบกําหนดตําแหนงบนโลก (GPS)
ความหมาย สวนประกอบ และการใชงาน GPS

GPS ยอมาจากคําวา Global Positioning System 

• เปนระบบที่ใชในการหาพิกัด หรือตําแหนงโดยอาศัยสัญญาณจากดาวเทยีม

• สามารถใชงานไดในทุกสภาพอากาศ และตลอด 24 ชั่วโมง

• เพื่อระบุขอมูลของตําแหนงและเวลา จากสัญญาณของดาวเทียม ที่โคจรอยูรอบโลกทําใหสามารถ

ระบุตําแหนง ณ จุดที่สามารถรับสัญญาณไดทั่วโลกและในทุกสภาพอากาศ รวมถึงสามารถคํานวณ

ความเร็วและทิศทางเพ่ือนํามาใชรวมกับแผนที่ในการนําทางได

ความหมายระบบกําหนดตาํแหนงบนโลก
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• ระบบกําหนดตําแหนงบนโลก (GPS) ถูกพัฒนาขึ้นโดยกระทรวงกลาโหม (Department of defense) 

สหรัฐอเมริกา ต้ังแตชวงป พ.ศ.2500 (1957) ซ่ึงในชวงแรกออกแบบมาเพ่ือใชทางการทหารเปนหลัก

• ในป ค.ศ. 1957 นกัวิทยาศาสตรของสหรัฐอเมริกา ติดตามการสงดาวเทียมสปุตนิกและพบปรากฏการณ 

ดอปเปลอรของคลื่นวิทยุที่สงมาจากดาวเทียม จึงพบวาหากทราบตําแหนงที่แนนอนบนพ้ืนผิวโลกก็สามารถ

ระบุตําแหนงของดาวเทียมไดจากการตรวจวัดดอปเปลอร และหากทราบตําแหนงที่แนนอนของดาวเทียมก็

สามารถระบุตําแหนงบนพ้ืนโลกไดในทางกลับกัน

• ค.ศ. 1960 กองทัพเรือสหรัฐไดทดลองระบบนําทางดวยดาวเทียมระบบแรกคือ ทรานซิส (TRANSIT)

• ค.ศ. 1978 ดาวเทียมที่ใชในจีพีเอส (GPS Block-I) สงขึ้นทดลองเปนครั้งแรกเพื่อใชทางการทหาร

• ค.ศ. 1983 หลังจากเหตุการณโคเรียนแอรไลน เที่ยวบินที่ 007 ของเกาหลีใต บนิพลดัหลงเขาไปใน     

นานฟาของสหภาพโซเวยีต และถูกยิงตก ประธานาธิบดีสหรัฐอเมริกา จึงมีนโยบายเปดใหพลเรือนไดใชงาน

ประวัติของระบบกําหนดตาํแหนงบนโลก

http://www.nro.gov/news/speeches/2011/2011-01.pdf
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Transit-1-Satellite Prototype

https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/thumb/3/39/Transit-1A.jpg/220px-Transit-1A.jpg

• 2. สวนควบคุม ประกอบดวยสถานีภาคพื้นดิน สถานีใหญอยูที่ Falcon Air Force Base ประเทศอเมริกา 

และศูนยควบคุมยอยอีก 5 จุด กระจายไปยงัภูมิภาคตาง ๆ ทั่วโลก 

• 3. สวนผูใชงาน ผูใชงานตองมีเคร่ืองรับสัญญาณที่สามารถรับคล่ืนและแปรรหัสจากดาวเทยีมเพื่อนํามา

ประมวลผลใหเหมาะสมกับการใชงานในรูปแบบตางๆ 

สวนประกอบของระบบกําหนดตาํแหนงบนโลก
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ตําราเทคโนโลยีอวกาศและภูมิสารสนเทศ,GISTDA หนา 218

ประกอบไปดวย 3 สวนหลัก คือ

1. สวนอวกาศ ประกอบดวยเครือขายดาวเทียมหลัก 3 คาย คือ สหรัฐอเมริกา ยุโรป และรัสเซีย

• สหรัฐอเมริกา ชื่อ NAVSTAR (Navigation Satellite Timing and Ranging GPS) มีดาวเทียม 31 ดวง ใช

จริง 24 ดวง และอีก 6 ดวงเปนตัวสํารอง บริหารงานโดย Department of Defenses มีรัศมีวงโคจรจาก

พื้นโลก 20,162.81 กม.หรือ 12,600 ไมล ดาวเทียมแตละดวงใช เวลาในการโคจรรอบโลก 12 ชั่วโมงมี

ความแมนยําในระดับบวก / ลบ 10 เมตร

• ยโุรป ชื่อ Galileo ม ี27 ดวง บริหารงานโดย ESA หรือ European Satellite Agency พรอมใชงานในป  

2008

• รัสเซีย ชื่อ GLONASS หรือ Global Navigation Satellite บริหารโดย Russia VKS (Russia Military      

Space Force)

สวนประกอบของระบบกําหนดตาํแหนงบนโลก
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GPS satellites fly in medium Earth orbit (MEO) at an 

altitude of approximately 20,200 km (12,550 miles). 

Each satellite circles the Earth twice a day.

Expandable 24-Slot satellite constellation, as defined in 

the SPS Performance Standard.

A visual example of a 24 satellite GPS constellation in motion 

with the Earth rotating. Notice    how the number of satellites in 

view from a given point on the Earth's surface changes with     

time. The point in this example is in Golden, Colorado, USA      

(39.7469° N, 105.2108°W).

https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/2/27/GPS24goldenSML.gif
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NAVSTAR (Navigation Satellite Timing and Ranging GPS)
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Delta II rocket launching the final GPS IIR(M) satellite, August 2009

Artist's rendering of a Block IIF satellite over the Earth GPS Block IIF satellite

Artist's rendering of three Block IIF satellites over the Earth GPS Block IIF satellite

https://www.gps.gov/multimedia/images/

Delta IV rocket launching the first GPS IIF satellite, May 2010

(Photo courtesy of United Launch Alliance)

Artist's rendering of GPS III satellite GPS III satellite

Control Segment

https://www.gps.gov/multimedia/images/
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https://www.gps.gov/systems/gps/control/
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Galileo (satellite navigation)
• The first Galileo test satellite, the GIOVE-A, was launched 28 December 2005

• As of July 2018, 26 of the planned 30 active satellites are in orbit.

• Galileo started offering Early Operational Capability (EOC) on 15 December 2016

• The complete 30-satellite Galileo system (24 operational and 6 active spares) is expected by 2020

• As of 2012,the system is scheduled to reach full operation 

in 2020 with the following specifications:

• 30 in-orbit spacecraft (24 in full service and 6 spares)

• Orbital altitude: 23,222 km (MEO)

• 3 orbital planes, 56° inclination, ascending nodes separate

d by 120° longitude (8 operational satellites and 2 active  

spares per orbital plane)

• Satellite lifetime: >12 years

• Satellite mass: 675 kg

• Satellite body dimensions: 2.7 m × 1.2 m × 1.1 m

• Span of solar arrays: 18.7 m

• Power of solar arrays: 1.5 kW (end of life)

https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/thumb/6/61/Galileo_sat_constallation.gif/370px-Galileo_sat_constallation.gif
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The system's orbit and signal accuracy is controlled by a ground segment consisting of:

2 Ground Control Centres, located in Oberpfaffenhofen and Fucino for Satellite and Mission Control

5 telemetry, tracking & control (TT&C) stations, located in Kiruna, Kourou, Nouméa, Sainte-Marie, Réunion & Redu

Several worldwide distributed mission data uplink stations (ULS)

Several worldwide distributed reference sensor stations (GSS)

A data dissemination network between all geographically distributed locations

Galileo mission segment operators

PAPETTE UPLINK STATION
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Galileo launch on a Soyuz rocket, 

21 October 2011

https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/thumb/5/54/Galileo_launch_on_Soyuz%2C_21_Oct_2011_%286266227357%29.jpg
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GLONASS or "Global Navigation Satellite System"

is a space-based satellite navigation system operating in the radionavigation-satellite service. It provides an alternative 

to GPS and is the second navigational system in operation with global coverage and of comparable precision.

• Development of GLONASS began in the Soviet Union in 1976. 

• Beginning on 12 October 1982, numerous rocket launches added satellites to the system until the constellation was completed 

in 1995. 

• After a decline in capacity during the late 1990s, 

• in 2001, under Vladimir Putin's presidency, the restoration of the system was made a top government priority and funding was 

substantially increased. 

• GLONASS is the most expensive program of the Russian Federal Space Agency, consuming a third of its budget in 2010.

By 2010, GLONASS had achieved 100% coverage of Russia's territory and in October 2011, the full orbital constellation of 24    

satellites was restored, enabling full global coverage. The GLONASS satellites' designs have undergone several upgrades, with t

he latest version being GLONASS-K2, scheduled to enter service in 2019.

A model of a GLONASS-K satellite displayed at CeBit 2011

https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/thumb/1/1a/CeBit_2011_-_Glosnass-K_Satellite_Model_11.jpg/220

px-CeBit_2011_-_Glosnass-K_Satellite_Model_11.jpg
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• GLONASS is a global satellite navigation system, providing real time position and velocity  determin

ation for military and civilian users. 

• The satellites are located in middle circular orbit at 19,100 kilometres (11,900 mi) altitude with a 64.8 

degree inclination and a period of 11 hours and 15 minutes.          

• GLONASS' orbit makes it especially suited for usage in high latitudes (north or south), where getting 

a GPS signal can be problematic. 

• The constellation operates in three orbital planes, with eight evenly spaced satellites on each. 

• A fully operational constellation with global coverage consists of 24 satellites, while 18 satellites are  

necessary for covering the territory of Russia. 

• To get a position fix the receiver must be in the range of at least four satellites.

• The GLONASS accuracy is up to 2.8 meters, in comparision with GPS, which have accuracy up to 5 

meters.
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The BeiDou Navigation Satellite System (BDS) is a Chinese satellite navigation system. It consists of two separate satellite  

constellations. 

• The first BeiDou system, officially called the BeiDou Satellite Navigation Experimental System and also known as   

BeiDou-1, consists of three satellites which since 2000 has offered limited coverage and navigation services, mainly for 

users in China and neighboring regions. Beidou-1 was decommissioned at the end of 2012.

• The second generation of the system, officially called the BeiDou Navigation Satellite System (BDS) and also known 

as COMPASS or BeiDou-2, became operational in China in December 2011 with a partial constellation of 10 satellites 

in orbit. Since December 2012, it has been offering services to customers in the Asia-Pacific region.

• In 2015, China started the build-up of the third generation BeiDou system (BeiDou-3) in the 

global coverage constellation. The first BDS-3 satellite was launched on 30 March 2015. 

• As of January 2018, nine BeiDou-3 satellites have been launched. BeiDou-3 will eventually 

consist of 35 satellites and is expected to provide global services upon completion in 2020. 

• When fully completed, BeiDou will provide an alternative global navigation satellite system 

to the United States owned Global Positioning System (GPS), and is expected to be more 

accurate than the GPS. 

• It was claimed in 2016 that BeiDou-3 will reach millimeter-level accuracy (with post-process

ing), which is ten times more accurate than the finest level of GPS.
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The Indian Regional Navigation Satellite System (IRNSS), with an operational name of NAVIC ("sailor" or "navigator" in              

Sanskrit, Hindi and many other Indian languages and also standing for NAVigation with Indian Constellation), is an autonomous   

regional satellite navigation system that provides accurate real-time positioning and timing services. It covers India and a region     

extending 1,500 km (930 mi) around it, with plans for further extension. An Extended Service Area lies between the primary           

service area and a rectangle area enclosed by the 30th parallel south to the 50th parallel north and the 30th meridian east to the        

130th meridian east, 1,500–6,000 km beyond borders. The system at present consists of a constellation of seven satellites, with two 

additional satellites on ground as stand-by.

The constellation is in orbit as of 2018, and the system was expected to be operational from early 2018 after a system check.           

NAVIC will provide two levels of service, the "standard positioning service", which will be open for civilian use, and a "restricted  

service" (an encrypted one) for authorized users (including military). Due to the failures of one of the satellites and its replacement,  

no new date for operational status has been set.

Coverage of NAVIC
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• The Quasi-Zenith Satellite System (QZSS) is a project of the Japanese government for the development of a four-satellite        

regional  time transfer system and a satellite-based augmentation system for the United States operated Global Positioning     

System (GPS) to be receivable in the Asia-Oceania regions, with a focus on Japan. 

• The goal of QZSS is to provide highly precise and stable positioning services in the Asia-Oceania region, compatible with     

GPS. 

