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บทคัดย่อ  

ปัจจุบันเทคนิคการประมวลผลภาพถํายทางอากาศในพื้นที่ปลูกถั่วเหลืองสําหรับการทําการเกษตรแบบแมํนยําสูงนั้น มี
หลากหลายเทคนิคที่ใช๎ในการตรวจวัดอัตราการเจริญเติบโตของพืชและความหนาแนํนของวัชพืช เทคนิคหนึ่งที่นิยมใช๎ได๎แกํการ
ประมวลผลภาพถํายจากดาวเทียมซึ่งมีข๎อดีคือครอบคลุมพื้นที่กว๎าง ทําให๎เห็นตําแหนํงที่ชัดเจน แตํยังมีข๎อเสียอยูํกลําวคือ มีความ
ละเอียดของภาพถํายต่ํา เสี่ยงตํอเมฆหมอกปกคลุม และมีคําใช๎จํายตํอภาพสูง ดังนั้นผู๎วิจัยจึงได๎มีแนวคิดที่จะพัฒนาระบบถํายภาพ
มุมสูงควบคุมระยะไกลที่มีความละเอียดของภาพถํายสูงไมํมีปัญหาเมฆหมอกปกคลุมแบบพํวงติดท๎ายรถแทรกเตอร๑ รํวมกับการ
ประยุกต๑ใช๎เทคนิคการประมวลผลภาพถํายดิจิตอลขึ้น โดยระบบที่พัฒนานี้จะประกอบด๎วยกล๎องถํายภาพดิจิตอลแบบ Near-
Infrared bands และแบบ RGB bands ซึ่งมีราคาที่ถูกกวํา โดยที่ตัวกล๎องจะติดตั้งระบบกดชัตเตอร๑ภาพแบบควบคุมระยะไกล 
ด๎วยรีโมทบนคลื่นสัญญาณความถี่ 72 MHz ระบบนี้จะติดตั้งบนปลายชุดเครนที่พํวงติดท๎ายรถแทรกเตอร๑ที่ความสูงไมํเกิน 15 
เมตร ข๎อมูลภาพถํายที่ได๎จะถูกประมวลผลเพื่อตรวจวัดอัตราการเจริญเติบโตของพืชและความหนาแนํนของวัชพืชด๎วยโปรแกรม
ประมวลผลภาพถํายที่ออกแบบไว๎ด๎วยโปรแกรม MATLAB จากนั้นจึงทําการเปรียบเทียบคุณภาพของข๎อมูลภาพถํายที่ได๎จากกล๎อง
ทั้งสองชนิด ที่ความสูง 5, 10 และ 15 เมตร ท่ีอัตราการเจริญเติบโตหลังจากพืชงอก 7, 14, 21 และ 28 days after 
germinated(DAG)ตามลําดับจากการเปรียบเทียบคุณภาพของข๎อมูลภาพถํายที่ได๎จากปัจจัยดังกลําวข๎างต๎น พบวําคุณภาพ
ข๎อมูลภาพถํายจากกล๎องถํายภาพดิจิตอลแบบ Near-Infrared bands (NIRCrane-attached) นั้นมีความเหมาะสมในการใช๎มากกวํา
ข๎อมูลภาพถํายที่ได๎จากกล๎องถํายภาพดิจิตอลแบบ RGB bands (RGBCrane-attached) และยังพบอีกวําคุณภาพของข๎อมูลภาพถํายจะ
เพิ่มสูงขึ้น เมื่อระบบทําการถํายภาพที่ระยะความสูงมากขึ้น และที่อัตราการเจริญเติบโตหลังจากพืชงอกเพิ่มมากขึ้น โดยเมื่อ
เปรียบเทียบคําใช๎จํายในการลงทุนแล๎ว การใช๎กล๎องถํายภาพดิจิตอลแบบ RGBCrane-attachedนั้นสามารถทดแทนกล๎องถํายภาพ
ดิจิตอลแบบ NIRCrane-attachedได๎ที่ระยะความสูงต่ํากวํา 15 เมตร และยิ่งไปกวํานั้นพบวําโปรแกรมประมวลผลภาพถํายที่พัฒนาขึ้น
นั้นมีคุณภาพที่สามารถยอมรับได๎เมื่อทําการสอบเทียบกับการใช๎แรงงานคน และมีความเหมาะสมในการตรวจวัดอัตราการ
เจริญเติบโตของพืช และความหนาแนํนของวัชพืช ในพื้นที่ปลูกถั่วเหลือง 

ค้าส้าคัญ: ระบบถ่ายภาพมุมสูงควบคุมระยะไกล; ประมวลผลภาพถ่ายดิจิตอล; อัตราการเจริญเติบโตมลังจากพืชงอก (DAG); กล้อง
ถ่ายภาพดิจิตอล (RGBCrane-attached); กล้องถ่ายภาพคลื่นอินฟราเรด (NIRCrane-attached) 
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1. บทน้า 

