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บทคัดย่อ 

งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อศึกษาความเหมาะสมและประสิทธิภาพ
ของเทคโนโลยีสำรวจสมัยใหม่ในการเก็บข้อมูลโบราณสถาน โดยเลือกวัด
เชียงบาล จังหวัดพะเยา เป็นกรณีศึกษา เปรียบเทียบระหว่างวิธีการวัดแบบ
ดั ้งเดิมด้วยเทปวัดสนาม กับเทคโนโลยีการสแกน 3 มิติแบบตั ้งพื้น 
(Terrestrial Laser Scanner: TLS) และอากาศยานไร้คนขับ (Unmanned 
Aerial Vehicle: UAV) โดยกำหนดเทปวัดสนามเป็นค่าควบคุม ข้อมูลจาก 
TLS และ UAV ถูกประมวลผลด้วยซอฟต์แวร์ Autodesk Recap และ 
Agisoft Metashape 

ผลการศึกษาพบว่า TLS ให้ค่าพิก ัดที ่แม่นยำที ่ส ุดด้วยค่าความ
น่าเชื่อถือ 94.734% รองลงมาคือ UAV ที่มีค่าความน่าเชื่อถือ 90.472% 
เมื่อเทียบกับค่าจริงจากเทปวัดสนาม ทั้งนี้ยังได้วิเคราะห์ข้อดี ข้อจำกัด และ
ต้นทุนการดำเนินงานของแต่ละเทคโนโลยี เพื่อประเมินความเหมาะสมใน
การนำไปใช้จริงในการอนุรักษ์และพัฒนาแบบจำลองข้อมูลโบราณสถาน 
(Heritage Building Information Modeling: H-BIM) เพื่อการฟื้นฟูและ
การท่องเท่ียวเชิงวัฒนธรรมอย่างยั่งยืน 

คำสำคัญ: เทคโนโลยีการสแกน 3 มิติ, อากาศยานไร้คนขับ, โบราณสถาน, 
H-BIM, เทคโนโลยีสำรวจ 

 

Abstract 

The Study aims to evaluate the feasibility and effectiveness 
of modern surveying technologies in heritage site 
documentation, using Wat Chiang Ban in Phayao Province, 
Thailand, as a case study. Three data collection methods were 
compared: traditional field measurement using measuring tapes 
(control method), terrestrial laser scanning (TLS), and unmanned 

aerial vehicles (UAVs). The TLS and UAV data were processed 
using Autodesk Recap and Agisoft Metashape. 

 The results revealed that TLS provided the highest accuracy 
with a reliability of 94.734%, followed by UAVs with a reliability 
of 90.472%, when compared to the baseline data from 
measuring tapes. The study further analyzed the advantages, 
limitations, operational time, and costs associated with each 
method. Findings suggest that TLS and UAVs offer practical and 
efficient solutions for acquiring accurate 3D spatial data for 
heritage conservation. This research supports the application of 
advanced surveying technologies in the development of 
Heritage Building Information Modeling (H-BIM), which plays a 
critical role in the restoration, conservation, and cultural tourism 
promotion of historic sites. 

Keywords: Terrestrial Laser Scanner (TLS), Unmanned Aerial 
Vehicle (UAV), Heritage Site, H-BIM, Surveying Technology 

1. บทนำ 
โบราณสถานและโบราณวัตถุมีความสำคัญอย่างยิ ่งต่อจิตใจของ

ประชาชนในพื ้นที ่  เน ื ่องจากเป็นหลักฐานที ่สะท้อนถึงคุณค่าทาง
ประวัติศาสตร์ สังคม และความเก่าแก่ของชุมชนแต่ละแห่ง ในประเทศไทย
มีโบราณสถานกระจายอยู่ในหลายพื้นที่ ซึ่งถือเป็นมรดกทางกายภาพที่มี
คุณค่าทางจิตใจต่อผู้คนในท้องถิ่น นอกจากนั้น โบราณสถานยังแสดงให้
เห็นถึงวิถีชีวิต คติความเชื่อ ภูมิปัญญาท้องถิ่น และเทคโนโลยีการก่อสร้าง
ในแต่ละยุคสมัย ผ่านลักษณะทางศิลปะและสถาปัตยกรรมที่โดดเด่น 
อย่างไรก็ตาม เนื่องจากโบราณสถานเป็นสิ่งก่อสร้างที่มีอายุยาวนาน จึงมี
แนวโน้มเสื่อมสภาพไปตามกาลเวลา ทำให้การอนุรักษ์และดูแลรักษาเป็น
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เรื่องที่ท้าทาย ส่งผลให้โบราณสถานบางแห่งถูกปรับปรุง ดัดแปลง หรือ
สูญเสียความสมบูรณ์ของโครงสร้างดั้งเดิมไป  