• Four-satellite QZSS services (QZS-4) are available on a trial basis as of January 12, 2018, and are scheduled to commence as 

a production service on November 1, 2018.
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http://www.un-spider.org/news-and-events/news/japan-full-scale-disaster-management-system-quasi-zenith-satellites

QZSS uses three satellites, in highly inclined, slightly elliptical, geosynchronous orbits. Each 

orbit is 120° apart from the other two. Because of this inclination, they are not geostationary; 

they do not remain in the same place in the sky. Instead, their ground traces are asymmetrical 

figure-8 patterns (analemmas), designed to ensure that one is almost directly overhead (elevati

on 60° or more) over Japan at all times.
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http://qzss.go.jp/en/technical

https://techaneesh.blogspot.com/2016/10/irnss-vs-gps-difference-between-irnss.html
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https://timesofindia.indiatimes.com/photo/50665565.cms

https://www.researchgate.net/profile/Tyler_Reid5/publication/269338469/figure/fig2/AS:295206810341383@1447394196716/All-GNSS-satellites-and-augmentation-systems-plus-the-Iridium-constellation_W640.jpg
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Thank You 
Q & A



อ.ณยศ กุลพานิช

เทคนิคและวิธีการทางภูมิศาสตร์
สาขาวิชาภมูิศาสตรแ์ละภูมิสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฎสวนสุนนัทา



Courses

ความหมาย ประวัติ ชนิด องค์ประกอบ การอ่านและประโยชน์
ของแผนที่

Map

ความหมาย องค์ประกอบ ชนิด การวิเคราะห์ เครื่องมือ
ส าหรับการวิเคราะห์ การประยุกต์ใชG้IS

GIS

ความหมาย ส่วนประกอบ GPS & GNSS และการ
ประยุกต์ใช้

GPS&GNSS

หลักการ ประเภท และการประยุกต์ใช้ RSRemote 

Sensing

ความหมาย ขั้นตอน ชนิด การแปลตีความ การจ าแนกLULC 
และ UAV

Aerial Photo & 

UAV

A

B

C

D

E



ระบบก าหนดต าแหน่งบนโลก (GPS)
GNSS คืออะไร ? เกี่ยวกับ GPS ได้อย่างไร ? การประยุต์ใช้ GPS



ท าไมต้องรับสัญญาณจากดาวเทียมอย่างน้อย 2 ดวง

กองเทคโนโลยีท าแผนที่ กรมที่ดิน



ท าไมต้องรับสัญญาณจากดาวเทียมอย่างน้อย 3 ดวง



ท าไมต้องรับสัญญาณจากดาวเทียมอย่างน้อย 3 ดวง



GNSS ย่อมาจากค าว่า Global Navigation Satellite System ซึ่งเป็นค าที่ทั่วโลกใช้เรียก ระบบดาวเทียมที่มีการเปิด
ให้บริการอยู่ในปัจจุบัน และที่มีการวางแผนจะเปิดให้บริการในอนาคต ซึ่งดาวเทียมต่างๆ ในระบบ GNSS ประกอบด้วย
GPS ย่อมาจาก Global Positioning System ซึ่งเป็นดาวเทียมระบบแรกของโลกที่ออกแบบโดยประเทศสหรัฐอเมริกา
GLONASS เป็นระบบดาวเทียมของประเทศรัสเซีย มีดาวเทียมทั่วโลกทั้งหมด 
Galileo เป็นระบบดาวเทียมของสหภาพยุโรปซึ่งทั้งระบบจะมีดาวเทียมทั่วโลกทั้งหมด 
BeiDo เป็นดาวเทียมน้องใหม่ของประเทศจีน ปัจจุบันเปิดให้บริการเฉพาะโซนเอเซียเท่านั้น แต่ระบบนี้มีแผนจะเปิด
ให้บริการทั่วโลกภายในปี 2020 
IRNSS เป็นระบบดาวเทียมระดับภูมิภาค (Regional navigation Satellite System) ของประเทศอินเดีย ซึ่งให้บริการ
เฉพาะประเทศอินเดียและประเทศใกล้เคียง 
QZSS เป็นระบบดาวเทียมระดับภูมิภาคของประเทศญี่ปุ่น เช่นเดียวกับ IRNSS เปิดให้บริการเฉพาะประเทศ ญี่ปุ่นและ 
ประเทศแถบ Asia-Oceania

GNSS คืออะไร ?



ในอนาคตอันใกล้คาดว่าจะมีดาวเทียมที่ใช้ในการค านวณหาต าแหน่งมากถึง 134 ดวง และการ
ที่มีดาวเทียมที่มากขึ้นท าให้ Continuity , Accuracy , Reliability , Availability และ Efficiency เพิ่มขึ้น
Continuity :: ทุกระบบมคีวามเป็นอิสระจากกัน จึงมีโอกาสน้อยมากที่ทุกระบบจะท างานไม่ได้พร้อมกัน
Accuracy :: จ านวนดาวเทียมมากขึ้นท าให้มีข้อมูลมากขึ้นและน าไปสูก่ารหาต าแหน่งที่ถูกต้องสูงได้เร็วขึ้น
Reliability :: ช่วยในการตรวจจับข้อมูลที่ผิดพลาดได้ดีขึ้น
Availability :: เพิ่มโอกาสให้พื้นที่เมืองหรือพื้นที่ที่มีสิ่งกีดขวางท างานได้ดีขึ้น
Efficiency :: การใช้งานในโหมด RTK จะใช้เวลาในการ initialize สั้นลง

GNSS คืออะไร ?





GPS ทั่วไปค่าพิกัดจะแกว่งประมาณ 10-15 เมตร GNSS RTK ค่าพิกัดจะดีขึ้นในระดับเซนติเมตร



นิยามหรือค าจ ากัดหรือความหมายของ “GNSS” โดยภาพรวมแล้วจะหมายถึง ระบบดาวเทียม
น าร่อง หรือระบบน าร่องโดยใช้กลุ่มดาวเทียม ซึ่งระบบดังกล่าวจะให้บริการระบุต าแหน่งของ
ผู้ใช้ที่อยู่บนพื้นผิวโลกครอบคลุมทั้งโลกในขณะที่ GLONASS เป็นระบบหนึ่งที่อยู่ในระบบ
ดาวเทียม GNSS เป็นระบบที่ใช้ส าหรับน าทางเช่นเดียวกับระบบ GPS นั่นเอง



ปัจจุบันนี้ได้มีการใช้งาน GPS ในรูปแบบต่างๆดังนี้
1. การก าหนดพิกัดของสถานที่ต่าง ๆ การท าแผนที่ งานส ารวจ
2. การน าทาง สามารถน าทางได้ทั้งภาพและเสียง ใช้ได้หลายภาษา บางแบบมีภาพเสมือนจริง
3. การวางแผนการใช้ประโยชน์ที่ดินโครงข่ายหมุดดาวเทียม GPS ของกรมที่ดิน (DOLVRS)
4. การก าหนดจุดเพื่อบรรเทาสาธารณะภัย เช่น เส้ือกั๊กชูชีพที่มีเครื่องส่งสัญญาณจีพีเอส
5. การน าไปใชป้ระโยชน์ในกระบวนการยุติธรรม เช่นการติดตามบุคคล การติดตามการค้ายาเสพติด
6. การน าไปใชป้ระโยชน์ทางทหาร
7. การกีฬา เช่น ใช้ในการฝึกฝนเพื่อวัดความเร็ว ระยะทาง แคลลอรี่ที่เผาผลาญ หรือ ใช้ในสนามกอล์ฟ
เพื่อค านวณระยะจากจุดที่อยู่ถึงหลุม

การประยุกต์ใช้งานระบบ GPS



8. การนันทนาการ เช่น ก าหนดจุดตกปลา หาระยะเวลาที่เหมาะสมในการตกปลา การวัดความเร็ว
ระยะทางบันทึกเส้นทางเครื่องบิน/รถบังคับวิทยุ
9. ระบบการควบคุมหรือติดตามยานพาหนะ การติดตามบุคคล นอกจากนั้นยังสามารถน าไปใช้ในการ
ป้องกันการโจรกรรมและติดตามทรัพย์สินคืน
10.การน าข้อมูล GPS มาประกอบกับภาพถ่ายเพื่อการท่องเที่ยว การท ารายงานกิจกรรม เป็นต้น 
โดยจะต้องมีเครื่องรับสัญญาณดาวเทียมติดตั้งอยู่กับกล้องบางรุ่น หรือการใช้ GPS Data Logger 
ร่วมกับ Software
11.การประยุกต์ใช้ทางด้านการเกษตร ในปัจจุบันซึ่งรัฐบาลก าลังผลักดันและเป็นที่นิยมในการใช้ระบบ
พิกัดต าแหน่งมาช่วยก าหนดพื้นที่ท าเกษตรโดยอาศัยเครื่องมืออัตโนมัติเช่น หุ่นยนต์ UAV หรือ     
อากาศยานไร้คนขับ เพื่อลดเวลาและลดต้นทุนการผลิต แต่ได้ผลผลิตสูงขึ้น

การประยุกต์ใช้งานระบบ GPS



LAB การฝึกใช้อุปกรณ์ GPS เพื่อท าแผนที่ภายในมหาวิทยาลัย
1. ให้ นศ. แบ่งกลุ่มฝึกปฏิบัติ โดยก าหนดให้มีสมาชิกไม่เกินกลุ่มละ 3 คน 
2. ให้ นศ. แบ่งโดยเลือกเก็บข้อมูลดังต่อไปนี้

• ข้อมูลที่ตั้งของจุดขายอาหารภายในมหาวิทยาลัยราชภัฎสวนสุนันทา
• ข้อมูลที่ตั้งของถังขยะภายในมหาวิทยาลัยราชภัฎสวนสุนันทา
• ข้อมูลที่ตั้งของอาคารเรียนภายในมหาวิทยาลัยราชภัฎสวนสุนันทา
• ข้อมูลที่ต้ังของสถานที่ประกอบกิจกรรมอื่นภายในมหาวิทยาลัยราชภัฎสวนสุนันทา

เช่น โรงแรม ลานจอดรถ ห้องสมุด เป็นต้น
3. ให้ท าการสร้างตารางตรวจสอบพร้อมบันทึกข้อมูลรายละเอียดต่างๆ ใส่ตารางดังกล่าว
4. แล้วน าผลลัพธ์ที่ได้มาแสดงผลผ่านโปรแกรม Google my maps 
5. ให้ท าการส่งแผนที่ Google my maps และอธิบายขั้นตอนในการปฏิบัติงานมาทีละขั้นตอน
ก าหนดส่งงาน ไม่เกินวัน ศุกร์ที่ 2 พฤศจิกายน 2561 เวลา 23.00 น. ช่องทาง Google Classroom 



Thank You 

Q & A



อ.ณยศ กุลพานิช

เทคนิคและวิธีการทางภูมิศาสตร์
สาขาวิชาภมูิศาสตรแ์ละภูมิสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฎสวนสุนนัทา



Courses

ความหมาย ประวัติ ชนิด องค์ประกอบ การอ่านและประโยชน์
ของแผนที่

Map

ความหมาย องค์ประกอบ ชนิด การวิเคราะห์ เครื่องมือ
ส าหรับการวิเคราะห์ การประยุกต์ใชG้IS

GIS

ความหมาย ส่วนประกอบ GPS & GNSS และการ
ประยุกต์ใช้

GPS&GNSS

หลักการ ประเภท และการประยุกต์ใช้ RSRemote 

Sensing

ความหมาย ขั้นตอน ชนิด การแปลตีความ การจ าแนกLULC 
และ UAV

Aerial Photo & 

UAV

A

B

C

D

E



การส ารวจระยะไกล (Remote Sensing)
ความหมาย และหลักการเบื้องต้นในการส ารวจระยะไกล



• Remote Sensing เริ่มต้นใช้ครั้งแรกที่ประเทศสหรัฐอเมริกา ค.ศ..1960 มีความเกี่ยวข้องกับวิชาการแปล
ภาพถ่ายทางอากาศ (Photo Interpretation) โฟโตแกรมเมตรี (Photogrammetry)
• เป็นวิทยาศาสตร์และศิลปะในการได้มาซึ่งข้อมูลที่เกี่ยวข้องกับวัตถุพื้นที่หาข้อมูลเกี่ยวกับสิ่งต่างๆ พื้นที่และ
ปรากฏการณ์ต่าง ๆ หรือปรากฏการณ์ ด้วยการวิเคราะห์ข้อมูลที่ได้จากเครื่องมือที่ใช้เก็บข้อมูล ซึ่งเครื่องมือบันทึกข้อมูล
โดยปราศจากการเข้าไปสัมผัสกับวัตถุเป้าหมาย ทั้งนี้อาศัยคุณสมบัติของเคลื่อนแม่เหล็กไฟฟ้า เป็นสื่อการได้มาซึ่งข้อมูล 
ใน 3 ลักษณะคือ ช่วงคลื่น รูปทรงสัณฐานของวัตถุบนพื้นผิวโลก และการเปลี่ยนแปลงตามช่วงเวลา

Remote Sensing คืออะไร ?



ค าว่า “รีโมทเซนซิ่ง“ (Remote Sensing) ประกอบขึ้นมาจากการรวม 2 ค า ซึ่งแยกออกได้ดังนี้  คือ
Remote = ระยะไกล
Sensing = การรับรู้

หากรวมค า 2 ค าเข้าด้วยกัน "Remote Sensing" จึงหมายถึง "การรับรู้จากระยะไกล"
โดยมีนิยามความหมายนี้ได้กล่าวไว้ว่า
“เป็นการส ารวจตรวจสอบคุณสมบัติสิ่งใด ๆ ก็ตาม โดยที่มิได้สัมผัสกับสิ่งเหล่านั้นเลย”
ดังนั้นค าว่า "Remote Sensing"  จึงมีความหมายที่นิยมเรียกอีกอย่างหนึ่งว่า  “การส ารวจจากระยะไกล”

“การใช้พลังงานแม่เหล็กไฟฟ้าในการบันทึกภาพสิ่งที่อยู่โดยรอบ ซึ่งสามารถน าภาพมาท าการแปลความ 
เพื่อให้ได้มาซึ่งข้อมูลที่เป็นประโยชน์”

Remote Sensing คืออะไร ?