เทคนิคการประมวลผลภาพถํายในการตรวจจับ
ระยะไกลสําหรับการตรวจวัดคําอัตราการเจริญเติบโตของ
พืชและคําความหนาแนํนของวัชพืช เชํน เทคนิคการ
ประมวลผลภาพถํายที่ได๎จากดาวเทียม เครื่องบิน บอลลูน 
และเฮลิคอปเตอร๑ นั้นได๎มีการวิจัยกันมาแล๎วมากมาย
(Swain และJayasuriya, 2007)ยกตัวอยํางเชํน Brown และ
Steckler (1995) ได๎ใช๎เทคนิคการวิเคราะห๑คําสเปคตรัมของ
ภาพถํายทางอากาศที่ทําการถํายจากเครื่องบินที่ระดับความ
สูง 900 เมตรเพื่อนําข๎อมูลที่ได๎จากการประมวลผลแล๎วมา
จัดทําเป็นแผนที่การกระจายตัวของวัชพืชในพื้นที่ โดย
ภาพถํายที่ ได๎มีคําความละเอียดของภาพอยูํที่  10x10 
เซนติเมตร ตํอหนึ่งพิกเซล โดยที่เทคนิคการวิเคราะห๑คํา
สเปคตรัมของภาพถํายทางอากาศนี้มีความเหมาะสมสําหรับ
การจํ าแนกวั ชพื ชตระกู ลหญ๎ าquack grass 
(Agropyronrepens) และหญ๎า green foxtail 
(SetariaviridisBeauv) ออกมาในคําที่ยอมรับได๎แตํเมื่อ
พิจารณาถึงอุปสรรคที่เกิดขึ้นในขณะทําการถํายภาพจาก
เมฆหมอกปกคลุม เวลาที่ใช๎ และต๎นทุนคําใช๎จําย แล๎วละก็ 
เทคนิคการประมวลผลภาพถํายที่ได๎จากระบบถํายภาพมุม
สูงควบคุมระยะไกลที่ระดับความสูงไมํเกิน 100 เมตร เป็น
อีกหนึ่งทางเลือกที่ได๎มีการเริ่มใช๎กัน (Swain et al., 2007)
ได๎มีนักวิจัยหลายทํานที่ได๎ทําการวิจัยเกี่ยวกับเทคนิคการ
ประมวลผลภาพถํายจากกล๎องดิจิตอล (Stafford และ 
Benloch, 1997; Tillet et al., 1996; Franz และ 
Armanini, 1995; Chaisattapagon และ Zhang, 1995; 
Andreasenและ Arndt 1997; Tongwangkit et al., 
2006; Samseemoung et al., 2011 และ 2012) โดย
เทคนิคการประมวลผลภาพถํายจากกล๎องดิจิตอลทั้งแบบ 
Near-Infrared bands และแบบ RGB bands นั้นจะมี
ขั้นตอนการประมวลผลโดยจะเริม่จาก การจําแนกวัตถุที่เป็น
พืชสีเขียวออกจากพื้นหลังหรือดินนั่นเอง โดยการ segment 
ภาพถํายนี้จะใช๎คุณสมบัติของการสะท๎อนแสงของใบพืชเป็น
หลัก ขั้นตอนตํอมา จะทําการคํานวนพื้นท่ีลักษณะของพืช
และวัชพืชเพื่อจําแนกลักษณะออกมา 

งานวิจัยนี้จะทําการออกแบบและสร๎างระบบ
ถํายภาพมุมสูงที่ประกอบด๎วยกล๎องถํายภาพดิจิตอลแบบ 

Near-Infrared bands และแบบ RGB bands ซึ่งมีราคาที่
ถูกกวํา โดยที่ตัวกล๎องจะติดตั้งระบบกดชัตเตอร๑ภาพแบบ
ควบคุมระยะไกล ด๎วยรีโมทแบบคลื่นสัญญาณความถี่ 72 
MHz ขึ้นมา โดยระบบนี้จะติดตั้งอยูํบนปลายชุดเครนที่พํวง
ติดท๎ายรถแทรกเตอร๑ระดับความสูง 15 เมตร เพื่อทําการ
ถํายภาพมุมสูง โดยข๎อมูลภาพถํายที่ได๎จะถูกประมวลผลเพื่อ
ตรวจวัดอัตราการเจริญเติบโตของพืช และความหนาแนํน
ของวัชพืช ด๎วยโปรแกรมประมวลผลภาพถํายที่ออกแบบไว๎ 
(IPAS) โดยใช๎คําสั่งมาตราฐานตามโปรแกรม MATLAB 
จากนั้นจึงทําการเปรียบเทยีบคุณภาพของข๎อมูลภาพถํายมุม
สูงที่ได๎จากกล๎องทั้งสองชนิด ที่ระดับความสูง และอัตราการ
เจริญเติบโตหลังจากพืชงอกแตกตํางกันตามลําดับ โดยมี
วัตถุประสงค๑ของงานวิจัยดังนี ้