ในปัจจุบัน แนวคิด Heritage Building Information Modeling (H-
BIM) ได้ถูกนำมาใช้มากขึ้นในการบันทึกและจำลองข้อมูลโบราณสถาน H-
BIM เป็นเทคนิคที่ช่วยสร้างแบบจำลองพาราเมตริกแบบอินเทอร์แอคทีฟ 
ซึ ่งสามารถแสดงองค์ประกอบทางสถาปัตยกรรมของโบราณสถานโดย
อ้างอิงจากข้อมูลทางประวัติศาสตร์ นอกจากนี้ เทคโนโลยีนี ้ย ังช่วยให้
สามารถแมปองค์ประกอบต่างๆ ลงบนข้อมูลกลุ่มเมฆ (Point Cloud) หรือ
ข้อมูลจากการสำรวจที่อิงกับภาพได้อย่างแม่นยำ  

งานว ิจ ัยนี ้ม ุ ่งเน ้นการเปรียบเทียบว ิธ ีการเก ็บข้อมูลขนาดของ
โบราณสถานระหว่างระบบดั้งเดิมและระบบที่ใช้เทคโนโลยีสมัยใหม่ เพื่อ
รวบรวมข้อมูลที ่เป็นประโยชน์ต่อการบูรณะและนำเสนอในเชิงการ
ท่องเที ่ยว ในการศึกษา ได้มีการใช้ซอฟต์แวร์และอุปกรณ์สำรวจ เช่น 
Agisoft Metashape, Autodesk Recap, Faro Focus M70, เทปวัดระยะ 
และ Pix4D Capture เพื่อเก็บข้อมูลขององค์พระเจ้าทันใจ ผลการวิจัยจะ
นำไปใช้ในการวิเคราะห์เปรียบเทียบในแง่ของเวลา ความสะดวกสบาย และ
ค่าใช้จ่ายในการดำเนินงานต่อไป 

 

2. เอกสารและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 

2.1 เทคโนโลยีการสแกน 3 มิต ิ

เทคโนโลยีการสแกนวัตถุสามมิติที่ใช้ในการศึกษานี้มีหลักการทำงาน
ของเครื่องมือคือ การยิงแสงเลเซอร์ออกมาเมื่อเลเซอร์กระทบวัตถุก็จะ
สะท้อนกลับไปยังตัวกล้อง จากนั้นกล้องก็จะทำการคำนวณเวลาไปกลับ
ของคลื่น โดยสัญญาณที่ส่งกลับมาจะถูกบันทึกในลักษณะของค่าพิกดั 3 มิติ
ของโครงสร้างเป็นจำนวนมากในระยะเวลาอันสั ้น [4 ,5] เมื่อเลเซอร์ตก
กระทบกับวัตถุจะสะท้อน กลับมายังเครื่องทำให้เกิดรูปร่าง โดยทั่วไปจะ
เรียกข้อมูลนี้ว่าข้อมูลกลุ่มเมฆ หรือ Point Cloud ดังแสดงในรูปที่ 1 

 

 
รูปท่ี 1 เทคโนโลยกีารแสกน 3 มิติ (TLS) รุน่ Faro Focus M 

 

2.2 การวัดระยะด้วยเทปสนาม 
การวัดระยะทางด้วยเทปวัดสนามเป็นวธิีการวัดระยะทางที่ใช้มากที่สุด 

เพราะเป็นวิธกีารวัดที่ใช้อปุกรณ์ง่ายๆและไม่ซับซ้อนและยังมีความแม่นยำ
พอสมควรเทปวัดสนามมีหลายชนิดและหลายแบบซ่ึงมีลักษณะที่แตกต่าง
กันและวัสดุที่ใช้ก็ตา่งกัน เช่น โซว่ัดที่ดิน เส้นลวดวัดระยะ เทปวัดเหลก็ 

เทปวัดผ้า เทปวัดใยสังเคราะห์ เทปวัดอนิวาร์ เป็นต้น โดยมีขั้นตอนการใช้
งานเทปวัดสนามมีดังต่อไปนี้ 