Remote Sensing คืออะไร ?
การส ารวจจากระยะไกล จะเกี่ยวข้องกับการส ารวจเก็บบันทึกข้อมูลอย่างเป็นระบบ ซึ่งประกอบด้วย 
• แหล่งข้อมูลที่ต้องการศึกษา (Data  Source) 
• พลังงานคลื่นแม่เหล็กไฟฟ้า (Electromagnetic Energy) 
• อุปกรณบ์ันทึกข้อมูล (Sensor) 
• กรรมวิธีประมวลผลข้อมูล (Data Processing)
ในปัจจุบันนี้ อาจกล่าวได้ว่า รีโมทเซนซิ่ง เป็นเครื่องมือทางการวิจัยที่มีประสิทธิภาพมากเพราะได้ข้อมูลที่
ทันต่อเหตุการณ์ เป็นข้อมูลที่ครอบคลุมบริเวณกว้าง และสามารถบันทึกภาพในบริเวณเดิมในเวลาที่
แน่นอน เหมาะที่จะน ามาใช้ศึกษาเรื่องการเปล่ียนแปลง ดังนั้นจึงเป็นข้อมูลที่เพิ่มประสิทธิภาพของมนุษย์
ในการวางแผนงานและการตัดสินใจได้ดีขึ้น



หลักการเบื้องต้นของ Remote Sensing
กระบวนการส ารวจระยะไกล
ประกอบด้วย 2 หลัก  คือ
1.      การรับข้อมูลและบันทึกสัญญาณข้อมูล  ( Data  Acquisition )
2.      การวิเคราะข้อมูล  ( Data  Analysis )





Remote Sensing แหล่งก าเนิดพลังงาน
ถ้าแบ่งตามท่ีก่อให้เกิดคลื่นแม่เหล็กไฟฟ้า มี 2 กลุ่มใหญ่ คือ
1. Passive remote sensing 

เป็นระบบที่ใช้กันกว้างขวางตั้งแต่เริ่มแรกจนถึงปัจจุบัน โดยมีแหล่ง พลังงานที่เกิดตาม
ธรรมชาติ คือ ดวงอาทิตย์เป็นแหล่งก าเนิดพลังงาน ระบบนี้จะรับและบันทึกข้อมูลได้ ส่วนใหญ่ในเวลา
กลางวัน และมีข้อจ ากัดด้านภาวะอากาศไม่สามารถรับข้อมูลได้ในฤดูฝนหรือเมื่อมีเมฆหมอกฝน



2. Active remote sensing 
เป็นระบบที่แหล่งพลังงานเกิดจากการสร้างขึ้นในตัวของเครื่องมือส ารวจ เช่น ช่วงคลื่น

ไมโครเวฟที่สร้างในระบบเรดาห์ แล้วส่งพลังงานนั้นไปยังพื้นที่เป้าหมาย ระบบนี้ สามารถท าการรับและ
บันทึกข้อมูล ได้โดยไม่มีข้อจ ากัดด้านเวลา หรือ ด้านสภาวะภูมิอากาศ คือสามารถรับส่งสัญญาณได้ทั้ง
กลางวันและกลางคืน อีกทั้งยังสามารถทะลุผ่านกลุ่มเมฆ หมอก ฝนได้ในทุกฤดูกาล

ในช่วงแรกระบบ passive remote sensing ได้รับการพัฒนามาก่อน และยังคงใช้กันอย่าง
แพร่หลายในปัจจุบัน ส่วนระบบ active remote sensing มีการพัฒนาจากวงการทหาร แล้วจึงเผยแพร่
เทคโนโลยีนี้ต่อกิจการพลเรือนในช่วงหลัง การส ารวจในด้านนี้ได้รับความสนใจมากขึ้นโดยเฉพาะกับ
ประเทศในเขตร้อนที่มีปัญหาเมฆ หมอก ปกคลุมอยู่เป็นประจ า

Remote Sensing กับแหล่งก าเนิดพลังงาน







องค์ประกอบจะต้องพิจารณา คือ
• คลื่นแม่เหล็กไฟฟ้า ซึ่งเป็นสื่อที่ใช้เชื่อมระหว่างเครื่องวัด กับวัตถุที่ต้องการส ารวจ
• เครื่องมือวัด ซึ่งเป็นตัวก าหนดช่วงคล่ืนแม่เหล็กไฟฟ้าที่จะใช้ในการตรวจวัด ตลอดจนรูปลักษณะของ

ข้อมูลที่จะตรวจวัดได้
• ยานที่ใช้ติดตั้งเครื่องมือวัด ซึ่งเป็นตัวก าหนดระยะระหว่างเครื่องมือวัด กับสิ่งที่ต้องการวัด ขอบเขต

พื้นที่ที่เครื่องมือวัดสามารถครอบคลุมได้ และช่วงเวลาในการตรวจวัด
• การแปลความหมายของข้อมูลที่ได้จากการวัด อันเป็นกระบวนการในการแปลงข้อมูลความเข้ม และ

รูปแบบของคล่ืนแม่เหล็กไฟฟ้าที่วัดได้ ออกเป็นข้อมูลที่ต้องการส ารวจวัดอีกต่อหนึ่ง

องค์ประกอบท่ีส าคัญของ Remote Sensing



ดวงอาทิตย์ เป็นแหล่งก าเนิดพลังงานตามธรรมชาติที่ส าคัญที่ใช้เป็นสื่อในการเก็บบันทึกข้อมูลต่าง ๆ 
บนพื้นผิวโลก พลังงานจากแสงอาทิตย์นี้มีลักษณะเป็นคลื่น มีความยาวแตกต่างกันออกไป เรียกว่า “
แถบคลื่นแม่เหล็กไฟฟ้า” (Electromagnetic Spectrum) ประกอบด้วยช่วงคลื่นที่ส้ันที่สุด คือ รังสี
คอสมิก (Cosmic Ray) ซึ่งมีความยาว 10 - 12 เมตร ไปจนถึงช่วงคลื่นยาวที่สุด คือ คลื่นวิทยุและ
โทรทัศน์ (Radio and television wave) ซึ่งมีความยาวมากกว่า 1  กิโลเมตรขึ้นไป รังสีแกมม่า (Gam
ma Ray) และรังสีเอกซเรย์ (X-ray) จะถูกดูดกลืนทั้งหมดโดยบรรยากาศชั้นบน จึงมิได้น ามาใช้ในงาน
ส ารวจข้อมูลระยะไกล

คลื่นแม่เหล็กไฟฟ้า (Electromagnetic Radiation)



ช่วงคลื่นที่มักน ามาใช้ในการท างานของระบบรีโมทเซนซิงคือช่วงคลื่นที่มองเห็นได้ (Visible 
Rays) ได้แก่ช่วงคลื่นที่มีความยาวระหว่าง 0.4- 0.7 ไมโครเมตร (ℵm ) ซึ่งประกอบไปด้วยช่วงคลื่นสี
ม่วง คราม น้ าเงินเขียว เหลือง แสด และแดง ซึ่งสามารถแบ่งออกเป็นกลุ่มแม่สีหลัก คือ น้ าเงิน เขียว 
และแดง  จัดได้ว่าเป็นแม่สีแสงธรรมชาติที่สามารถน าไปผสมผสานให้เกิดสีขึ้นมาอีกมากมายจาก

การศึกษาพบว่า ช่วงคลื่นอินฟราเรดใกล้ และ ช่วงคล่ืนอินฟราเรดกลาง เหมาะส าหรับ
น ามาใช้ในการศึกษาด้านธรณีวิทยา ช่วงคลื่นอินฟราเรดไกล มักใช้ในการศึกษาเกี่ยวกับอุณหภูมิ ของ
วัตถุ เช่น ใช้ในการศึกษาอุณหภูมิพื้นผิวน้ าและอุณหภูมิผิวดินในช่วงเวลาต่าง ๆ กัน และช่วงคลื่น 
“ไมโครเวฟ” ใช้มากในระบบถ่ายภาพที่สามารถสร้างพลังงานขึ้นเองได้ เช่น ระบบ SAR (Synthetic 
Aperture Radar)

คลื่นแม่เหล็กไฟฟ้า (Electromagnetic Radiation)



ช่วงคลื่นแสง เป็นช่วงคลื่นที่ตามนุษย์รับรู้ได้ 
ประกอบด้วยแสงสีม่วง ไล่ลงมาจนถึงแสงสีแดง
ช่วงอินฟราเรด เป็นช่วงคลื่นที่มีพลังงานต่ า 
ตามนุษย์มองไม่เห็น จ าแนกออกเป็น อินฟราเรด
คลื่นสั้น และอินฟราเรดคลื่นความร้อน
Near Infrared (NIR) ความยาวคลื่นจะอยู่ในช่วง
ระหว่าง 0.7 ถึง 1.5 µm.
Short Wavelength Infrared (SWIR) 
ความยาวคลื่นจะอยู่ในช่วงระหว่าง 1.5 ถึง 3 µm.
Mid Wavelength Infrared (MWIR) 
ความยาวคลื่นจะอยู่ในช่วงระหว่าง 3 ถึง 8 µm.
Long Wavelength Infrared (LWIR) 
ความยาวคลื่นจะอยู่ในช่วงระหว่าง 8 ถึง 15 µm.
Far Infrared (FIR) ความยาวคลื่นจะมากกว่า 
15 µm.



เนื่องจากวัตถตุ่างๆ มีคุณสมบัติการสะท้อนคล่ืนแม่เหล็กไฟฟ้าที่ช่วงคลื่นต่างๆ ไม่เหมือนกัน 
ดังนั้นเราจึงสามารถใช้คล่ืนแม่เหล็กไฟฟ้าในการส ารวจจากระยะไกลได้ รูปต่อไปนี้แสดงลักษณะการสะท้อน
แสงเปรียบเทียบระหว่างวัตถุต่างชนิดกันที่ช่วงคลื่นต่างๆ กัน ความสามารถในการสะท้อนแสงของวัตถุต่างๆ
บนพื้นโลกสามารถสรุปได้ดังนี้

น้ าสะท้อนแสงในช่วงแสงสีน้ าเงินได้ดี และดูดกลืนคลื่นในช่วงอื่นๆ และให้สังเกตว่าน้ าจะ
ดูดกลืนคล่ืน IR ช่วง 0.91 mm ในช่วงนี้ได้ดีมาก

ดินสะท้อนแสงในช่วงคลื่นแสงได้ดีทุกสี
พืชสะท้อนแสงช่วงสีเขียวได้ดี และสะท้อนช่วงอินฟราเรดได้ดีกว่าน้ าและดินมาก

คลื่นแม่เหล็กไฟฟ้า (Electromagnetic Radiation)





ปฎิสัมพันธ์ระหว่างพลังงานแม่เหล็กไฟฟ้าที่มีต่อวัตถุบนพื้นโลก
พลังงานแม่เหลก็ ไฟฟ้าจากดวงอาทิตย์มักจะถูกดูดกลืนโดยความชื้นและกระจัดกระจายโดยอนุภาคใน
บรรยากาศ (เช่นผงฝุ่น) ก่อน ที่จะส่งต่อมายังพื้นโลก ซึ่งประกอบไปด้วยวัตถุและสิ่งปกคลุมดินหลาย
ชนิด ปฎิกิรยิาระหว่างพลังงานแม่เหล็กไฟฟ้ากับวัตถุบนพื้นโลกจะขึ้นอยู่กับคุณสมบัติของวัตถุ และ
ความขรุขระของพื้นผิววัตถุ คือวัตถุจะต้องมีความขรุขระมากพอที่จะให้รังสีสามารถสร้างปฏิสัมพันธ์ได้ 
ถ้าหากพื้นผิวของวัตถุเรียบเกินไปก็จะท าให้รังสีความร้อนสะท้อนกลับหมดท าให้มีรายละเอียดของ
ข้อมูลที่ต้องการทราบส่งผ่านไปยังเครื่องบันทึกน้อย แต่ในสภาพความเป็นจริงแล้วพื้น ผิวโลกโดยมาก
จะขรุขระจึงไม่ค่อยเกิดปัญหาในการบันทึกข้อมูลปฏิกิริยาที่เกิดขึ้นระหว่างพลังงานแม่เหล็กไฟฟ้ากับ
วัตถุบนพื้นโลก แบ่งออกได้เป็น 3 ชนิดคือ
-การดูดกลืนพลังงาน (Absorption)
-การส่งผ่านพลังงาน (Transmission)
-การสะท้อนพลังงาน (Reflection)



เครื่องมือตรวจวัด (Sensor)
เครื่องมือวัดในเทคโนโลยีรีโมทเซนชิง คือเครื่องมือที่วัดพลังงานคลื่นแม่เหล็กไฟฟ้า เครื่องมือ

ซึ่งเป็นที่รู้จักกันดีคือกล้องถ่ายรูป กล้องถ่ายวีดีโอ และเรดาร์ โดยเครื่องมือวัดจะประกอบด้วยส่วนส าคัญ
สามส่วนคือ 

ส่วนรับคลื่นแม่เหล็กไฟฟ้า (receiver)
ส่วนที่ท าการวัดพลังงานของคลื่นแม่เหล็กไฟฟ้า (Detector)
ส่วนที่ท าการบันทึกค่าพลังงานที่วัดได้ (Recorder)

Active sensor เป็นระบบที่เครื่องมือวัดเป็นแหล่งก าเนิดคลื่นแม่เหล็กไฟฟ้าเองด้วย ในระบบรีโมทเซนซิงที่วัดจากระยะไกลมาก 
คลื่นก าเนิดไฟฟ้าที่ใช้จะจ ากัดอยู่ในช่วงคลื่นวิทยุเท่านั้น เนื่องจากปัญหาของแหล่งพลังงาน

Passive sensor เป็นระบบที่อาศัยคลื่นแม่เหล็กไฟฟ้าจากแหล่งก าเนิดอื่น เช่นใช้แสงจากดวงอาทิตย์ หรือคลื่นแม่เหล็กไฟฟ้าที่สิ่ง
ที่ต้องการส ารวจแผ่รังสีออกมาเอง (มักจะเป็นช่วงอินฟราเรดความร้อน) ในกรณีที่ใช้แสงจากดวงอาทิตย์ เครื่องมือวัดจะท างานได้เฉพาะในเวลา
กลางวันเท่านั้น นอกจากการศึกษารูปแบบของเมฆในทางอุตุนิยมวิทยา การตรวจวัดยังต้องการท้องฟ้าที่ปลอดโปร่ง ไม่มีเมฆ หรือฝนในช่วงที่ ท า
การตรวจวัดด้วย