1. ออกแบบและสร๎างชุดเครนแบบพํวงติดท๎ายรถ
แทรกเตอร๑ในราคาถูก  

2. ทําการออกแบบและสร๎างระบบถํายภาพมุมสูง
แบบควบคุมระยะไกลรํวมกับการใช๎เทคนิคด๎านการ
ประมวลผลภาพถํายดิจิตอล เพื่อเพิ่มความแมํนยําในการ
ตรวจวัดอัตราการเจริญเติบโตของพืช ปริมาณวัชพืช ใน
พื้นที่ปลูกถั่วเหลือง  

3. ทําการออกแบบอัลกอริธึ ม และพัฒนา
ระบบซอฟท๑แวร๑ประมวลผลภาพถํายมุมสูง ที่สามารถ
ทําการวิเคราะห๑ภาพถําย โดยจะแยกเอาข๎อมูลวัตถุที่
สนใจออกจากภาพพื้นหลัง (Background) 

4. ทําการจัดทําแผนที่ประยุกต๑ทางการเกษตร ที่
สอดคล๎องกับระบบที่จะพัฒนาและข๎อมูลที่จดบันทึก
จากข๎อ2 และ3 ตามลําดับเพื่อเพิ่มประสิทธิภาพการ
บริหารจัดการการใช๎ปุ๋ย สารเคมี และลดความเสียหายที่
เกิดจากการระบาดของโรคพืชในพื้นที่ปลูกถั่วเหลือง แบบ
ทันทํวงที 

2. อุปกรณ์ลละวิธีการ  

2.1 การออกลบบลละสร้างชุดเครนลบบพ่วงติดท้ายรถ
ลทรกเตอร์ 

จากการศึกษาข๎อมูลที่เกี่ยวข๎อง เชํน ระดับความสูง
ที่ต๎องการ น้ําหนักรวม  กลไกการทํางานสามารถทํางานได๎
งํายไมํซับซ๎อน และผู๎ปฏิบัติงานสามารถปฏิบัติงานได๎สะดวก
มีความปลอดภัย จึงได๎ดําเนินการออกแบบ และสร๎างชุด
เครนแบบพํวงติดท๎ายรถแทรกเตอร๑ขึ้นมาประกอบด๎วย
สํวนประกอบหลักๆ 5สํวนด๎วยกันดังนี้คือฐานของชุดเครนที่
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ตํอพํวงกับรถแทรกเตอร๑ชุดเสาของเครนชุดแขนลอกชุดแขน
เครน และชุดแขนหมุนสลิงของเครนตามลําดับ จากนั้นจึง
ดําเนินการสร๎าง ณ อาคารปฏิบัติการวิศวกรรมเครื่องจักรกล
เกษตร ภาควิชาวิศวกรรมเกษตร คณะวิศวกรรมศาสตร๑ 
มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลธัญบุรี โดยชุดเครนมีขนาด
ความสูง 3.50 เมตรและมีขนาดความยาวของแขนเครน 12 
เมตร สามารถทําการถํายภาพท่ีระดับความสูงได๎ 15 เมตร 
ดังรูปที ่1 

 
(ก)                             (ข) 

รูปที่ 1  การออกแบบสร๎างชุดโครงสร๎างเครนแบบพํวงติดท๎ายรถ
แทรกเตอร๑ (ก): แสดงการเชื่อมขึ้นรูปชุดฐานเครน และ (ข): 
แสดงภาพประกอบเต็มชุดเครน 

2.2 การออกลบบลละสร้างระบบถ่ายภาพมุมสูงลบบ
ควบคุมระยะไกล 

ระบบถํายภาพมุมสูงควบคุมระยะไกลแบบพํวงติด
ท๎ายรถแทรกเตอร๑ โดยการทํางานของกล๎องนั้นจะควบคุม
การกดชัตเตอร๑ที่พื้นดินด๎านลํางแบบควบคุมระยะไกล ด๎วย
รีโมทแบบคลื่นสัญญาณความถี่ 72 MHz ที่มีระยะควบคุม
การทํางาน 400 เมตร ขึ้นมา โดยระบบนี้จะติดตั้งอยูํบน
ปลายชุดเครนท่ีพํวงติดท๎ายรถแทรกเตอร๑ระดับความสูง 15 
เมตร เพื่อทําการถํายภาพมุมสูง 

รายละเอียดสํวนประกอบของระบบถํายภาพมุมสูง
ควบคุมระยะไกลแบบพํวงติดท๎ายรถแทรกเตอร๑ ดังรูปแสดง
ด๎านลํางนี้ จะประกอบด๎วยกล๎องดิจิตอลแบบธรรมดา (True 
color (R-G-B) digital camera photography (Canon 
Co. Ltd.))กล๎องดิจิตอลแบบถํายภาพในชํวงคลื่นใกล๎
อินฟราเรด(Color-infrared (CIR) digital (G-R-NIR) 
photography (ADCTetracam Inc.))ชุดรีโมทควบคุมการ
กดชัตเตอร๑ภาพระยะไกล (Wireless trigger control 

(Jelsoft Enterprises Ltd.)) ชุดอุปกรณ๑วัดระดับความสูง 
(Altitude sensor (SeagullWireless Dashboard Flight 
System FCC 900 MHz version; Jelsoft Enterprises 
Ltd.)) 