2.2.1 ดึงเทปวัดออกจากเครื่องให้เต็มระยะที่คุณต้องการวัด 
2.2.2 วางตัวเทปตรงจุดเร่ิมต้นที่ต้องการวัดโดยให้อีกคนดึง

เทปออกไปยังจุดตรงข้ามที่ต้องการทราบค่าระยะ 
2.2.3 ปรับเทปวัดให้ชิดกับพื้นผวิหรือวัตถุที่เราต้องการหาค่า

ระยะ ขั้นตอนนี้อาจจะใช้เท้าเหยียบเพื่อป้องกันไม่ให้
เส้นเทปวัดระยะบิดและคลาดเคลื่อน 

2.2.4 อ่านค่าตัวเลขบนแถบเทปวัดสนาม ซ่ึงเลขศูนย์จะอยู่ที่
ตำแหน่งจุดเร่ิมต้น เราจะอ่านค่าจากเทปที่อยู่ตรงข้าม
ตรงตำแหน่งที่ดึงเทปออกไป 

2.2.5 เมื่อได้ค่าระยะที่วัดได้แล้ว ให้ทำการจดบันทึกเพื่อใช้
ค่าระยะนี้ในการอ้างอิงและนำไปใช้ในการทำงาน
ขั้นตอนต่อไป 

2.2.6 หากคุณต้องการที่จะปรับปรุงค่าในการวัดระยะ เช่น 
เพื่อให้เทปวัดอยู่ในตำแหน่งที่ดีกว่า เราสามารถปรับ
ด้วยการดึงหรือผ่อนเทปวัดเพื่อให้สอดคล้องกับวัตถุที่
เราจะวัดหาค่า 

นอกจากนี้แล้วยังมีอุปกรณ์เสริมอื่นๆที่ใช้ประกอบในการวัดระยะ ซ่ึง
ได้แก่ เข็มคะแนน (Pin) หลกัเล็ง (Pole) ลูกดิ่ง ทีจ่ับแถบวัด (Clamp 
Handles) เครื่องวัดความลาด (Clinometer หรือ Abney) เครื่องวัดแรงดึง 
(Spring Balance) เทอริโมมิเตอร์แบบกระเป๋า เป็นต้น ดังแสดงในรูปที่ 2 

 
(ก.)                                 (ข.) 

 
               (ค.) 

รูปท่ี 2 อุปกรณเ์สรมิอืน่ๆที่ใช้ประกอบในการวัดระยะ  
ก.เทปวัดสนาม (Measuring Tape) ข.เข็มคะแนน (Pin)  

ค.หลักเล็ง (Pole) 
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2.3 อากาศยานไร้คนขับ 
อากาศยานไร ้คนข ับในย ุคแรกเป ็นการค ิดค ้นของว ิศวกรและ 

นักวิทยาศาสตร์เพื่อใช้ฝึกทางอากาศ ในช่วงปี พ.ศ. 2458 – 2459 และ
ต่อมามีการพัฒนาเพื ่อนำไปใช้สำหรับทางการทหารโดยจะใช้ในงาน
ตรวจสอบพื้นที่เพื่อทำการรบหรือใช้ในการสอดแนมข้าศึกแทนที่จะส่ง
ทหารเข้าซ่ึงอาจเสี่ยงต่ออาการบาดเจ็บได้ อากาศยานไร้คนขับได้ถูกพัฒนา
เรื่อยมาโดยนำมาใช้ทั้งการส่งสินค้า ถ่ายรูป ถ่ายวีดีโอสำหรับภาพยนตร์ 
เป็นต้น ดังแสดงในรูปที่ 3 

 
รูปท่ี 3 อากาศยานไร้คนขับ (UAV) รุ่น DJI Phantom 4 Pro V.2 

 
2.4 ข้อมูลกลุ่มเมฆ (Point Cloud) 

เป็นกลุ ่มข้อมูลที ่แสดงผลในรูปแบบ 3 มิติ โดยแต่ละจุดจะมีค่า
ตำแหน่ง X,Y,Z โดยพอยท์คลาวด์ จะเก็บเป็นรูปแบบไฟล์ได้หลายรูปแบบ
แล้วแต่ซอฟต์แวร์ที่วิเคราะห์ข้อมูล ดังแสดงตัวอย่างในรูปที่ 4 

 

รูปท่ี 4 ตัวอย่างข้อมูลกลุม่เมฆ (Point Clound) 
 