การส ารวจด้วยรีโมทเซนชิงมีการใช้วงโคจรของดาวเทียม 2 ลักษณะส าคัญ คือ
วงโคจรแบบคา้งฟ้า (geostationary orbit)

ดาวเทียมจะปรากฏเหมือนอยู่นิ่งเมื่อสัมพัทธ์กับต าแหน่งบนพื้นโลก ดาวเทียมโคจรในทิศเดียวกับ
การหมุนรอบตัวเองของโลก มีระนาบการโคจรอยู่ในแนวเส้นศูนย์สูตร และมีความสูงประมาณ 36,000 
กิโลเมตร ต าแหน่งของดาวเทียมสัมพัทธ์กับต าแหน่งบนพื้นโลกจะเสมือนว่าดาวเทียมอยู่นิ่งค้างอยู่บนฟ้า
ตลอดเวลา จึงเรียกดาวเทียมที่มีลักษณะวงโคจรเช่นนี้ว่า ดาวเทียมค้างฟ้า (Geostationary satellite)
ดาวเทียมด้านอุตุนิยมวิทยาที่ใช้ศึกษา และสังเกตการเปลี่ยนแปลงของสภาพอากาศโดยดูจากรูปทรงและการ
เคลื่อนตัวของเมฆ จะใช้วงโคจรลักษณะนี้ ตัวอย่างเช่น ดาวเทียม GMS ของประเทศญี่ปุ่น นอกจากนั้น
ดาวเทียมส่ือสารจ านวนมาก เช่น ดาวเทียมปาลาป้า ดาวเทียมของ StarTV รวมทั้ง ดาวเทียมไทยคม ของ
บริษัทชินวัตร ก็ใช้วงโคจรแบบ geostationary เช่นกัน

ยานส ารวจ (Platform)



วงโคจรแบบใกล้แกนหมุนของโลก (Near polar orbit)
ระนาบของวงโคจรของดาวเทียมจะอยู่ในทิศใกล้เคียงกับแนวแกนหมุนของโลก โดยดาวเทียม

อาจอยู่ที่ระดับความสูงใดก็ได้ที่ความเสียดทานของบรรยากาศมีน้อยจนไม่สามารถท าให้ความเร็วของ
ดาวเทียมลดลง

ดาวเทียมส ารวจส่วนมากจะมีวงโคจรในลักษณะนี้ โดยจะมีการก าหนดระดับความสูง และมุม
ของระนาบวงโคจรเทียบกับแนวเส้นศูนย์สูตร ที่เหมาะสม (โดยมากจะมีความสูงประมาณ 700-1000 
กิโลเมตร และมีมุมเอียงประมาณ 95 - 100 องศา จากระนาบศูนย์สูตร) ตัวอย่างเช่น ดาวเทียม Landsat 
(สหรัฐอเมริกา) SPOT (ฝรั่งเศส) ADEOS (ญี่ปุ่น) INSAT (อินเดีย) RADARSAT (แคนาดา)
ดาวเทียมเพื่อการสื่อสาร เช่น ดาวเทียมอีริเดียม ใช้วงโคจรในลักษณะนี้ แต่จะมีระนาบวงโคจรที่เอียงออก
จากแนวแกนหมุนของโลกมากกว่านี้

ยานส ารวจ (Platform)



วงโคจรแบบค้างฟ้า (geostationary orbit)

วงโคจรแบบใกล้แกนหมุนของโลก (Near polar orbit)



ความละเอียด (Resolution)



จากภาพเป็นการเปรียบเทียบขนาดของข้อมูลที่ได้จากการตรวจวัดจากดาวเทียมดวงต่าง ๆ กับพื้นที่สนาม
ฟุตบอล เช่น ดาวเทียม SPOT ชนิด panchromatic ให้ความละเอียดที่ 10 เมตร ดาวเทียม Landsat ให้
รายละเอียดที่ 30 เมตร ผู้ใช้จ าเป็นที่จะต้องเลือกข้อมูลจากดาวเทียมให้เหมาะสมกับการใช้งาน เนื่องจาก
ดาวเทียมที่รายละเอียดมาก มีราคาสูง และพื้นที่ในการตรวจวัดแต่ละครั้งมีขอบเขตค่อนข้างแคบ ถ้าผู้ใช้
เลือกชนิดของข้อมูลดาวเทียมไม่เหมาะสม เช่น ผู้ใช้ท าการศึกษาเก่ียวกับสิ่งปกคลุมดิน เพื่อเป็นตัวแปรใน
แบบจ าลองทางคณิตศาสตร์ที่พัฒนาขึ้นเพื่อท านายการเกิดน้ าท่วมในลุ่มน้ าเจ้าพระยาตอนล่าง แต่ผู้ใช้
เลือกใช้ข้อมูลจากดาวเทียม IKONOS ที่ขนาดรายละเอียด 1 เมตร ท าให้เสียเวลา และงบประมาณในการ
แปรความหมายข้อมูลการใช้ประโยชน์ที่ดินมากเกินความจ าเป็น

ความละเอียด (Resolution)







Spectral Band Wavelength Resolution
Band 1 - Coastal / Aerosol 0.433 – 0.453 µm 30 m
Band 2 - Blue 0.450 – 0.515 µm 30 m
Band 3 - Green 0.525 – 0.600 µm 30 m
Band 4 - Red 0.630 – 0.680 µm 30 m
Band 5 - Near Infrared (NIR) 0.845 – 0.885 µm 30 m
Band 6 - Short Wavelength Infrared (SWIR) 1.560 – 1.660 µm 30 m
Band 7 - Short Wavelength Infrared (SWIR) 2.100 – 2.300 µm 30 m
Band 8 - Panchromatic 0.500 – 0.680 µm 15 m
Band 9 - Cirrus 1.360 – 1.390 µm 30 m
Band 10 - Long Wavelength Infrared (LWIR) 10.30 – 11.30 µm 100 m
Band 11 - Long Wavelength Infrared  (LWIR) 11.50 – 12.50 µm 100 m

ตารางความยาวช่วงคลื่นของดาวเทียม Landsat 8 OLI/TIRS



Sentinel-2 bands Central wavelength (nm) Bandwidth (nm) Spatial resolution (m)
Band 1 – Coastal aerosol 443.9 27 60
Band 2 – Blue 496.6 98 10
Band 3 – Green 560 45 10
Band 4 – Red 664.5 38 10
Band 5 – Vegetation red edge 703.9 19 20
Band 6 – Vegetation red edge 740.2 18 20
Band 7 – Vegetation red edge 782.5 28 20
Band 8 – NIR 835.1 145 10
Band 8A – Narrow NIR 864.8 33 20
Band 9 – Water vapour 945 26 60
Band 10 – SWIR – Cirrus 1373.5 75 60
Band 11 – SWIR 1613.7 143 20
Band 12 – SWIR 2202.4 242 20

ตารางความยาวช่วงคลื่นของดาวเทียม Sentinel 2A



การส ารวจระยะไกล (Remote Sensing)
ประโยชน์ของการส ารวจระยะไกล



การส ารวจระยะไกล (Remote Sensing) ได้น ามาใช้ประโยชน์ในการพัฒนาประเทศหลายด้าน สามารถประยุกต์ใช้ในงานต่าง
ๆ เช่น
การใช้ที่ดิน
รีโมทเซนซิง สามารถใช้แปล รูปแบบการใช้ที่ดินประเภทต่างๆ และน าผลลัพธ์ที่ได้มาจัดท าแผนที่การใช้ที่ดิน รีโมทเซนซิง 
น ามาใช้สนับสนุนติดตามและประเมินแนวโน้มการใช้ที่ดินประเภทต่างๆ เช่น ด้านการเกษตร พื้นที่ป่าไม้ เป็นต้น
การเกษตร
ภาพถ่ายจากดาวเทียมใช้ส ารวจบริเวณพื้นที่เพาะปลูกพืชเศรษฐกิจ เช่น พื้นที่ปลูกข้าว ปาล์มน้ ามัน ยางพารา สัปปะรด อ้อย 
ข้าวโพด ฯลฯ ผลลัพธ์จากการแปลภาพใช้ประเมินการเปลี่ยนแปลงการเพาะปลูกพืชเศรษฐกิจในแง่ปริมาณ ราคา ช่วงเวลา 
ฯลฯ ติดตามขอบเขตและความอุดมสมบูรณ์ของพื้นที่ป่าและเขตอนุรักษ์พันธุ์ไม้ ประเมินบริเวณพื้นที่ที่เหมาะสม (มีศักยภาพ) 
ในการปลูกพืชต่าง ๆ เช่น ข้าว ปาล์มน้ ามัน มันส าปะหลัง เป็นต้น

ประโยชน์ของการส ารวจระยะไกล



ป่าไม้
ติดตามการเปลี่ยนแปลงพื้นที่ป่าไม้จากการแปลภาพถ่ายจากดาวเทียม เช่น ป่าดงดิบ ป่าดิบชื้น ป่าเต็งรัง ป่าชายเลน เป็นต้น
ผลลัพธ์จากการแปลสภาพพื้นที่ป่า เพื่อส ารวจพื้นที่ป่าอุดมสมบูรณ์และป่าเสื่อมโทรม นอกจากนี้ยังใช้ส าหรับ ติดตามพื้นที่ไฟ
ป่าและความเสียหายจากไฟป่า ประเมินพื้นที่ที่เหมาะสมส าหรับปลูกป่าทดแทนบริเวณที่ถูกบุกรุก หรือโดนไฟป่า
ธรณีวิทยา
การใช้ภาพถ่ายจากดาวเทียมแปลสภาพพื้นที่เพื่อจัดท าแผนที่ธรณีวิทยาและโครงสร้างทางธรณีซึ่งเป็นข้อมูลที่ต้องใช้เวลาและ
งบประมาณในการส ารวจ และน ามาสนับสนุนในการพัฒนาประเทศ เช่น เพื่อการประเมินหาแหล่งแร่ แหล่งเชื้อเพลิง
ธรรมชาติ แหล่งน้ าบาดาล การสร้างเขื่อน เป็นต้น การใช้รีโมทเซนซิง มาสนับสนุนการจัดท าแผนที่ภูมิประเทศ
การวางผังเมือง
ใช้รีโมทเซนซิง ภาพถ่ายจากดาวเทียมรายละเอียดสูง เพื่อใช้ติดตามการขยายตัวของเมือง ภาพถ่ายจากดาวเทียมช่วยให้
ติดตาม การเปลี่ยนแปลงลักษณะ/รูปแบบ/ประเภทการใชท้ี่ดิน ใช้ภาพถ่ายรายละเอียดสูง ติดตามระบบสาธารณูปโภค เช่น 
ระบบคมนาคมขนส่งทางบก ทางน้ า หรือระบบรถไฟฟ้า BTS เป็นต้น ผลลัพธจ์ากการแปลภาพถ่ายจากดาวเทียมน ามาใช้ใน
ระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์วิเคราะห์การพัฒนาสาธารณูปการ เช่น การจัดสร้าง/ปรับปรุง สถานศึกษา โรงพยาบาล สถานี
ต ารวจ ดับเพลิง ไปรษณีย์ ห้องสมุด สนามเด็กเล่น สวนสาธารณะ เป็นต้น



สิ่งแวดล้อม
รีโมทเซนซิง ได้ใช้แปลสภาพทรัพยากรชายฝั่งที่เปลี่ยนแปลง เป็นประโยชน์ต่อการศึกษาวิเคราะห์การจัดการทรัพยากรชายฝั่ง
เช่น การพังทลายของดินชายฝั่ง การท าลายป่าชายเลน การท านากุ้ง การอนุรักษ์ปะการัง เป็นต้น
ภาพถ่ายจากดาวเทียมในช่วงคลื่น visible ช่วยในการ ศึกษา/ติดตาม/ตรวจสอบความเปลี่ยนแปลงของคุณภาพน้ า
ผลลัพธ์จากการแปลภาพน ามาประกอบระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ ในการวิเคราะห์ความรุนแรงของปัญหาคุณภาพสิ่งแวดล้อม
ทางด้านน้ า อากาศ เสียง ขยะ และสารพิษ· รีโมทเซนซิงจึงช่วยสนับสนุนการวางแผนพัฒนาคุณภาพสิ่งแวดล้อม
โบราณคดี
ภาพถ่ายจากดาวเทียมรายละเอียดสูง ใช้ติดตามพื้นที่ แหล่งชุมชนโบราณ หรือพื้นที่โบราณสถาน
ภาพถ่ายจากดาวเทียมรายละเอียดสูง ช่วยติดตามเพื่อการบ ารุงรักษา คู คันดินรอบชุมชนสระน้ าหรือบาราย เขื่อน
สมุทรศาสตร์และการประมง
รีโมทเซนซิงใช้ในการศึกษาเกี่ยวกับการไหลเวียนของน้ าในท้องทะเล ศึกษาตะกอนในทะเลและคุณภาพของน้ าบริเวณชายฝั่ง
เช่น การแพร่ของตะกอนแขวนลอยจากการท าเหมืองแร่ในทะเล ศึกษาการประมงด้วยภาพดาวเทียมเรดาร์ที่เห็นพื้นที่ประมง
น้ าเค็ม



อุตุนิยมวิทยา/อุบัติภัย
ภาพถ่ายจากดาวเทียม สามารถใช้ถ่ายพื้นที่ที่ได้รับเหตุอุบัติภัย และก าหนดขอบเขตบริเวณที่เกิดอุบัติภัยได้ ติดตามและ
ประเมินผลเสียหายเบื้องต้น
ภาพถ่ายจากดาวเทียมน ามาใช้ศึกษาลักษณะการเกิดและประเมินความรุนแรง
ผลลัพธ์ที่ได้จากการแปลพื้นที่ได้รับผลกระทบ เพื่อการวางแผนช่วยเหลือและฟื้นฟู
การท าแผนที่
ภาพถ่ายจากดาวเทียม ที่ทันสมัยน ามาปรับปรุงแผนที่ภูมิประเทศมาตราส่วนใหญ่ 1:50000 ได้อย่างรวดเร็ว ทันสมัย
ศึกษาลักษณะการเปลี่ยนแปลงทางด้านภูมิประเทศ เส้นทางการคมนาคม หรือสิ่งก่อสร้างที่เกิดขึ้นใหม่
ใช้ในการวางแผน/การมองภาพรวมที่รวดเร็วและถูกต้องจัดท าภาพสามมิติ
ทรัพยากรน้ า/อุทกวิทยา
รีโมทเซนซิง ใช้ศึกษาแหล่งน้ าทั้งบนบกในทะเล น้ าบนดินและใต้ผิวดิน
ศึกษาองค์ประกอบอื่นๆ ที่สัมพันธ์กับน้ า เช่น ปริมาณ คุณภาพ การไหล การหมุนเวียน เป็นต้น



การส ารวจระยะไกล (Remote Sensing)
Google Earth Engine Explorer



Concept
- ต้องรู้ว่า Band ไหน เก่งเรื่องอะไร ?
- สีไหนผสมกันแล้วได้อะไร ? 