 
(ก)   (ข) 

รูปที่ 2  การออกแบบสร๎างระบบถํายภาพมุมสูงควบคุมระยะไกลแบบ
พํวงติดท๎ายรถแทรกเตอร๑ (ก): แสดงการติดตั้งระบบและชุด
ถํายภาพควบคุมระยะไกล และ (ข): แสดงสํวนประกอบของ
ระบบถํายภาพระยะไกล 

2.3 การเตรียมลปลงทดสอบ 

แปลงทดสอบนี้ตั้งอยูํที่พิกัดละติจูด 14.03 องศา
เหนือ (Latitude 14.03 ºN) และลองติจูดที่ 100.61 องศา
ตะวันออก (Longitude 100.61 ºE) ในอําเภอคลองหลวง 
จังหวัดปทุมธานี โดยพื้นที่ปลูกถั่วเหลืองนี้จะปลูกเป็นพื้นท่ี
ทั้งหมด 40x40 เมตร ที่มีระยะหํางระหวํางแถว 0.5 เมตร
ตํอจากนั้นทําการแบํงพื้นที่แปลงปลูกนี้ออกเป็นตารางกริด
โดยมีระยะหํางระหวํางกริด 5x5 เมตรการใสํปุ๋ยนั้นจะใสํปุ๋ย
สูตร 20-20-0 ในอัตรา 25-30 กิโลกรัม/ไรํ และปลํอยให๎
วัชพืชเจริญเติบโตในบริเวณระหวํางแถวถ่ัวเหลืองนั้นตาม
ธรรมชาติ โดยคุณสมบัติทั้งทางเคมีและทางกายภาพของดิน
ในแปลงทดสอบนั้น ข๎อมูลทั้งหมดแสดงไว๎ในตารางที่ 1 

ตารางที่ 1 คุณสมบัติทางเคมีและทางกายภาพของดินในพื้นที่แปลง
ปลูกถั่วเหลือง 

 

ความลึก
ของดิน 
(ซม.) 

ระดับความ
เป็น กรด 

ด่าง 

ลักษณะเนื้อดิน อินทรีย ์
วัตถ ุ
(%) 

ความถ่วงจ้าเพาะ 
(g/cm3) 

ความมนาลน่น
มวลรวมสภาพ

ลม้ง 
(g/cm3) 

ความชื้น 
(%) ดินทราย 

(%) 
ดินทราย

ลป ง 
(%) 

ดินเมนียว
(%) 

0-20 4.7 15 30 55 1.54 2.42 1.37 22.19 
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(ก)                             (ข) 

รูปที่ 3  การเตรียมแปลงทดสอบ (ก): แสดงการเตรียมแปลงปลูกถั่ว
เหลือง และ (ข): แสดงระยะการเจริญเติบโตของถั่วเหลือง 

2.4 การออกลบบอัลกอริธึมลละพัฒนาระบบ 
ซอฟท์ลวร์ประมวลผลภาพถ่ายมุมสูง 

ภาพรวมของระบบ โปรแกรมที่พัฒนาจะทําการดึง
ข๎อมูลภาพจากฐานข๎อมูล (Database) โดยที่ผู๎ใช๎สามารถที่
จะทําการ เลือกข๎อมูลภาพได๎โดยที่ตัวโปรแกรมจะทําการ
ตรวจสอบจํานวนพืชโดยวิธีการแบํงพื้นที่ออกเป็นสํวนยํอยๆ 
(Sub image) แล๎วทําการตรวจจับพืชพันธ๑สีเขียวเพื่อหา
จํานวนตํอพ้ืนท่ี ความสามารถของโปรแกรม 1) โปรแกรม
สามารถดึงข๎อมูลจากฐานข๎อมูลมาเพื่อแสดงผลออกทาง
หน๎าตํางของโปรแกรมและทําการประมวลผลภาพรวมถึง
การแสดงผลออกทางหน๎าตํางของโปรแกรมเพื่อแจ๎งให๎ระบบ
ทราบถึงข๎อมูลพืชพันธุ๑สีเขียวที่ทําการตรวจจับ 2) โปรแกรม
จะต๎องสามารถทําการเปลี่ยนแมํแบบสีจากภาพสีเป็นภาพ
โทนขาวดําได๎ 3) โปรแกรมจะต๎องมีความสามารถในการทํา
การบันทึกข๎อมูลรูปภาพที่กระทําการประมวลผลแล๎วลง
ฮาร๑ดดิสก๑ได๎(Gray image, Bimodal image) ดังรูปที่ 4 

 
รูปที่ 4 อัลกอริทึมการทํางานของซอฟแวร๑ประมวลผลภาพถําย (IPAS) 

 
รูปที่ 5  หน๎าตํางเริ่มต๎นการทํางานของซอฟแวร๑ประมวลผลภาพถําย 

(IPAS) 