2.5 ซอฟต์แวร์ที่เกี่ยวข้อง 

- Autodesk Recap 
Autodesk Recap เป็นซอฟต์แวร์ที่ช่วยในการเปิดหรือเข้าดู

ข้อมูลกลุ ่มเมฆ (Point Cloud) เพื ่อช่วยในการออกแบบและสร้าง
แบบจำลอง โดยจะแสดงผลในรูปแบบ 3 มิติ โดยจะเหมาะกับอาคาร
ดังแสดงตัวอย่างซอฟต์แวร์ในรูปที่ 5 

 

รูปท่ี 5 ตัวอย่างซอฟต์แวร์ Autodesk Recap 

- Agisoft Metashape Professional 
เป็นซอฟต์แวร์ที ่สามารถประมวลผลจากการถ่ายภาพด้วย

อากาศยานไร้คนขับมาเป็นข้อมูลกลุ่มเมฆ (Point Cloud) หรือข้อมูล
อื่นๆได้ และยังสามารถระบุจุดควบคุมเพื่อความถูกต้องของข้อมูลได้ 
ดังแสดงตัวอย่างซอฟต์แวร์ในรูปที่ 6 

 
รูปท่ี 6 ตัวอย่างซอฟต์แวร์ Agisoft Matashape 

 
- Pix4d capture 

เป็นซอฟต์แวร์ที่สามารถจับข้อมูลภาพโดยอัตโนมัติเป็นการบิน
อย่างง่ายสามารถกำหนดแนวบินได้และสั่งบินได้แบบอัตโนมัติ โดย
ส่วนมากจะนำไปใช้กับงานสำรวจทางภมูิศาสตร์ เช่น การทำแผนที่
แบบ 2 มิต ิและแผนที ่3 มิติ ดังแสดงตัวอยา่งซอฟต์แวร์ในรูปที่ 7 

 
รูปท่ี 7 ตัวอย่างซอฟต์แวร์ PIX4Dcapture 

 
2.6 ค่าความคลาดเคลื่อน (Static Error) 

คือ ผลต่างระหว่างค่าจริงกับค่าที่วัดได้ มักแสดงในรูปแบบของร้อยละ
หรือเปอร์เซ็นต์ (%) ซ่ึงสามารถดูประสิทธิภาพและความถูกต้องแม่นยำของ
การวัดได้จากความใกล้เคียงกันระหว่างค่าจริงกับค่าที่วัดได้  

- ความคลาดเคลื่อมสัมบูรณ์ (Absolute Error : e ) คือ ค่า
ปริมาณความแตกตา่งระหว่างค่าจริงกับค่าที่วัดได้ 

ⅇ = 𝑥𝑡 − 𝑥𝑚 
 
เมื่อ e คือ ค่าความคลาดเคลื่อนสัมบูรณ์ (Absolute Error) 

          Xt คือ ค่าจริง (True value) 
     Xm คือ ค่าวัด (Measured value) 
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- ความคลาดเคลื่อนสัมพันธ์ (Relative Error หรือ Percent 
Error : %Error) 

%𝐸𝑟𝑟𝑜𝑟 =  |
𝑥𝑡 − 𝑥𝑚

𝑥𝑡

| × 100% 

คือ ค่าเปอร์เซ็นต์ความคลาดเคลื่อนที่ได้จากค่าความเคลื่อน
สมบูรณ์เปรียบเทียบกับค่าจริง 
- ความน่าเช่ือถือ (Reliability) 

คือ ค่าปริมาณความแตกต่างระหว่างค่าเปอร์เซ็นต์ความคลาดเคลื่อม 
สัมพันธ์กับร้อยละ 

ความน่าเชื่อถือ = 100 − %𝐸𝑟𝑟𝑜𝑟 
 

2.7 งานวิจัยที่เกีย่วข้อง 
Mohammed Bouziani et, All (2021) [1]  ได้ศึกษาการประเมิน