ส าหรับการสร้างภาพสีผสมสามารถสร้างได้ 2 แบบ ได้แก่
1 ภาพสีผสมแบบธรรมชาติ หรือ ภาพสีผสมจริง เป็นการน าเอา
ช่วงคลื่นที่ตามองเห็นทั้ง 3 คลื่น มาผสมกัน โดยช่วงคลื่นสีน้ าเงินให้
แสดงผลเป็นสีน้ าเงิน ช่วงคลื่นสีเขียวให้แสดงผลเป็นสีเขยีว ช่วง
คลื่นสีแดงให้แสดงผลเป็นสีแดง ผลลัพธ์ที่ได้จะปรากฎสีต่างๆ
เหมือนกับสีของวัตถุที่มองเห็นในธรรมชาติ เช่น พืชจะปรากฏเป็นสี
เขียว น้ าเป็นสีน้ าเงิน และดินออกสีน้ าตาลแดง

2 ภาพสีผสมเท็จ เป็นการเลือกช่วงคลื่นมาแสดง แล้วท าให้สีของ
ภาพ ไม่เหมือนกับสีจริงตามธรรมชาติ ซึ่งมีได้หลายรูปแบบมาก 
น ามาใช้ประโยชน์ เช่น การแยกแยะวัตถุ















Thank You 

Q & A
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อ.ณยศ กุลพานิช

เทคนิคและวิธีการทางภูมิศาสตร
สาขาวิชาภูมิศาสตรและภูมสิารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฎสวนสุนันทา

Courses

ความหมาย ประวัติ ชนิด องคประกอบ การอานและประโยชน

ของแผนที่
Map

ความหมาย องคประกอบ ชนิด การวิเคราะห เครื่องมือ

สําหรับการวิเคราะห การประยุกตใชGIS
GIS

ความหมาย สวนประกอบ GPS & GNSS และการ

ประยุกตใช
GPS&GNSS

หลักการ ประเภท และการประยุกตใช RS
Remote 
Sensing

ความหมาย ขั้นตอน ชนิด การแปลตีความ การจําแนกLULC 

และ UAV
Aerial Photo & 

UAV

A

B

C

D

E
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การสํารวจระยะไกล (Remote Sensing)
ความหมาย และหลักการเบื้องตนในการสํารวจระยะไกล

ประโยชนของการสาํรวจดวยรูปถายทางอากาศ

• รปูถายทางอากาศชวยใหเห็นภาพในบริเวณกวางกวาท่ีเรามองเห็นไดในระดับพื้นดิน รายละเอียดตางๆ ในภาพ
ชวยสามารถเกบ็ขอมลูตางๆ ไดหลายชนิดในลักษณะเดียวกัน

• รปูถายทางอากาศแตกตางกับสายตาของมนุษยท่ีทําใหเหตุการณตางๆ หยุดลงได

• รปูถายทางอากาศจะบันทึกเหตุการณตางๆ ท่ีเกิดข้ึนไวใหคงอยูตลอดไป ดังนั้นภาพท่ีบันทึกนี้เราสามารถนํามา
ศึกษาในสํานักงานเวลาใดกไ็ด
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ประโยชนของการสาํรวจดวยรูปถายทางอากาศ

• ฟลมสามารถบันทึกในชวงคลื่นที่กวางกวาสายตามนุษยถงึสองเทา คือในชวงคลื่น 0.3-0.9 ไมโครมิเตอร 
ในขณะที่เราเดินสํารวจภาคพื้นดินตาเราเห็นไดในชวงคล่ืน 0.4-0.7 ไมโครมิเตอร เทานั้น ในชวงคล่ืนเหนือมวง
(อัลตราไวโอเลต) และอินฟาเรต เราสามารถถายใหเปนภาพท่ีมองเห็นได ดังนั้นเราจึงเหน็ปรากฎการณตางๆ 
ที่ตาเราไมสามารถมองเห็นไดจากภาพถายทางอากาศ

ประโยชนของการสาํรวจดวยรูปถายทางอากาศ

• การใชกลองถายรูปทางอากาศ ฟลม แนวบินท่ีถูกตองทําใหเราสามารถถายภาพรายละเอียดของพ้ืนที่ได
มากกวาท่ีจะมองเห็นดวยสายตา การใชกลองขยายชวยใหการมองภาพจะทําใหเหน็รายละเอียดตางๆ เหลานี้
ไดดี และถามีรายละเอียดทางภาคพื้นดินที่ถูกตองก็จะชวยใหเราวัดหาตําแหนง ระยะทาง ทศิทาง และเนื้อที่ 
ความสูงจากภาพถายไดถูกตองพอสมควร และในทางปฏิบัติ แผนท่ีลักษณะภูมิประเทศสวนใหญก็ผลิตขึ้นจาก
ภาพถายทางอากาศ
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ประโยชนของการสาํรวจดวยรูปถายทางอากาศ

• รปูถายทางอากาศ มกีารถายรูปในลักษณะเหลื่อมล้ําในแนวบิน และระหวางแนวบินซ่ึงสามารถนํารูปภาพ
ใกลเคียง หรือที่มีพื้นท่ีซอนทับกันมาทาํการมองภาพทรวดทรงหรือภาพ 3 มติิ เหมือนลกัษณะภูมิประเทศจริง 
ทําใหสามารถเขาใจและตีความขอมูลในรูปถาย หรือนําไปจัดทําแผนที่ไดอยางถูกตอง

ขอจํากัดของการสํารวจดวยรูปถายทางอากาศ

• รปูถายทางอากาศจะมีมาตราสวนไมเทากันตลอดทั้งภาพ ตรงกันขามกับแผนที่ที่มีมาตราสวนเทากันตลอดทั้ง
แผน

• รปูถายทางอากาศจะมีความผิดพลาดทางตําแหนง เน่ืองจากระดบัความสูงของการบินถายรูป  ในบริเวณกลาง
รปูจะมีความถูกตองมากท่ีสุด และมากกวาบรเิวณพื้นที่ดานขอบของรูป
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ขอจํากัดของการสํารวจดวยรูปถายทางอากาศ

• รปูถายทางอากาศจะแสดงขอมูลทกุส่ิงท่ีปรากฏบนพ้ืนผิวโลก โดยมีสิ่งที่ควบคุมคือ ระยะความสงูของการบิน 
มาตราสวน เทคนิคในการผลติ เปนตน ดังนั้นเลือกไมไดวาจะใหอะไรปรากฏหรือไมปรากฎบนภาพถาย แตใน
การทําแผนที่ผูทําจะตัดสินใจไดตามจุดประสงควาจะแสดง หรือไมแสดงอะไรบนแผนที่

• การถายภาพทางอากาศจะทาํไดยากในบริเวณท่ีมีแสงสวางนอยเพราะความแตกตางของสีบนภาพถายท่ีมอียู
นอย

ประเภทของรูปถายทางอากาศ

รปูถายทางอากาศมีหลายชนิด และมีการใชชื่อเรียกที่แตกตางกันออกไปท้ังจาก

• ฟลมที่ใชถายรูป

• กลองถายรูป

• ลกัษณะความแตกตางของเลนส

• ขนาดของมุมที่แกนกลองถายรูป

สามารถแบงประเภทไดตามลักษณะดังตอไปน้ี
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ประเภทของรูปถายทางอากาศ

การแบงประเภทตามประเภทของฟลมท่ีใชถายรูป

ในลักษณะนี้จะกําหนดช่ือเรยีกของรูปถายตามประเภทของฟลมที่ใช

ไดแก

1. รูปถายขาว-ดํา (Black & White photograph)

2. รูปถายสี (Color photograph)

3. รูปถายสีเท็จ (False color photography)

การแบงประเภทตามประเภทของฟลมที่ใชถายรูป

1. รูปถายขาว-ดํา (Black & White photograph)

เรียกอกีอยางหน่ึงวา รูปถายแพนโครมาติก (Pancromatic) หมายถึงรูปถายขาวดําที่ถายจากฟลมแพน
โครมาติก เปนรูปถายที่นิยมใชโดยทั่วไปในงานบนิถายรูปทางอากาศ
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การแบงประเภทตามประเภทของฟลมที่ใชถายรูป

2. รูปถายสี (Color photograph)

เปนรูปถายที่ไดจากฟลมสี ทําใหสีปรากฎลงตามลกัษณะที่มองเห็นตามธรรมชาติ
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การแบงประเภทตามประเภทของฟลมที่ใชถายรูป

3. รูปถายสีเท็จ (False color photography)

เปนรูปถายที่ไดจากการถายโดยฟลมที่มีสารเคลือบไวแสง (Emulsion) ที่ไวตอ
แสงในชวงคลื่นท่ีตามองไมเห็น
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ประเภทของรูปถายทางอากาศ

การแบงประเภทตามประเภทของกลองถายรูป

1.รูปถายเลนสเดียวแบบกรอบ (Single lens frame photograph)

2.รูปถายหลายเลนส (Multiple lens photograph)

รูปถาย 9 เลนส (Nine lens photograph)

รูปถายไตรเมทโตรกอน (Trimetrogon photograph)

รูปถายแบบแกนทแยง (Convergent photograph)

3.รูปถายแบบแถบ (Strip photograph)

4.รูปถายแบบจอกวาง (Panoramic photograph)
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การแบงประเภทตามประเภทของกลองถายรูป

1.รูปถายเลนสเดียวแบบกรอบ (Single lens frame photograph)

เปนรูปที่มีคุณสมบัติทางเรขาคณิตสูงที่สุด

เปนรูปสี่เหลี่ยมจตุรัส 9” × 9” (23 ซ.ม. × 23 ซ.ม.) 

การถายรูปจะดําเนินไปโดยอัตโนมัติตามชวงระยะเวลาที่ต้ังไว

 

ประเภทของกลองถายรูปทางอากาศ

กลองถายรูปจํากัดขนาดภาพ (Frame camera)

• กลองชนิดนี้เปนที่นิยมใชมากที่สุดในปจจุบันเหมาะสําหรับการใชทําแผนที่ 

• เน่ืองจากใหรูปท่ีมคีุณสมบัติทางเรขาคณิตสูงที่สุด 

• เลนสของกลองยึดติดอยูกับที่ในระยะหางคงท่ีจากระนาบฟลม 

• ขนาดกวางยาวของฟลมเปนรูปสี่เหล่ียมจตุรสั 9” × 9” (23 ซ.ม. × 23 ซ.ม.) แมก็กาซี
นของฟลมสามารถบรรจุฟลมไดยาว 120 เมตร 

• การถายรูปจะดําเนินไปโดยอัตโนมัติตามชวงระยะเวลาที่ต้ังไว
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การแบงประเภทตามประเภทของกลองถายรูป

2.รูปถายหลายเลนส (Multiple lens photograph)

รูปถาย 9 เลนส (Nine lens photograph)

รูปถายไตรเมทโตรกอน (Trimetrogon photograph)

รูปถายแบบแกนทแยง (Convergent photograph)

9-lens aerial mapping camera made by the Fairchild Aerial

Relationship of cameras to ground for trimetrogon

photography (three cameras).
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ประเภทของกลองถายรูปทางอากาศ

กลองถายรูปแบบจํากัดภาพหลายแบน (Multiband frame camera)

• กลองแบบน้ีมีลักษณะพ้ืนฐานเหมือนกลองถายรูปแบบกรอบชนิดเลนสเดียว แตมีสองเลนส หรือมากกวา 

• ถายรูปได สองรูปหรือมากกวาไดพรอมๆกัน 

• ซึ่งกลองชนดินี้ ยังมีอีกหลายแบบซึ่งแตละแบบจะคลายกันตรงที่เมื่อถายรูป 1 คร้ังจะไดรปูดิ่ง 1 รูป และรปู
แนวเฉียงประกอบดวยพรอมกัน สวนการจะไดรูปแบบใดข้ึนอยูกบัวาใชกลองชนิดใด และจะไดจาํนวนกี่รูป
ขึ้นอยูกับวามีกลองติดอยูกี่ตัวดวย 

• เชนกลอง 9 เลนส จะไดรูปแนวดิ่ง 1 รูป และไดรูปแนวเฉียงตํ่าอีก 8 รูป , กลองไตรมี-โตรกอน เมื่อถาย 1 
ครั้ง จะได รูปแนวด่ิง 1 รูป และรูปแนวเฉียงสูงอีก 2 รปู

การแบงประเภทตามประเภทของกลองถายรูป

3.รูปถายแบบแถบ (Strip photograph)

รปูถายภูมปิระเทศใตแนวบนิเปนแถบติดตอกันไป 

https://www.emaze.com/@AORILIIII/Brainstorm
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ประเภทของกลองถายรูปทางอากาศ

กลองถายรูปตามแนวบิน (Strip camera)

• เปนกลองถายรูปภูมิประเทศใตแนวบินเปนแถบติดตอกันไป 

• ชัตเตอรของกลองเปดไวตลอดเวลาที่ทําการถายรูป 

• ฟลมที่ถายรูปจะเคลื่อนผานชองแคบๆ ท่ีเปดรับภาพตรงระนาบโฟกัสไปดวยอัตราเร็วเทาๆกับความเร็วของ
ภาพบนพื้นดินที่ผานระนาบโฟกัส

การแบงประเภทตามประเภทของกลองถายรูป

4.รูปถายแบบจอกวาง (Panoramic photograph)
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ประเภทของกลองถายรูปทางอากาศ

กลองถายรูปบริเวณกวาง (Panoramic camera)

• เปนกลองชนิดที่ถายรปูภูมิประเทศเปนแถบจากขอบฟาหนึ่งถึงอีกขอบฟาหนึ่งในแนวท่ีขวางกับแนวบิน 

• มีอยู 2 แบบ แบบใชเลนสหมุนไดกวาดภาพ และแบบที่ใชปริซึมหมุนไดติดที่หนาเลนส 
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ประเภทของรูปถายทางอากาศ

การแบงประเภทตามประเภทของเลนสถายรูป

1. รูปถายมุมแคบ (Narrow Angle Photography)

2. รูปถายมุมปกติ (Normal Angle Photography)

3. รูปถายมุมกวาง (Wide Angle Photography)

4 รูปถายมุมกวางพิเศษ (Super Wide Angle Photography)

การแบงประเภทตามประเภทของเลนสถายรูป

1. รูปถายมุมแคบ (Narrow Angle Photography)

เปนรูปถายที่ไดจากกลองที่มีเลนสมุมแคบ ซึ่งในกรณีที่ใชฟลมขนาด 9×9 นิ้ว จะมีมมุทัศนียภาพ 30๐ 
และความยาวโฟกัสของเลนสอยูในชวง 600 มม.