 
รูปที่ 6  ปุุมฟังก๑ชันและความหมายของการทํางานของซอฟแวร๑

ประมวลผลภาพถําย (IPAS) 

 

 

2.5 การสอบเทียบข้อมูลที่ได้จากระบบที่ออกลบบไว้กับ
ข้อมูลที่เก็บได้จากลรงงานคน 
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สําหรับการสอบเทียบการประมวลผลภาพถําย จะมี
วิธีการสอบเทียบสามารถที่จะกระทําได๎โดยการเซทพื้นที่
ขนาดหนึ่งตารางเมตรแล๎วโปรยช้ินไม๎ที่ทาสีแดงเอาไว๎
จํานวนหนึ่งร๎อยช้ินคิดเป็นหนึ่งร๎อยเปอร๑เซ็นต๑ ทําการ
ทดสอบที่ระดับความสูงแตกตํางกัน5 10 และ 15 เมตร และ
วิธีการที่แตกตํางกัน ได๎แกํ  ข๎อมูลภาพถํายจากกล๎อง
ถํายภาพดิจิตอลแบบ Near-Infrared bands (NIRCrane-

attached) และข๎อมูลภาพถํายที่ได๎จากกล๎องถํายภาพดิจิตอล
แบบ RGB bands (RGBCrane-attached) 

2.6 การจัดทําแผนที่ประยุกต๑ทางการเกษตร 

ในสํวนของการจัดทําออกมาเป็นแผนที่ประยุกต๑
ทางการเกษตรนั้น จะต๎องทําการแบํงพื้นที่ออกเป็นจุด 
โดยมีระยะหํางแตํละจุดนั้นเทํากัน ตํอจากนั้นนํา
ข๎อมูลภาพถํายที่ได๎จากระบบที่ออกแบบไว๎มาประมวลผล
เพื่อตรวจวัดหาคําอัตราการเจริญเติบโตของพืช และคํา
ความหนาแนํนของวัชพืช พร๎อมกับทําการจดบันทึกคํา
พิกัดตําแหนํงของแตํละจุดด๎วย ตํอจากนั้นนําข๎อมูล
เหลํานี้เข๎าสูํโปรแกรมจัดทําออกมาเป็นแผนที่ประยุกต๑
ทางการเกษตรตํอไป 

3. ผลลละวิจารณ์ 

3.1 การสอบเทียบข้อมูลที่ได้จากระบบที่ออกลบบไว้กับ
ข้อมูลที่เก็บได้จากลรงงานคน 

คุณภาพท่ีสามารถยอมรับได๎ของการสอบเทียบการ
ประมวลผลภาพถํายทางอากาศ ท่ีมีลักษณะที่แตกตํางกัน
ของระดับความสูง และชนิดของกล๎องหรือระบบถํายภาพ
ทางอากาศ วิธีการสอบเทียบสามารถกระทําได๎โดยการเซท
พื้นท่ีขนาดหนึ่งตารางเมตรแล๎วโปรยช้ินไม๎ที่ทาสีแดงเอาไว๎
จํานวนหนึ่งร๎อยช้ินคิดเป็นหนึ่งร๎อยเปอร๑เซ็นต๑ ทําการ
ทดสอบที่ระดับความสูงแตกตํางกันและวิธีการที่แตกตํางกัน 
ดังแสดงในตารางตารางที่ 2 โดยจะพบวําจากการสอบเทียบ
นั้นที่ระดับความสูง 5 เมตร พบวําข๎อมูลภาพถํายทางอากาศ
จากข๎อมูลภาพถํายจากกล๎องถํายภาพดิจิตอลแบบ Near-
Infrared bands (NIRCrane-attached) นั้นมีจํานวนเปอร๑เซ็นต๑
ของช้ินไม๎ที่ตรวจจับได๎สูงที่สุดคือ 82.86% จํานวน

เปอร๑เซ็นต๑ของช้ินไม๎จากข๎อมูลภาพถํายที่ได๎จากกล๎อง
ถํายภาพดิจิตอลแบบ RGB bands (RGBCrane-attached) พบวํา
มีคําดังนี้ 69.04% ตํอไปที่ระดับของความสูง 10 และ 15 
เมตรพบวําจํานวนเปอร๑เซ็นต๑ของช้ินไม๎ของ NIRCrane-attached 
และ RGBCrane-attached ลดลงโดยมี คํ า เทํ ากั บ 73.80%-
74.76% และ 68.57%-71.43% ตามลําดับ ดังนั้นจะพบวํา 
NIRCrane-attached นั้นมีความเหมาะสมเป็นอยํางมาก 

ตารางที่2 ข๎อมูลการสอบเทียบระหวํางระบบที่ออกแบบไวก๎ับขอ๎มูล
จากแรงงานคน (Average illumination during observations: 
Red=1650 µmol m-2 s-1 and NIR=1050 µmol m-2 s-1 at 
12.00 hrs.) 