การสร้างแบบจำลอง 3 มิติของอาคารและการดึงองค์ประกอบโครงสร้าง
จาก วัตถุเมฆที่ได้รับ โดยใช้เทคนิคการรับสองวิธี (อากาศยานไร้คนขับและ
เทคโนโลยีการแสกน 3 มิติ) รวมถึงการประเมินประโยชน์ของการรวมเข้า
ด้วยกัน โดยใช้ Drone ยี่ห้อ DJI Phantom 3 ProFessional และกล้อง 
Sony EXMOR 1/2.3" MOS RGB และการสแกนด้วยเทคโนโลยีการแสกน 
3 มิติ ได้ดำเนินการสถานีสแกน 9 สถานีโดยใช้เครื่องสแกนรุ่น FARO 
Focus S350 เพื่อให้เกิดการหลอมรวมของทั้งสองข้อมูลกลุ่มเมฆ ที่ได้รับ
ภาพจากอากาสยานไร้คนขับและ เทคโนโลยีการสแกน 3 มิติขั้นตอนนี้
ดำเนินการโดยใช้อัลกอริทึม Iterative Nearest Point แล้วอัลกอริทึมตัวนี้
ได้ดำเนินการโดยใช้อัลกอริทึม RANSAC ที่ดัดแปลงบน ข้อมูลกลุ่มเมฆที่
ได้รับจากอากาศยานไร้คนขับและ เทคโนโลยีการสแกน 3 มิติรวมถึงการ
รวม ข้อมูลกลุ่มเมฆเพื่อแยกองค์ประกอบโครงสร้างของอาคาร ดังแสดงใน
รูปที่ 8 

 
รูปท่ี 8 งานวิจยัของ Mohammed Bouziani et, All (2021) 

 

Marta Tarnowska, All (2023) [2]  ได้ศึกษาการผสมผสานระหว่าง
เทคโนโลยีการสแกน 3 มิติ (TLS) และ อากาศยานไร้คนขับ (UAV) สำหรับ
การสร้างแบบจำลอง 3 มิติและการประเมินความเสื่อมโทรมของ อาคาร
มรดกตามการวิเคราะห์แสง โดยการใช้อากาศยานไร้คนขับ (UAV) และ
เทคโนโลยีการสแกน 3 มิติ (TLS) เพื่อสร้างแบบจำลอง 3 มิติของโบสถ์
แบบจำลองข ้อม ูลอาคารในอด ีต (H-BIM) ถ ูกสร ้างข ึ ้นจากการใช้     
Autodesk Revit โดยอยู่บนพื้นฐานของแบบจำลองที่สร้างขึ้นและคุณสมบตัิ

การสะท้อนของลำแสงเลเซอร์สแกนและภาพสีแดง-เขียว-น้ำ เงิน (RGB) ดัง
แสดงในรูปที ่9 

 
รูปท่ี 9 งานวิจยัของ Marta Tarnowska, All (2023) 

 

Przemysław Klapa and Pelagia Gawronek [3] ได้ศึกษาการทำงาน
ร่วมกันของข้อมูลภูมิสารสนเทศจาก เทคโนโลยีการสแกน 3 มิติ และอากาศ
ยานไร้คนขับ สำหรับการสร้างแบบจำลองข้อมูลอาคาร (H-BIM) 
โดยเทคโนโลยีการสแกน 3 มิติ และอากาศยานไร้คนขับในการเก็บข้อมูล
แล้วทำการส่งมาอยู่ในรูปแบบของ ข้อมูลกลุ่มเมฆ โดย ข้อมูลกลุ่มเมฆ ของ
เทคโนโลยีการสแกน 3 มิติ จะดำเนินการในซอฟต์แวร์ Leica Cyclone 
ในขณะที่การบวนการประมวณภาพอากาศยานไร้คนขับดำเนินการใน
ซอฟต์แวร์ Agisoft Metashape Professional แล้วนำข้อมูลต่างๆที่ได้มา
ทำการสร้างโมเดล โดยการใช้ Autodesk Revit ซึ ่งจะมี ความละเอียด 
(LOD) ระดับของข้อมูล (LOI) ข้อมูลของเรขาคณิตของแบบจำลอง (LOG) 
ระดับความแม่นยำ (LOA) เป็นตัวกำหนด ดังแสดงในรูปที่ 10 

 
รูปท่ี 10 งานวิจยัของ Marta Tarnowska, All (2023) 

 

3. วิธีวิจัยและขั้นตอนการดำเนินการวิจัย 

ผู้วิจัยได้ทำการทดลองทั้งหมดออกเป็น 3 วิธี โดยจะเป็น 1.การเก็บ
ข้อมูลด้วยเทปวัดสนาม ซึ่งเป็นการเก็บข้อมูลแบบระบบเดิม 2.การเก็บ
ข้อมูลเทคโนโลยีการสแกน 3 มิติแบบตั้งพื้น และ 3.การเก็บข้อมูลด้วย
อากาศยานไร้คนขับ แล้วจึงนำผลข้อมูลมาวิเคราะห์หาความคลาดเคลื่อน
ของการวัด ระยะเวลาการทำงาน รูปแบบที่ได้ ความสะดวกสบาย ดังนี้ 