2. รูปถายมุมปกติ (Normal Angle Photography)

เปนรูปถายที่ไดจากกลองที่มีเลนสมุมปกติ (50-70๐) ซ่ึงในกรณีที่ใชฟลมขนาด 9×9 นิ้ว จะมีมุม
ทัศนียภาพ 51 ๐ และความยาวโฟกัสของเลนสอยูในชวง 305 มม.
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การแบงประเภทตามประเภทของเลนสถายรูป

3. รูปถายมุมกวาง (Wide Angle Photography)

เปนการถายรูปถายโดยกลองที่มีเลนสแบบมุมกวาง ในกรณีที่ใชฟลมขนาด 9×9 
นิ้ว จะมีมุมทศันียภาพ 90 ๐ และมคีวามยาวโฟกัสประมาณ 150 มม.

4. รูปถายมุมกวางพิเศษ (Super Wide Angle Photography)

เปนการถายรูปถายโดยกลองที่มีเลนสแบบมุมกวาง ในกรณีที่ใชฟลมขนาด 9×9 
นิ้ว จะมีมุมทศันียภาพ 120 ๐ และมคีวามยาวโฟกัสประมาณ 150 มม.

ประเภทของรูปถายทางอากาศ

การแบงประเภทตามแกนของกลองถายรูปทางอากาศ

เปนการแบงประเภทตามแกนของกลองถายรูปที่ทํามุมกับระนาบพื้นผิวของโลก โดยสามารถจําแนกได
เปน 2 ประเภท ดังนี้

1.การถายรูปในแนวดิ่ง (Vertical or Nadir photography)

2.การถายรูปในแนวเฉยีง (Oblique photography)
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การแบงประเภทตามแกนของกลองถายรูปทางอากาศ

1.การถายรปูในแนวด่ิง (Vertical or Nadir photography)

รปูถายที่ถายมาในสภาพท่ีแกนของกลองถายรูปอยูในแนวด่ิง หรือใกลเคียงกับแนวด่ิง 

ถาแกนของกลองถายรูปอยูในแนวด่ิงจริงๆ รูปถายที่ไดจะเรียกวา รูปถายดิ่งจริง 
(Truly vertical photography) 

แตในการถายรูปทางอากาศเปนการยากท่ีทําใหกลองอยูในแนวด่ิงจริงๆ เพราะ
เคร่ืองบินจะเอียงไปในขณะถายรูป

ถาแกนของกลองเอียงไปจากแนวด่ิงโดยมิไดต้ังใจ รูปถายที่ไดเรียกวา รูปถายเอียง 
(Tilted photography) 

ตามปกติการเบนไปของแกนกลองจากแนวด่ิง ไมควรเกนิ 4 องศา (Tilted Angle 4 ๐) 

การถายรูปในแนวดิ่ง (Vertical or Nadir photography)
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การแบงประเภทตามแกนของกลองถายรูปทางอากาศ

2.การถายรูปในแนวเฉียง (Oblique photography)

รปูถายที่ไดจากการถายดวยกลองที่ติดตั้งไวใหแกนของกลองเบนไปจากแนวดิ่ง (มีมุมเอียงเกิน 4 ๐) 
แบงออกเปน 2 ประเภท

1. รูปถายเฉียงสูง (High Oblique photography)

ในภาพจะมีเสนขอบฟา หรือแนวขอบฟารวมอยูดวย

2. รูปถายเฉียงต่ํา (Low Oblique photography)

ในภาพจะไมมีเสนขอบฟา หรือแนวขอบฟารวมอยูดวย

https://itechcraft.com/drone-software/aerophotography/
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ขอไดเปรยีบ-เสียเปรียบระหวางรูปแนวด่ิงและแนวเฉียง

รปูถายแนวด่ิง 

เปนที่นิยมมากกวารูปถายแนวเฉียง มีความคลาดเคล่ือนทางเรขาคณิตปรากฏบนภาพนอย
กวาแนวเฉียง และสามารถตรวจสอบควบคุมการทํางานของกลองที่ถายแนวดิ่งไดสะดวก
กวาแนวเฉียง โดยเฉพาะการกําหนดแนวถายและพ้ืนที่ครอบคลุมในการถายแตละครั้ง

รปูถายแนวเฉียง

• จะครอบคลุมพ้ืนที่ในการถายตอคร้ังไดมากกวาการถายในแนวดิ่งลงมาก ทําใหเหมาะ
สาํหรับการเก็บขอมลูในพ้ืนที่กวาง เชนภาพทิวทัศน และสภาพแวดลอมทางธรรมชาติ

• จะใหภาพที่ใกลเคยีงการมองดวยสายตาของคนเราปกติมากกวา ทําใหเราจําแนก
รายละเอียดหลักๆ บนภาพไดงายกวาการถายจากแนวด่ิง
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ประเภทของรูปถายทางอากาศ

การแบงรูปถายทางอากาศตามลักษณะการใชงาน มีดงัน้ี

1. รูปถายเดียว (Single photograph)

2. รูปถายเปนแถบ (Strip photograph)

3. รูปถายเปนกลุม (Block photograph)

การแบงรปูถายทางอากาศตามลักษณะการใชงาน

1. รูปถายเดียว (Single photograph)

เปนรูปถายที่ครอบคลุมพ้ืนที่ที่สํารวจศึกษาทั้งหมดภายในรปูเดียว ซึ่งกรณี
สามารถจะเกิดขึ้นไดถาพ้ืนที่นั้นมีขนาดเล็ก หรือมาตราสวนของรูปถายจะตองมีขนาดเลก็

2. รูปถายเปนแถบ (Strip photograph) 

เปนรูปถายที่ทําการบนิถายเพียงแนวบินเดียวเหนือพ้ืนที่สํารวจ และรูปถายใน
แนวบนินั้นจะตองมีสวนซอนกันดวย รูปถายทางอากาศประเภทนี้มักใชในการสํารวจ
เสนทาง ถนน ทางรถไฟ แมน้ํา เปนตน

3. รูปถายเปนกลุม (Block photograph) 

เปนรูปถายที่ไดจากการบินถายพ้ืนที่กวางใหญ โดยมีหลายแนวบินซอนกันแตละ
แนวบนิ และสวนเกยระหวางแนวบิน
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ตัวอยางรปูถายทางอากาศแบบเปนกลุม
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การบินถายรูปทางอากาศ

การบินถายรปูทางอากาศนี้มีองคประกอบตางๆ ที่เก่ียวของ ดงัตอไปนี้

3.3.1  รูปถายเหลื่อมล้ํา

3.3.2  ดัชนีแนวบิน (Flight Line Index)

การบินถายรูปทางอากาศ

รปูถายเหลื่อมล้ํา

การบินถายรปูถายทางอากาศเพ่ือครอบคลุมพื้นท่ีหนึ่งๆ  ซ่ึงจะขึ้นอยูกับ

• ขนาดของมุมรับภาพ (กลองแบบมุมกวางจะสามารถถายคลุมพื้นที่ไดมากกวากลองแบบมุมธรรมดา) 

• ระยะสูงบินของเครื่องบิน (เมื่อบินถายภาพในระยะสูงขึ้นก็จะถายภาพคลุมพ้ืนที่ไดมากขึ้นแตมาตราสวนจะเล็ก
ลงไปดวย)
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รูปถายเหลื่อมลํ้า

การถายภาพจะบินถายรูปเปนแนวขนานกันตามแนวบนิ (Flight Line) และรูปถายทางอากาศที่อยูตอเนื่องกันใน
แตละแนวบนิจะคลุมพื้นที่เหล่ือมกันหรือซอนกันเปนบางสวน แยกออกเปน 2 ลักษณะ

1. สวนซอน (Overlap or Endlap)

2. สวนเกย (Sidelap)

รูปถายเหลื่อมลํ้า

สวนซอน (Overlap or Endlap)

เปนการถายรูปที่มีความเหลื่อมกันตามแนวบิน ซ่ึงปกติจะมขีนาดที่ซอนกันประมาณรอยละ 55 - 65   
โดยทั่วไปจะอยูที่รอยละ 60  สวนมีบางกรณีเทาน้ันที่จะมีการถายรูปใหพื้นที่ซอนกันมากกวานี้
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สวนซอน (Overlap or Endlap)

https://www.e-education.psu.edu/geog892/node/657

รูปถายเหลื่อมลํ้า

การถายรูปในลักษณะน้ีจะทําให ระหวางรูปท่ี 1 และ 3  ยังมสีวนพ้ืนที่ซอนกันอยูอีกรอยละ 10 ทั้งนี้เพ่ือใหแนใจ
วาแมจะถายภาพที่ 2 ขาดไปหนึ่งภาพ การถายภาพก็ยังครอบคลุมพ้ืนที่ท้ังหมด แตรปูที่ 1 และ 3 นั้น  จะไมใช
รปู Stereo Pair ในงานโฟโตแกรมเมทรี เนื่องจากมีสวนเหล่ือมล้ํากันเพียงเล็กนอย
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รูปถายเหลื่อมลํ้า

สวนเกย (Sidelap)

เปนการถายรูปใหมคีวามเหลื่อมกันในแตละแนวบินหรือแนวบินขางเคียง ซึ่ง
จะมีขนาดที่เกยกันประมาณรอยละ 15 - 35 

สวนเกย (Sidelap)
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ดัชนีแนวบิน (Flight Line Index)

• เปนการทาํเอกสารเพ่ือแสดงถงึลักษณะในการบินถายรูปทางอากาศ โดยสวนใหญจะเปนรปูถายประเภทกลุมที่
ครอบคลุมพ้ืนที่ศึกษา 

• ทําใหทราบถึงทิศทางการวางตําแหนงของรูปถายทางอากาศในแนวบิน และสามารถสืบคนหารูปถายหมายเลข
ใดที่ครอบคลุมในพ้ืนที่จะศึกษา
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https://library.ucsc.edu/maps/aerial

photos/index_maps/1956-b-santa-

cruz-county-flight-cja

ประโยชนของรูปถายเหล่ือมล้ํา

• เพ่ือตรวจสอบวาการบินถายรูปทางอากาศในพ้ืนทีใ่ดๆ มีการถายรูปครอบคลุมพื้นท่ีทํางานไดทั้งหมดพื้นท่ี

• ในสวนของพ้ืนที่ท่ีมีการถายซอนกันสามารถนํามาใชในการมองภาพสามมิติหรือภาพทรวดทรง 
(Stereomodel) ซึ่งเปนเทคนิคหรือวิธีการท่ีใชในการแปลเพื่อศึกษาตีความขอมูลตางๆ ในรูปใหเกิดความ
ถูกตองมากยิ่งขึ้น

• เพ่ือใชในการขยายปริมาณหมุดหลักฐานในงานคํานวณการสํารวจดวยรูปถายทางอากาศ (photogrammetry)
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การแปลตีความรูปถายทางอากาศ

การแปลภาพดวยสายตาเปนเทคนิคที่ตองอาศัยความเชี่ยวชาญเปนอยางมาก 
เน่ืองจากภาพถายที่ใชมักมคีวามแตกตางจากภาพถายที่เราพบตามปกติหลายดาน เชน

1. ภาพถายที่แปลสวนใหญเปนภาพถายในแนวด่ิง ตางจากภาพปกติซึ่งมักจะถูก
ถายในแนวระดับ หรือจากพ้ืนดินขึ้นไป ทําใหเราแปลภาพไดยากขึ้น

2. ภาพจํานวนมากไมใชภาพในชวงแสงขาวที่สายตาของเราคุนเคย ทาํใหการ
แปลภาพตองทําดวยความรอบคอบ เพราะพื้นท่ีหรือวัตถุแบบเดียวกนั ตรวจวัดในชวง
คลื่นตางกัน อาจมีลักษณะที่ปรากฏแตกตางกัน 