ชนิดของระบบ
ตรวจจับข้อมูล 

ระดับความสูง (เมตร) 

5 10 15 
แรงงานคน 
กล๎องดิจิตอลแบบ
RGBCrane-attached 

100 
69.04 a 

100 
71.43 a 

100 
68.57 a 

กล๎องดิจิตอลแบบ
NIRCrane-attached 

82.86 c 73.80 b 74.76 b 

Means for each characteristic followed by the same column 
are not significantly different at P<0.05 by Duncan‖s Multiple 
Range test 

 

(ก)                            (ข) 
รูปที่ 7  การสอบเทียบข๎อมูลที่ได๎จากระบบที่ออกแบบไว๎กับข๎อมูลที่

เก็บได๎จากแรงงานคน (ก): ข๎อมูลภาพถํายที่ได๎จากกล๎อง
ถํายภาพดิจิตอลแบบ RGB bands (ข): ข๎อมูลภาพถํายจาก
กล๎องถํายภาพดิจิตอลแบบ Near-Infrared bands 

ตารางที่ 3 ระดับความสวํางตามชวํงเวลา เป็นชั่วโมง 

ช่วงเวลากลางวัน 
(ชั่วโมง) 

ระดับค่าความสว่าง (µmol m-2 s-1) 
ช่วงค่าสีลดง ช่วงค่าใกล้อินฟราเรด 

09.00 900 600 
11.00 1400 800 
13.00 1800 1200 
15.00 1200 800 
17.00 300 280 
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3.2 การมาค่าเปอร์เซ็นต์ความมนาลน่นของพืชลละ
วัชพืชที่ระดับความสูงลละจ้านวนวันพืชงอกที่ลตกต่าง
กัน 

ระบบถํายภาพแบบควบคุมระยะไกลที่ได๎ออกแบบ
และพัฒนาขึ้นมานี ้เป็นระบบที่ประกอบด๎วย กล๎องถํายภาพ
ชํวงคลื่น สีแดง สีเขียว และสีน้ําเงิน (RGB) และกล๎อง
ถํายภาพชํวงคลื่นใกล๎อินฟราเรด (Near Infrared) แบบ
ติดตั้งบนเครนนี้ เป็นแนวทางใหมํในการได๎มาซึ่ง ภาพถําย
มุมสูงซึ่งจะนํามาแปรผลในการหาคําของความหนาแนํนของ
พืช และวัชพืช ในแปลงปลูกถั่วเหลือง ดังนั้นจะเห็นได๎วําทั้ง
คุณภาพและประสิทธิภาพของระบบนั้น สามารถท่ีจะทราบ
ได๎จาก จํานวนคําเปอร๑เซ็นต๑ของความหนาแนํนของพืช และ
วัชพืช ตามลําดับ 

จากข๎อมูลแสดงในตารางด๎านลํางนี้ เป็นข๎อมูลที่
ได๎มาจากการทดสอบระบบท่ีระดับความสูง 5 เมตร 10 
เมตร และ15 เมตร ตามลําดับ ที่ระยะเวลาหลังจากวันที่พืช
งอก 7, 14, 21 และ 28 days after germinated (DAG) 
โดยจะใช๎กล๎อง 2 แบบ ได๎แกํ กล๎องถํายภาพชํวงคลื่น สีแดง 
สีเขียว และสีน้ําเงิน (RGBCrane-attached) และกล๎องถํายภาพ
ชํวงคลื่นใกล๎อินฟราเรด (NIRCrane-attached) จากการวิเคราะห๑
ทางสถิติ (ANOVA) ที่ระยะเวลาหลังจากวันที่พืชงอกแล๎ว 7 
วัน (7 DAG) ที่ระดับความสูง 5 เมตร 10 เมตร และ15 
เมตรตามลําดับ พบวํา มีคําเปอร๑เซ็นต๑ความหนาแนํนของ
พืชอยูํที่ 40.97%, 35.29%, และ37.47% ตามลําดับ 
สําหรับระบบ NIRCrane-attached และสําหรับระบบ RGBCrane-

attached มีคําเปอร๑เซ็นต๑ความหนาแนํนของพืชอยูํที่ 11.09%, 
19.32%, และ26.89% ตามลําดับ 

และยังพบอีกวําที่ระยะเวลาหลังจากวันที่พืชงอก
แล๎ว 7 วัน (7 DAG) ที่ระดับความสูง 5 เมตร 10 เมตร และ
15 เมตรตามลําดับ พบวํา มีคําเปอร๑เซ็นต๑ความหนาแนํน
ของวัชพืชอยูํที่ 23.27%, 25.20% และ35.49% ตามลําดับ 
สําหรับระบบ NIRCrane-attached และสําหรับระบบ RGBCrane-

attached มีคําเปอร๑เซ็นต๑ความหนาแนํนของพืชอยูํที่ 5.67%, 
6.49% และ7.47% ตามลําดับ ซึ่งแนวโน๎มจํานวนคํา
เปอร๑เซ็นต๑ความหนาแนํนของพืช และวัชพืช ที่ระยะเวลา
หลังจากวันที่พืชงอกแล๎ว 14 DAG และ21 DAG นั้นมีคํา
เพิ่มสูงขึ้น โดยจากการทดสอบพบวํา ระบบ NIRCrane-attached 