3.1 การเก็บข้อมูลดว้ยการใช้เทปวัดสนาม 

- ศึกษาสถานที่ที่จะทำการเก็บขอ้มูล คือ พระเจ้าทันใจ วัดเชียง
บาล อ.เชียงคำ จังหวัดพะเยา 

- วางแผนการเก็บข้อมูลโดยจะเก็บในส่วนของฐานองค์พระ 

- ทำการเก็บขอ้มูลโดยใช ้เทปวัดสนาม ดังแสดงในรูปที่ 11 
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- สรุปผลข้อมูลที่ได้จากการวัดระยะเพื่อเปรียบเทียบกบัข้อมูล
อื่นๆ 

 

รูปท่ี 11 การเก็บขอ้มูล โดยเทปวัดสนาม 

3.2 การเก็บข้อมูลดว้ยการใช้เทคโนโลยีการสแกน 3 มิติแบบตั้งพื้น 

- ศึกษาสถานที่ที่จะทำการเก็บขอ้มูล คือ พระเจ้าทันใจ วัดเชียง
บาลพัฒนา อ.เชียงคำ จังหวัดพะเยา 

- วางแผนการเกบ็ข้อมูล 
- ทำการเก็บขอ้มูลโดยใช ้เทคโนโลยีการสแกน 3 มิติ แบบตั้งพื้น 

โดยวนรอบองค์พระ โดยปรับความละเอียดการเกบ็ข้อมูลเป็น 
Outdoor 20 m… , resolution ¼ และ Quality 3x ดังแสดง
ในรูปที่ 12 

- สรุปผลข้อมูลที่ได้จากการวัดระยะเพื่อเปรียบเทียบกบัข้อมูล
อื่นๆ 

 

รูปท่ี 12 การเก็บขอ้มูล โดยเทคโนโลยกีารแสกน 3 มิต ิ(TLS) 

3.3 การเก็บข้อมูลดว้ยอากาศยานไร้คนขับ 
- ศึกษาสถานที่ที่จะทำการเก็บขอ้มูล คือ พระเจ้าทันใจ วัดเชียง

บาล อ.เชียงคำ จังหวัดพะเยา 
- วางแผนการเกบ็ข้อมูล 

- วางพิกัดหรือหาพกิัดที่จะใช้อา้งอิงปรับแก้ด้วย Ground 
Control point [6] 

- ทำการเก็บขอ้มูลโดยใช ้อากาศยานไร้คนขับยี่ห้อ DJI รุ่น 
Phantom 4 Pro V.2 โดยบินแบบบังคับด้วยตัวเองรอบองค์
พระ ดังแสดงในรูปที่ 13 

- สรุปผลข้อมูลที่ได้จากการวัดระยะเพื่อเปรียบเทียบกบัข้อมูล
อื่นๆ 

 

รูปท่ี 13 การเก็บขอ้มูล โดยอากาศยานไร้คนขับ 

3.4 สรุปผลที่ได้โดยนำข้อมูลมาวิเคราะห์หาความคลาดเคลื่อนของการวัด
ระยะเวลาการทำงาน รูปแบบที่ได้ ความสะดวกสบาย 

4. บทสรุป 

จากการศึกษาการประยุกต์ใช้เทคโนโลยีสำรวจ เพื ่อเก็บข้อมูล
โบราณสถาน ณ วัดเชียงบาล อ.เชียงคำ จ.พะเยา จากตารางผลการวิจัยทำ
ให้ทราบถึงความน่าเชื่อถือ โดยผ่านวิธีการคำนวณหาค่าความคลาดเคลื่อน
สัมบูรณ์และความคลาดเคลื่อนสัมพันธ์ระหว่างเทคโนโลยีการสแกน 3 มิติ 
และอากาศยานไร้คนขับ ซึ ่งค่า ค่าความคลาดเคลื ่อนสัมพันธ์ที ่ได้จาก
เทคโนโลยีการสแกน 3 มิติและอากาศยานไร้คนขับ มีค่าเท่ากับ 5.266 , 
9.528 ตามลำดับ ทั้งนี้สามารถแสดงถึงความน่าเช่ือถือ ซ่ึงค่าจากเทคโนโลยี
การสแกน 3 มิติและอากาศยานไร้คนขับ มีค่าเท่ากับ 94.734 , 90.472 
ตามลำดับ โดยการเก็บข้อมูลครั้งนี้ได้ทำการเก็บข้อมูลจำนวนทั้งหมด 30 
ตำแหน่ง ซ่ึงตัวอย่างการคำนวณที่นำมาแสดงมีจำนวน 5 ตำแหน่ง ดังแสดง
ในตารางที่ 1 และ ตารางที่ 2 
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ตารางที่ 1 แสดงค่าการเปรียบเทียบระหว่างเทปวัดสนามกับเทคโนโลยี 3 มิติ 
 