การแปลตีความรูปถายทางอากาศ

3. ภาพที่ใชมักมีมาตราสวนและความละเอียดเชิงพื้นที่ต่ําเกินกวาที่เราพบใน
ปกต ิทําใหจําแนกรายละเอียดของภาพไดยากขึ้น โดยเฉพาะภาพที่ถายจากดาวเทียมและ
ภาพที่มคีวามคลาดเคลื่อนเชิงรงัสี และเชิงเรขาคณิตปรากฏอยูสูง

เทคนิคการแปลตีความดวยสายตากับรูปถายทางอากาศนั้นนยิมใชกันอยาง
แพรหลาย โดยเฉพาะการแปลดวยการมองเหน็ภาพสามมิติ (Steroscopic Vision) การ
แปลตีความรูปถายทางอากาศดวยตาเปลาจําเปนตองนําหลักเกณฑตางๆ เชน สี รปูราง 
แบบรปู ฯลฯ มาประกอบเพื่อชวยในการตดัสินใจ สามารถจัดเปนระดับความซับซอน ได 
4 ระดับ ดังนี้
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การแปลตีความรปูถายทางอากาศ

ระดับความซับซอน (Degree of Complexity) 

ระดับที่ 4 ที่ต้ัง ละแวกใกลเคียง ความเชื่อมโยง 

ระดับที่ 3 แบบรูป     เงา    ความสูงและความลึก 

ระดับที่ 2 ขนาด   รูปราง    ลักษณะของเนื้อภาพ

ระดับที่ 1 ตําแหนงพิกัดทางราบ  มาตราสวน สี  ระดับสีเทา

ดุษฎี ชาญลิขิต 2549 การทําแผนที่ภาพถายทางอากาศ

การอานและแปลตีความรปูถายทางอากาศ

การอานและแปลตีความรูปถายทางอากาศ เปนกระบวนการท่ีชวยใหผูใชสามารถใชขอมูลท่ีตองการ
ไดอยางถกูตอง จําแนกได 2 ขั้นตอน ดังนี้ 

1. การอานรูปถายทางอากาศ (Aerial-Photo Reading)

2. การแปลตีความรูปถายทางอากาศ (Aerial-Photo Interpretation)
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การอานและแปลตีความรปูถายทางอากาศ

การอานรูปถายทางอากาศ (Aerial-Photo Reading)

เปนขั้นตอนแรกของการศึกษาการตีความจากรูปถายทางอากาศ ในขั้นนี้ผูใชตองการเพียงแคอานใหรู
วารายละเอียดหรือวัตถุที่เห็นในรูปถาย มีรูปราง ขนาดเปนอยางไร 

การมองใหเห็นรปูราง ลักษณะตางๆ นั้นยอมจะเกิดจากการสังเกตวัตถุหรือรายละเอียดตางๆ ที่ปรากฏ
ในรูปถายโดยตรง การอานรูปถายทางอากาศแบงออกไดเปน 3 ข้ันตอน ดังนี้ 

การอานและแปลตีความรปูถายทางอากาศ

ขั้นตอนการอานรูปถายทางอากาศ 

1.การตรวจพบ (Detection) เปนการเห็นหรือรับรูวามีวัตถุหรือรายละเอียดตางๆ ที่ปรากฏอยูภายใน
รปูถาย

2.การรูจัก (Recognition) จากลักษณะตางๆ ในรูป เชน รูปราง ขนาด ความหยาบละเอยีด และ
คุณลกัษณะอื่นๆ ที่จะชวยใหผูใชภาพถายจําวัตถุหรือรายละเอียดท่ีคุนเคยในรูปได

3.การพิสจูนทราบ (Identification) เมื่อผูใชเห็นและคุนเคยกับส่ิงที่ปรากฎในรูปถายก็จะบอกไดวา
วัตถุหรอืรายละเอียดที่ปรากฎบนรูปถายเปนอะไร มีชื่อเฉพาะอยางไร มีช่ือเรียกวา บาน ถนน แมน้ํา ภูเขา เปน
ตน  
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การอานและแปลตีความรปูถายทางอากาศ

การแปลตีความรูปถายทางอากาศ (Aerial-Photo Interpretation)

เปนขั้นตอนที่ผูใชรปูถายตองการรูใหลึกซ้ึงกวาการอานรปูถายทางอากาศ ในข้ันนี้ผูใชตองการทราบถงึ
ความหมายของส่ิงที่เห็นในรูป การแปลรูปถายทางอากาศอาจประกอบดวย 3 ขั้นตอน คือ

การอานและแปลตีความรปูถายทางอากาศ

1) การวิเคราะห (Analysis) ในขั้นตอนนี้ผูใชรูปถายจะตองเลือกวัตถุหรือขอมลูรายละเอียดที่ตองการวิเคราะห
จากในรูป ซึ่งข้ึนอยูกับวารูปถายนั้นถายเพ่ือใชในงานดานใด เชน ถายเพ่ือศึกษาลักษณะภูมิประเทศ นักธรณี
สณัฐานก็อาจจะวิเคราะหเกี่ยวกับรูปแบบการระบายน้ํา สันปนน้ํา เปนตน โดยจะมีการสรางคาํอธิบาย 
(Legend) ใหสัมพันธกับจุดประสงคของงานนั้นๆ และทําการลากขอบเขต (Boundary) ของส่ิงที่เหมือนกันบน
รปูถายตามคาํอธิบายที่สรางข้ึนโดยอาศยัลักษณะตางๆ ในรูปถายทางอากาศเขาชวย สิ่งสําคัญคอืในการลาก
ขอบเขตผูแปลจะตองทําอยางมีหลกัเกณฑไมใชเกิดจากการสุม
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การอานและแปลตีความรปูถายทางอากาศ

2) การจําแนก (Classification) งานแปลรูปถายอาจจะส้ินสุดที่การวิเคราะหก็ไดหากต้ังจุดหมายวา การศึกษา
รปูถายจะ ทําเพียงแคการวิเคราะหเทานั้น หรือเพราะขอมลูประกอบอ่ืนๆ จะตองไดมาดวยการออกภาคสนาม 
เมื่อมีความจําเปนตองทําการเปรยีบเทียบแตละหนวยทีท่ําการลากขอบเขตข้ึนแลวจะมีผลทําใหงานในขั้นตอน
วิเคราะหเกี่ยวของกับขั้นตอไป คอืการจําแนก เชน ในการพ้ืนที่เกษตรกรรม ผูแปลตองทําการจําแนกตอไปวา
เปนพื้นท่ีทีท่ําการปลูกอะไร เชน ปลูกลําไย ปลูกขาวโพด ปลูกออย เปนตน เมื่อสิ่งท่ีศึกษาสังเกตเห็นไดไมชัดเจน
ในรูป ผูแปลรูปถายจําเปนที่จะตองทําการออกสนามเพื่อทําการตรวจสอบพ้ืนที่ (Ground Check) ในบริเวณที่ไม
แนใจ

การอานและแปลตีความรปูถายทางอากาศ

3) การลงความเหน็โดยพิจารณาจากเหตุผล (Deduction) เปนขั้นตอนสําหรับการตัดสินใจวาวัตถนุั้นๆ เปน
อะไร ซึ่งเกี่ยวของกับการรวมเอาการสังเกต และความรูจากแหลงตางๆ พอจะ สามารถหาไดจากรูปถายเพียง
อยางเดียว การลงความเห็นใชเมื่อผูแปลรูปถายสามารถทําการสรุปไดจากการ  นําการสังเกตของรูปถายหลายๆ 
ดานมาพิจารณารวมกัน

ในการปฏิบัติงานจริงๆ การลงความเห็นจะดําเนินไปพรอมๆ กับข้ันตอนการพิสูจนทราบ การวิเคราะห 
การจําแนกมากกวาจะเปนขั้นตอนเอกเทศ ยกเวนการตรวจพบเทานั้นท่ีการลงความเห็นไมไดมีความสัมพันธดวย
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งานพ้ืนฐานในการแปลดีความรูปถายทางอากาศดวยสายตา

1) การจําแนกกลุมของขอมูล (Classification) เปนเร่ืองของการแยกขอมูลท่ีปรากฏ
บนภาพออกเปน กลุม ๆ โดยใชความแตกตางท่ีเหน็ไดชัดเปนเกณฑเชนจําแนกออกเปน
เขตที่อยูอาศัยเขตเพาะปลูก หรือ เขตปาไม เปนตน

2) การนับจํานวนของวตัถุหรือสถานท่ี (Enulneration) เปนการนับจํานวนของ
องคประกอบซ่ึงแยกออกจากกนัอยางเห็นไดชัดบนภาพ เชนนบัจํานวนบานที่เห็นซ่ึงอาจ
แยกยอยออกไดเปน บานเด่ียว บานกลุม หรือ ตึกแถว เปนตน

3) การวัดขนาดบนภาพ (Image Measurement) ซ่ึงอาจแบงออกไดเปน 2 แบบ คือ 
ก) การวัดความสูงและระยะทาง (Height and Distance) และ ข) การวัดระดับความเขม
ของแสงบนภาพ (Brightness)

งานพ้ืนฐานในการแปลดีความรูปถายทางอากาศดวยสายตา

4) การกําหนดขอบเขตของขอมูล (Delineation) เปนการสรางกรอบหรือกําหนดขอบเขตใหกบัขอมลูแตละ
ประเภททีจ่ําแนกออกมา ดังเชน การหาขอบเขตของปาไมแตละประเภท หรือขอบเขตของการ เพาะปลูกพืช
พรรณแตละชนิด เปนตน
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ในการแปลภาพดวยสายตาแตละครั้ง เราจะตองคํานงึถึงหลักปฏิบัติเบ้ืองตน
หลายประการ ซ่ึงจะชวยใหการทํางานของเรามีประสิทธิภาพย่ิงข้ึน ซึ่งที่สําคัญคือการใชสิ่ง
ที่เรียกวาเปน “องคประกอบพ้ืนฐานของการแปล” (Interpretation Element)  8 
ประการมาชวยในการวิเคราะหและจําแนกประเภทของขอมูลบนภาพ ไดแก

1.ขนาด (Size)     4.ระดับความเขม (Tone) 7.ที่ต้ัง (Site)

2.รูปราง (Shape)  5.ลายเน้ือของพ้ืนผิว (Texture)

3.เงา (Shadow)    6.รปูแบบ (Pattern)      8.ขอมูลใกลเคียง (Situation)

องคประกอบพ้ืนฐานสําหรับการแปลตีความรูปถายทางอากาศ

ขนาด (Size)

ขนาด ของพ้ืนที่หรือของวัตถุที่ปรากฏบนภาพสามารถจะประมาณไดจากมาตราสวนของภาพที่ใช โดย
การคูณระยะท่ีวัดไดบนภาพกับมาตราสวนท่ีใชเราจะไดขนาดคราวๆของวัตถุนั้นออกมาซ่ึงอาจทําใหเราพอคาด
เดาไดวามันควรหรือไมควรจะเปนวัตถใุด

ขนาดของวัตถตุางๆจะข้ึนอยูกับความยาว ความกวาง ความยาวเสนรอบรูป และพื้นท่ี การหาขนาด
ของวตัถุนั้นจําเปนตองทราบมาตราสวนที่มีความถูกตอง เชน รูปถายทางอากาศในมาตราสวน 1:50,000 ทําให
เราทราบวาระยะ 1 มิลลิเมตรบนรูปถายฯ จะเปนระยะทางจริงยาว 50 เมตรในภมูิประเทศ ดังนั้นถาขนาดของ
วัตถุที่ปรากฏบนรูปถายฯมีขนาด 2x2 มม.2 แสดงใหทราบวาขนาดของวตัถุบนผวิโลก เทากับ 100x100 ม.2
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รปูราง (Shape)

คือ รูปทรงหรือลักษณะโครงรางที่ปรากฎภายนอกของวัตถุหรอืพ้ืนที่ ซึ่งอาจจะมี
ลกัษณะจําเพาะของตนเอง ซ่ึงถาเราทราบมากอน ก็จะทําใหการแปลภาพของเราทําได
งายขึ้น อยางไรกต็าม รูปรางดังกลาวมักเปนรูปรางจากการมองลงในแนวด่ิง ดังนั้นมัน
จึงอาจแตกตางจากทีเ่รามองเห็นในแนวระดับมากพอควร

รปูรางของวัตถุจะแตกตางกันไปตามประเภทของวัตถุนั้นๆ ซึ่งเกิดขึ้นเองตามธรรมชาติ
และเปนวัตถุที่มนุษยประดิษฐขึ้นมา (Man - made features) สวนใหญของวัตถุที่
เกิดขึ้นเองตามธรรมชาติจะมีรูปรางที่ไมแนนอน เชน บึง อาว เกาะ แมน้ํา ทุงหญา ฯลฯ 
ซึ่งจะมีเปนสวนนอยที่มีรปูรางที่แนนอน มองในลักษณะแบบนกมอง (Bird's eye view) 
จะเห็นทรงพุมของตนไมบางชนิดมีรูปทรงกลม เชน คน ศาล มะพราว ปาลม เนินทราย
รปูโคง ทะเลสาบรูปแอกวัว (Oxbow Lake)
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เงา (Shadow)

เงาของวัตถุอาจถอืไดวาเปนอุปสรรคในการแปลความหมายของขอมูล เนื่องจากมันเปนเขตที่อับ
สัญญาณรับภาพของวัตถทุําใหเรามองไมเห็นรายละเอียดของพื้นที่ที่มันปกคลุมอยู ทําใหมีโอกาสใน
การแปลขอมูลผิดพลาดสูง

อยางไรก็ตาม บางคร้ังเงาของวัตถุอาจจะใหขอมูลบางอยางที่เปนประโยชนตอการศกึษาของเราได 
อยางเชนความสูงโดยประมาณของตึกหรืออาคารสูงตาง ๆ เปนตน รวมถงึขอมูลรูปรางดานขางของ
วัตถุสูง บางชนิด เชน สะพาน หอคอย กําแพง ซึ่งโดยทั่วไปมักสังเกตรายละเอียดไดยากจากการมอง
ลงในแนวด่ิง