นั้นมีความเหมาะสมมากกวําระบบ RGBCrane-attached และใน
สํวนของข๎อมูลคําเปอร๑เซ็นต๑ความหนาแนํนของพืช ที่
ระยะเวลาหลังจากวันที่พืชงอกแล๎ว 28DAG จะพบวํา ระบบ 
NIRCrane-attached จะอยูํที่ 51.44%, 58.81% และ63.50% 
ตามลําดับ และในสํวนของระบบ RGBCrane-attachedมีคํา
เปอร๑เซ็นต๑ความหนาแนํนของพืชอยูํที่ 36.24%, 36.02%, 
และ42.59% ตามลําดับ และมีคําเปอร๑เซ็นต๑ความหนาแนํน
ของวัชพืชอยูํที่ 37.06%, 37.70%, 39.11% และ 26.38%, 
29.64%, 32.53% ตามลําดับ 

ตารางที่ 4 เปอร๑เซ็นต๑ความหนาแนํนของพืช และวัชพืช ที่ได๎จาก
การทดสอบโดยการใช๎กลอ๎งแบบ RGBCrane-attached และแบบ 
NIRCrane-attached ที่ระดับความสูง 5, 10, 15 เมตรและชํวงเวลา
หลังจากการงอก 7, 14, 21, 28DAG (Average illumination 
during observations: Red=1650 µmol m-2 s-1 and 
NIR=1050 µmol m-2 s-1 at 12.00 hrs.) 
ระยะเวลา
มลังจาก
วันที่พืช

งอก 
(DAG) 

 

ระดับ
ความ
สูง 

(เมตร) 

จ้านวนค่า
เปอร์เซ็นต์

ความ
มนาลน่น
ของพืช 

RGBCrane-

attached 
(%) 

จ้านวนค่า
เปอร์เซ็นต์

ความ
มนาลน่น
ของพืช 
NIRCrane-

attached 
(%) 

จ้านวนค่า
เปอร์เซ็นต์

ความ
มนาลน่น
ของวัชพืช 
RGBCrane-

attached 
(%) 

จ้านวนค่า
เปอร์เซ็นต์

ความ
มนาลน่น
ของวัชพืช 
NIRCrane-

attached 
(%) 

7 DAG 5 11.09a 40.97e 5.67a 23.27b 
 10 19.32b 35.29d 6.49a 25.20b 
 15 26.89c 37.47e 7.47a 35.49c 

14 DAG 5 18.89a  43.96b 12.27a 20.04b 
 10 19.92a 46.34c 14.74a 25.13c 
 15 20.03a 44.04b 13.15a 24.09c 

21 DAG 5 26.37a 48.78d  18.49a 33.07c  
 10 30.17b  46.01c  23.31b 30.88c 
 15 31.23b 44.52c  21.71b 37.98d  

28 DAG 5 36.24a  51.44c  26.38a 37.06c 
 10 36.02a 58.81d 29.64b 37.70c  
 15 42.59b 63.50d  32.53b 39.11d 

Means for each characteristic followed by the same column 
are not significantly different at P<0.05 by Duncan‖s Multiple 
Range test 
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(ก) 

 
(ข) 

รูปที่ 8  (ก) แสดงคําระดับความสวํางของแสงที่แปรผันตามเวลาชํวง
วัน และ (ข) แสดงการสอบเทียบการประมวลผลภาพถํายที่
แปรผันตามระดับความสูง (เมตร) 

 

(ค) 

 
(ง) 

รูปที่ 9  (ค) แสดงข๎อมูลจํานวนคําเปอร๑เซ็นต๑ความหนาแนํนของพืชที่
แปรผันตามระดับความสูง (เมตร) และที่ระยะเวลาหลังจาก
วันที่พืชงอก และ (ง) แสดงข๎อมูลจํานวนคําเปอร๑เซ็นต๑ความ
หนาแนํนของวัชพืชที่แปรผันตามระดับความสูง (เมตร) และ
ที่ระยะเวลาหลังจากวันที่พืชงอก ตามลําดับ 

3.3 การจัดท้าลผนที่ประยุกต์ทางการเกษตร 

แผนที่ประยุกต๑ทางการเกษตรที่จัดทําขึ้นมานี้จะ
ประกอบไปด๎วย ข๎อมูลของพิกัดตําแหนํงบนพื้นผิวโลก และ
ข๎อมูลจํานวนคําเปอร๑เซ็นต๑ความหนาแนํนของพืช และ
วัชพืช ขั้นตอนการสร๎างแผนที่ทางการเกษตรนั้น จะเริ่มจาก 
การนําภาพถํายมุมสูงแตํละเฟรมภาพที่ได๎ทําการแบํงกริด
พื้นที่ ระยะหําง 5x5 เมตร นํามาตํอกันเป็นภาพใหญํ 
จากนั้นที่แตํละกริดหรือบริเวณใกล๎เคียงจะต๎องทําการ
ประมวลผลภาพเพื่อคํานวนหาคําคําเปอร๑เซ็นต๑ความ
หนาแนํนของพืชและวัชพืช จากนั้นนําข๎อมูลทั้งหมดเข๎าสูํ
โปรแกรม ArcView GIS เพื่อทําการสร๎างออกมาเป็นแผนที่
ทางการเกษตร ดังแสดงในรูปด๎านลํางนี ้
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 (ข) 