 

ตำแหน่ง 

ผลการวัด ความคลาดเค
ลื่อสมบูรณ ์

ความคลาด
เคลื่อน
สัมพันธ ์

เทปวัด
ระยะ 

TLS 

(ม.) (ม.) (ม.) (ม.) 

P1 0.230 0.224 -0.006 -2.609 

P2 0.200 0.197 -0.003 -1.400 

P3 0.200 0.197 -0.003 -1.500 

P4 0.180 0.195 0.015 8.333 

P5 0.190 0.190 0.000 0.000 

ตารางที่ 2 แสดงค่าการเปรียบเทียบระหว่างเทปวัดสนามกับอากาศยานไร้คนขับ 
 
 

ตำแหน่ง 

ผลการวัด ความคลาดเค
ลื่อสมบูรณ ์

ความคลาด
เคลื่อน
สัมพันธ ์

เทปวัด
ระยะ 

UAV 

(ม.) (ม.) (ม.) (ม.) 

P1 0.230 0.228 -0.002 -0.870 

P2 0.200 0.197 -0.003 -1.500 

P3 0.200 0.200 0.000 0.000 

P4 0.180 0.191 0.011 6.111 

P5 0.190 0.193 0.003 1.579 

 
 

 
รูปท่ี 14 รูปแบบการเก็บข้อมลู โดยเทปวัดสนาม 

 
รูปท่ี 15 รูปแบบการเก็บข้อมลู โดยเทคโนโลยีการสแกน 3 มิติ 

 

 
รูปท่ี 16 รูปแบบการเก็บข้อมลู โดยอากาศยานไร้คนขับ 

การเก็บรวบรวมข้อมูล ณ วัดเชียงบาล ได้ดำเนินการตั ้งแต่เวลา   
10:00 -17:00 น. เวลาทั้งหมดจำนวน 8 ชั่วโมง ซึ่งจำนวนแรงงานที่ใช้เก็บ
ข้อมูลในแต่ละเครื ่องมือ ดังแสดงในตารางที ่ 3 ทั ้งนี ้ค่าใช้จ่ายในการ
ดำเนินการได้แบ่งออกเป็น 2 ส่วน ได้แก่ ค่าเครื่องมือ และค่าแรง ดังแสดง
ในตารางที่ 4 
ตารางที ่3 แสดงจำนวนแรงงานแต่ละเครือ่งมือ ในงานวจิัยครั้งนี ้

จำนวนแรงงานในการทำงาน 

อุปกรณ์การทำงาน จำนวนแรงงาน (คน) 

เครื่องสแกนภาคพืน้ 2 

เทปวัดสนาม 3 

อากาศยานไร้คนขับ 2 

 
ตารางที ่4 แสดงราคา (Price) แต่ละเครื่องมือ ในงานวจิัยครั้งนี้  

 
 

รายการ 

ราคา (บาท) 

อุปกรณ์การทำงาน 

เคร่ืองสแกน
ภาคพ้ืน 

เทปวัดสนาม อากาศยานไร้
คนขับ 

ราคาอุปกรณ ์ 1,20x,xxx 670 70,000 

วิศวกร 500 500 500 

ช่างสำรวจ - 300 - 

คนงาน 250 - 300 250 – 300 250 - 300 

 

จากข้อมูลที่กล่าวมาข้างต้นยังมีการสรุปการทำงานของแต่ละอุปกรณ์ใน
ส่วนข้อดีและข้อจำกัดของเครื่องมือ 

เทปวัดสนาม : การรังวัดจากการใช้เทปวัดสนามสามารถใช้เป็นระยะ
อ้างอิงที่ได้จริงและมีความแม่นยำในพื้นที่สูง โดยดึงเทปวัดสนามให้อยู่ใน
เส้นทางที่ต้องการ ซ่ึงข้อจำกัดของการใช้เทปวัดสนาม คือ เมื่อมีพื้นที่มีมาก
เกินไปอาจจะส่งผลทำให้การวัดระยะไม่ทั่วถึงข้อมูลที่ได้อาจจะได้รับไม่
ครบถ้วน 