วัตถุที่สูงจะมีเงาที่ยาวกวาวัตถทุี่ส้ันเงาจะชวยใหการแปลดีความรูปถายฯ มีความถูกตองแมนยํามาก
ขึ้นในบางกรณ ีตัวอยางเชน เงาที่เกิดจากเสาไฟฟาที่ตางลําดับศักย (เชน เสาไฟฟาที่ อยูสองฟาก
ถนนจะ มีเงาส้ันกวาเสาไฟฟาของสายสงศักยสูง) เงาที่เกิดจากอาคารสูง 
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ระดับความเขม (Tone)

ในที่น้ีหมายถึงระดบัความเขมทั้งในแบบขาวดําหรือระดับสีเทา และแบบสีของวัตถุหรือพื้นที่ซึ่งปรากฏใน
ภาพ ทั้งนี้ระดับความเขมแสงเซลลภาพจะข้ึนอยูกบัความเขมของรังสีที่สะทอนออกมาจากพื้นผิวของเซลล
นั้นเปนหลัก โดยถามีความสวางมากหมายถึงมีรังสีสะทอนออกมามาก แตถาสวางนอยหมายถึงมีรังสี
สะทอนออกมานอย

ระดับสเีทา คอื ความแตกตางระหวางสวนมืด (Darkness Part) ท่ีมคีา DN - 0 และสวนสวาง 
(Brightness IPart) ท่ีมคีา IDN 255 ของแมสีใดสีหน่ึง

สี คือ คล่ืนที่มีความยาวอยูในชวงที่ตามนุษยมองเห็น (Visible bands ท่ีมีความยาวคล่ืนระหวาง 0.4 ถึง 
0,7 ไมครอน) โดยที่ชวงคลื่น 0.4 0.5 ไมครอนจะมีสีน้ําเงิน (Blue) ชวงคล่ืน 0.5-0.6 ไมครอนจะมีสีเขียว 
(Green) และชวงคล่ืน 0.6-0.7 ไมครอน จะมีสีแดง (Red) เมื่อรวมสามแมสหีลักนี้มาผสมกนัในสัดสวน 
เทากันจะไดลูกบาศกส ี(Color cube) ที่มีความแตกตางของสถีึง 2563หรือ 16,772,216 สี
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การท่ีตามนุษยมองเห็นใบไมเปนสเีขียวเนื่องจากแมสีหลักอีกสองสี คือ สีนํ้าเงินและแดง
ถูกดูดซับ (Absorb) โดยรงควตัถ ุ(Pigments) ตางๆ ที่อยูภายในใบพืช หรือกลาวอกี
อยางหน่ึงไดวาพืชมีการสะทอน (Reflectance) ชวงคล่ืน 0.5-0.6 ไมครอนไดดีกวาสี
อื่นๆ

ในกรณีของบริเวณน้ําต้ืนและน้ําลึกผูใชรูปถายทางอากาศสามารถจําแนกบริเวณทั้งสอง
ออกจากกันไดโดยการสงัเกตสีจางและสีเขม กลาวคือบริเวณน้ําต้ืนจะมีการสะทอนแสง
มากจะไดรปูถายที่มีสีจาง ในทางตรงกันขามน้ําลึกจะดูดซับแสงไดดีจะมคีาการสะทอน
แสงนอย รูปถายฯ บริเวณน้ําลึกจึงมีสีเขม
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ลายเน้ือของพ้ืนผิว (Texture)

เปนลักษณะรูปแบบท่ีเกิดซํ้าๆกันของพื้นผิว ท่ีมองเห็นจากภายนอกไดอยางเดนชัด ซ่ึงมักเกิดมาจาก
การผันแปรในความเขมของแสงสะทอน ที่ออกมาจากแตละสวนของวตัถหุรือพื้นท่ีศกึษา ซึ่งจะเหน็ไดชัดในกรณี
ของพื้นผิวที่คอนขางขรุขระ (Rough Texture) เชน ชั้นเรือนยอดของตนไม (Forest Canopy) แตสําหรับพ้ืนผวิ
ที่คอนขางเรียบ (Smooth Texture) ลวดลายของมันอาจไมปรากฏโดดเดนมากนักเหมือนกับพวกพ้ืนผิวขรุขระ 
ทําใหบางคร้ังจะสังเกตรูปแบบไดยาก ซึ่งบางคร้ังตองคํานงึถึงลักษณะอ่ืนๆ มาประกอบดวย เชน ความเปนเอก
พนัธุ (Homogeneous) ความเปนววิิธพันธุ (Heterogeneous) ความขรุขระ (Coarse) ผวิเรียบ (Smooth) ผิว
เรียบปานกลาง (Intermediate) เปนตน

องคประกอบพ้ืนฐานสําหรับการแปลตีความรูปถายทางอากาศ

โดยปกติการจําแนกประเภทของขอมูลบนภาพโดยดูจากลายเนื้อของพื้นผิว จะเหมาะ
สาํหรับการแปลดวยสายตาของผูเชี่ยวชาญเทานั้น เนื่องจากมันเปนเร่ืองที่คอนขางซับซอน
เกินกวาที่จะใหคอมพิวเตอรมาทํางานแทนได อยางไรก็ตาม ปจจุบันไดมีการพัฒนาเทคนิค 
“การจําแนกโดยใชลายเนื้อ (Texture Analysis)” ซ่ึงพัฒนาขึ้นมาในซอฟทแวรที่
ประมวลผลภาพ (Image Processing)
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รปูแบบ (Pattern)

แบบรปูเปนการจัดวางเชิงพื้นท่ีของวัตถุ การจัดวางนี้อาจอยูในลกัษณะมีระบบ (Systematic) เชน ไร
สบัปะรดและไรออย หรือแบบสุม (Random) ซึ่งวัตถุนี้อาจเกดิขึ้นเองตามธรรมชาต ิหรือมนุษยสรางขึ้น ลักษณะ
ของวตัถุที่เกิดขึ้นเองตามธรรมชาติ

ลักษณะของวัตถทุี่มนุษยสรางขึ้นมีหลายแบบรูปเชน แบบรูปวงกลม เสนตรง เสนต้ังฉาก หก เหลี่ยม 
เจ็ดเหล่ียม แปดเหล่ียม สวนโคง วงรีของอาคาร การปลูกสวนยางพาราเปนแบบรปูขั้นบนัไดใน บริเวณเนินเขาใน
ภาคตะวันออกและภาคใตของประเทศไทย การปลูกลาํไยรูปแบบตารางอยางเปนระเบียบ ในจังหวัดลําพูน เปน
ตน
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ที่ต้ัง (Site)

เน่ืองจากวัตถุหรือสถานที่หลายแบบมักจะมีที่ต้ังจําเพาะหรือท่ีตั้งท่ีควรจะเปนที่แตกตางกัน ดังนั้น การ
ทราบถึงตําแหนงท่ีปรากฏของวัตถุบนภาพ อาจชวยทําใหการจําแนกชนิดของวัตฤทําไดงายขึ้น โดยเฉพาะการ
จําแนกประเภทของพืชพรรณ ซึ่งมักปลูกมากในพ้ืนที่จําเพาะตางกันไป ยกตัวอยางเชน ขาว จะปลูกมากในที่ลุม
น้ําทวมถึงหรือเขตชลประทาน สวนสวนผลไมมักปลูกไวใกลชุมชน เปนตน

ที่ต้ังจะมีเอกลักษณดานกายภาพและ/หรอืมีคุณลกัษณะดานเศรษฐกิจและสังคม
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- คณุลักษณะดานกายภาพของท่ีตั้ง ไดแก ความสงู ความลาด (Slope) ทิศความลาด (Aspect) ประเภทของวัตถุ พืช
คลุมดิน (เชน พ้ืนที่โลง หญา ไมพุม ปา ทางนํ้า ถนนลาดยาง อาคาร ฯลฯ)

- คณุลักษณะดานเศรษฐกิจและสังคมของท่ีตั้ง หมายถึง ราคาที่ดิน ระบบการถือครองที่ดิน ความ ใกล ไกลจากแหลง
น้ํา สถานที่ประวัติศาสตร เปนตน

ตัวอยางเชน โรงงานอุตสาหกรรมทําน้ําตาลทรายท่ีมลีักษณะของอาคารเปนรูปส่ีเหลีย่มผืนผาและ อยูติดลําน้ําใหญฝง
ซาย ภายในโรงงานมีโกดัง ดานหนาของโรงงานติดกบัถนนสายหลกัและบริเวณ โดยรอบโรงงานเปนไรออย และโรง
กลองน้ําประปาที่ตั้งอยูริมคลองประปาสามเสนเพ่ือความสะดวกตอ การบําบัดน้ําจากแมน้ําเจาพระยาเปนน้ําประปาเพื่อ
การบริโภค 
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องคประกอบพ้ืนฐานสําหรับการแปลตีความรูปถายทางอากาศ

ขอมูลใกลเคียง (Situation)

ลักษณะของพื้นท่ีหรอืวัตถุใกลเคียง ท่ีอาจชวยในการจําแนกชนิดของวัตถุหรือพื้นท่ีศึกษาไดงายข้ึน 
เชน เขตการคาและธรุกิจควรประกอบไปดวยถนนและตกึสูงอยูมาก สวนเขตชุมชนควรมีบานเรือน โรงเรียน หรือ
สนามเด็กเลนปรากฏอยู สําหรับในทะเลควรมีเรือปรากฏอยูเปน เทคนิคนี้จะถูกใชมากในการวิเคราะหภาพถาย
ทางอากาศสําหรับใชในงานทางทหาร เชนภาพถายคายของศัตรู ซ่ึงเรามักจะตองวิเคราะหรายละเอียด ตัวอาคาร
ของโรงงานเล่ือยไมจะตองสัมพันธกับบริเวณที่วางทอนซุงและบรเิวณจัดวางไมที่แปรรูปแลวอยางมีระเบียบ ตวั
อาคารของศาลากลางมกัจะมีความสัมพันธกับท่ีทําการศาลจังหวัด ทีท่ําการอําเภอมักจะมีความสัมพันธกับทีท่ํา
การตํารวจภูธร ทาเทียบเรือสินคาจะตองมีความสมัพันธกับโกดังสินคาวัดมักจะมีความสัมพันธกับโรงเรียนวัด

การใชประโยชนที่ดินและสิ่งปกคลุมดิน

การใชประโยชนที่ดิน (Land use) หมายถึง กจิกรรมทางสังคมหรือ
องคประกอบทางเศรษฐกิจของมนษุยท่ีเกิดบนพื้นท่ี เชน เขตที่อยูอาศัย เขตเกษตรกรรม 
เขตอุตสาหกรรม เปนตน

สิ่งปกคลุมดิน (Land cover) หมายถึง สิ่งท่ีปรากฏบนพื้นผิวโลก ชนิด หรือ
ลกัษณะของวัตถสุิ่งของ หรือพืชพรรณ ท่ีเกิดหรือปกคลุมผิวดนิอยูเชน พืชพรรณ ปาไม 
สระน้ํา พ้ืนคอนกรีต

บนพ้ืนที่เดยีวกัน
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การใชประโยชนที่ดินและสิ่งปกคลุมดนิ

บนพ้ืนทีเ่ดียวกัน เราสามารถแยกสิ่งที่จะศึกษาระหวางการใชประโยชนท่ีดิน และสิ่งปกคลุมดินออก
จากกันได เชน

ทุงนา การใชประโยชนที่ดิน คอื เกษตรกรรม 

ส่ิงปกคลุมดิน คอื ตนขาว 

        ขอบเขตของบาน การใชประโยชนที่ดิน คอื ที่อยูอาศัย

ส่ิงปกคลมุดิน คอื ตนไม พ้ืนปูน สนามหญา 
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การจําแนกการใชประโยชนที่ดินและสิ่งปกคลุมดนิ

ในการจําแนกการใชประโยชนที่ดินและส่ิงปกคลุมดิน สามารถจาํแนกออกเปนข้ันตอนได เรียกวาเปน 
ระดับ (Level) ของการจําแนก    โดยเร่ิมตนจากสวนที่จําแนกไดงายที่สดุกอน จะเรียกวาการจําแนกระดับที่ 1 
แลวจึงคอยจําแนกในสวนหรือระดับท่ีละเอียดข้ึนไป เปนการจําแนกในระดับที่ 2 และ 3 ไปจนหมด

ในประเทศสหรัฐอเมริกา มีการจําแนกอยู 4 ระดับ โดยเกณฑสําหรับการจําแนกสําหรับระดับที่ 1 และ
ระดับท่ี 2 ถูกกําหนดโดย USGS สวนระดับที่ 3 และระดบัที่ 4 จะกําหนดโดยผูศึกษา หรือหนวยงานท่ีศึกษา
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การจําแนกการใชประโยชนที่ดินและสิ่งปกคลุมดนิ

สวนเกณฑในการจําแนกขอมูลการใชประโยชนที่ดิน และสิ่งปกคลุมดินสําหรับประเทศไทยจะคลายกับ
ประเทศสหรัฐอเมริกา โดยจะจําแนกออกเปน 3 ระดับ โดยระดับท่ี 1 จะแบงออกเปน 5 กลุมหลัก ดังนี้

1.เขตเมืองและชุมชน (Urban & Build-up Land : U)

2.เขตพ้ืนที่เกษตรกรรม (Agricultural Land : A)

3.เขตปาไม (Forest Land : F)

4.พื้นที่แหลงน้ํา (Water Body : W)

5.พื้นที่อ่ืนๆ (Miscellaneous Land : M)

เกณฑการจําแนกการใชประโยชนที่ดินระดับที่ 2
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หมายเหตุ

หมายเหตุ
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Thank You 
Q & A