 
(ค) 

 
(ง) 

รูปที่ 10 แผนที่แบบ GIS application maps เหมาะสําหรับเป็นข๎อมูล
ในการเฝูาระวังดูแลรักษา การเจริญเติบโตของพืชในแปลง
การเกษตรและประยุกต๑ใช๎คํูกับการฉีดพํนสารเคมีในปริมาณ
ที่เหมาะสมตํอความหนาแนํนของวัชพืชหรือโรคพืช พบวํา 
(ก) ภาพจากระบบ RGBCrane-attached ที่ระดับความสูง 10 
เมตรนํามาประกอบกันเป็นภาพใหญํ (ข) ภาพที่ประมวลผล
แล๎วที่ระดับความสูง 10 เมตร (ค) ภาพจากระบบ NIRCrane-

attached ที่ระดับความสูง 10 เมตรนํามาประกอบกันเป็นภาพ
ใหญํและ (ง) ภาพที่ประมวลผลแล๎วที่ระดับความสูง 10 เมตร 

4. สรุปผลการวิจัย 

จากจํานวนคําเปอร๑เซ็นต๑ความหนาแนํนของพืช 
และวัชพืช จากระบบ NIRCrane-attached นั้นจะมีคําสูงกวํา
ระบบ RGBCrane-attached เมื่อทําการเปรียบเทียบที่ระดับความ
สูง และที่ระยะเวลาหลังจากวันที่พืชงอกแล๎ว ที่แตกตํางกัน 
โดยพบวําปัจจัยที่มีผลตํอคุณภาพของระบบได๎แกํ ระดับ
ความสวํ างของแสง ระดับความสู ง และสภาวะการ
สั่นสะเทือนที่มาจาก ความเร็วลม และทักษะการควบคุม
เครื่อง 

เมื่อทําการเปรียบเทียบในแงํของความเหมาะสมใน
การใช๎ จะพบวํา ระบบ NIRCrane-attached นั้นจะมีคําสูงกวํา
ระบบ RGBCrane-attached และจะมีคําเพิ่มมากขึ้นเมื่อทดสอบที่
ระดับความสูงเพิ่มสูงขึ้น ที่ระยะเวลาหลังจากวันท่ีพืชเริ่ม
งอก 7 ถึง 14 DAG 

เมื่อทําการเปรียบเทียบกับการสอบเทียบโดย
แรงงานคนแล๎ว จะพบวํา จํานวนคําเปอร๑ เซ็นต๑ความ
หนาแนํนของวัชพืช จากระบบ NIRCrane-attached และระบบ 
RGBCrane-attached นั้นจะมีคําเพิ่มมากข้ึน ที่ระดับความสูง 5 
เมตรขึ้นไป 

ที่ระยะเวลาหลังจากวันที่พืชเริ่มงอก 28 DAG เรา
จะพบวําจํานวนคําเปอร๑เซ็นต๑ความหนาแนํนของพืช จาก
ระบบ NIRCrane-attached จะมีคําสูงกวําระบบ RGBCrane-attached 

ประมาณ 51.44% ถึง 63.50% ตํอ 36.02% ถึง 42.59% 
ตามลําดับ และยังพบอีกวําจํานวนคําเปอร๑เซ็นต๑ความ
หนาแนํนของวัชพืช จากระบบ NIRCrane-attached จะมีคําสูง
กวําระบบ RGBCrane-attached ประมาณ 37.06% ถึง 39.11% 
ตํอ 26.38% ถึง 32.53% ตามลําดับ 

ในสํวนของคุณภาพของระบบที่ยอมรับได๎จาก
ซอฟแวร๑ประมวลผลภาพถํายที่พัฒนาขึ้น เมื่อทําการ
เปรียบเทียบกับการสอบเทียบแล๎ว พบวํามีคําที่สามารถ
ยอมรับได๎ 

5. ข้อเสนอลนะ 

งานวิจัยนี้สามารถท่ีจะเป็นฐานข๎อมูลเพื่อใช๎ในการ
ตํอยอดในการนําเอาเทคโนโลยีเฮลิคอปเตอร๑บังคับวิทยุ เข๎า
มาประยุกต๑ใช๎ในการเก็บข๎อมูลภาพถํายมุมสูงได๎ และที่
ระดับความสูง 5 เมตร ผู๎วิจัยทํานอื่นสามารถที่จะนํากล๎อง
แบบ Web-cam มาประยุกต๑ใช๎แทนกล๎องที่มีราคาสูงได๎ 
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