เทคโนโลย ีการสแกน 3 ม ิติ  (TLS)  : สามารถว ัดระยะได ้จาก
แบบจำลอง 3 มิติที่แสดงผ่าน ข้อมูลกลุ่มเมฆ ซึ่งข้อจำกัดของเทคโนโลยี
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การสแกน 3 มิติ คือ การรวบรวมข้อมูลในแนวดิ ่ง อาจเก็บข้อมูลได้ไม่
ครบถ้วน ถ้าหากสภาพพื้นที่มีแสงสว่างมากเกินความจำเป็น หรือแสงสว่าง
เข้าไม่ถึงจึงส่งผลทำให้เกิดเงา ข้อมูลที่ได้รับจะไม่แสดงถึง ข้อมูลกลุ่มเมฆ  
ณ บริเวณนั ้น ซึ ่งอาจทำให้ข้อมูลที ่ควรได้ร ับขาดหายหรือเกิดความ
คลาดเคลื่อน ดังนั้นจึงเหมาะสมกับการประยุกต์ใช้งานในพื้นที่ราบ และ
สภาพอากาศที่เหมาะสม 
 

อากาศยานไร้คนขับ (UAV) : เนื่องจากอากาศยานไร้คนขับสามารถ
เก็บข้อมูลได้ทั้งมุมกว้างและมุมสูง ทำให้สามารถเก็บข้อมูลได้อย่างครบถ้วน
และมีความสะดวกสบายในการทำงานมาก แต่อากาศยานไร้คนขับยังมี
ข ้อจำกัดในการเก็บข้อมูล คือ การเก็บข้อมูลจำเป็นต้องเชื ่อมต่อกับ
สัญญาณอินเตอร์เน็ตจนกว่าทำการเก็บข้อมูลสำเร็จ ไม่ควรขึ้นบินในขณะที่
แบตเตอรี่ต่ำให้ทำการชาร์จให้เต็มก่อนทำการขึ้นบิน ควรหลีกเลี่ยงการบิน
ใกล้กับบริเวณที่มีสิ่งกีดขวาง และไม่ควรขึ้นบินในสภาพอากาศที่มีลมแรง 
หรือฝนตก 

5. บทสรุป 

ผลการศึกษาพบว่า TLS ให้ค่าความแม่นยำสูงที ่ส ุดด้วยค่าความ
น่าเชื่อถือ 94.734% รองลงมาคือ UAV ที่มีความน่าเชื่อถือ 90.472% โดย
เปรียบเทียบกับข้อมูลจากเทปวัดสนามซึ่งใช้เป็นค่าควบคุม นอกจากนี้ยังได้
วิเคราะห์ในด้านระยะเวลาในการดำเนินงาน ความสะดวกในการใช้งาน และ
ต้นทุนของแต่ละเทคโนโลยี ซึ่งพบว่า TLS เหมาะสมสำหรับงานสำรวจใน
พื้นที่ราบที่มีสภาพแสงเหมาะสม ส่วน UAV เหมาะสำหรับพื้นที่กว้างหรือ
พื้นที่ที่เข้าถึงยาก แม้จะมีข้อจำกัดด้านสภาพอากาศและการจัดการพลังงาน 

จากผลการศึกษา เทคโนโลยีการสแกน 3 มิติและ UAV มีศักยภาพสูง
ในการสนับสนุนงานอนุรักษ์และพัฒนาแบบจำลองข้อมูลโบราณสถาน 
(Heritage Building Information Modeling: H-BIM) ซ่ึงจะเป็นประโยชน์
อย่างยิ่งต่อการวางแผนการอนุรักษ์ ฟื้นฟู และส่งเสริมการท่องเที่ยวเชิง
วัฒนธรรมในอนาคต 

6. ข้อเสนอแนะ 
- ควรเลือกใชเ้ทคโนโลยีการสแกน 3 มิติในกรณีที่ต้องการข้อมูล

ที่มีความละเอียดสูงในพื้นที่ราบหรอืภายในอาคาร ขณะที ่UAV 
เหมาะกับพื้นที่เปิดโล่งหรือพื้นที่ที่มีความซับซ้อนในการเข้าถึง 

- แนะนำให้ผสมผสานขอ้มูลจาก TLS และ UAV เพือ่เพิ่มความ
แม่นยำในการจำลองแบบ 3 มิตแิละลดข้อจำกัดของแต่ละ
เทคโนโลยี 
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