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บทคัดยอ: การศึกษาครั้งนี้ไดทําการเปรียบเทียบขอมูลคาพิกัดสามมิติท่ีไดจากการสํารวจดวย DGPS โดยใชวิธี Rapid static และ 

Kinematic กับการสํารวจดวยกลองวัดมุมและกลองระดับ และทําการเปรียบเทียบความถูกตองของคาความสูงระหวาง Grid DEM ท่ีมี
การจับคูภาพแบบตาง ๆ กับการสํารวจดวยกลองระดับและการสํารวจดวย DGPS แบบ Rapid static ขอมูล Grid DEM ท่ีใชเปรียบเทียบ
ถูกสรางขึ้นดวยกระบวนการโฟโตแกรมเมตรท่ีีมีจุดควบคุมภาพถายที่ไดจากการสํารวจดวย DGPS แบบ Rapid static ผลการศึกษา
เปรียบเทียบสรุปไดวาความถูกตองของการสํารวจดวย DGPS ท่ีมีการวัดแบบ Rapid static ใหคาผิดพลาดที่ต่ํากวาแบบ Kinematic โดยมี
คาผิดพลาดเฉลี่ย 0.06 เมตรและคาเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.02815 เมตร ขณะที่การเปรียบเทียบในสวนขอมูล Grid DEM ท่ีไดจากการวัดคา
ความสูงจากแบบจําลองทรวดทรงสามมิติ (Stereoscopic model) พบวาการจับคูภาพแบบอัตโนมัติท่ีความละเอียดของจดุ 5 เมตรใหคา
ความถูกตองของคาความสูงดีท่ีสุดเมื่อเปรียบเทียบกับคาจากการสํารวจดวยกลองระดับ และ DGPS โดยทําการตรวจสอบ 39 จุดทั้งบน
พื้นที่ราบและพื้นที่ตางระดับฉับพลัน 

 

ABSTRACT: The purpose of the study is to compare the accuracy of 3D coordinates achieved from Rapid static and Kinematic 

DGPS surveys to the Total station conventional survey as well as to compare elevation values achieved from Grid DEM with 

different details of image matching to the Rapid statics DGPS and conventional surveys. These Grid DEM data resulted from the 

photogrammetric process using ground controlled points of Rapid static DGPS survey. The study result can be concluded that the 

Rapid static survey shows higher accuracy than the Kinematic survey. Its average error is 0.06 meter while the standard deviation is 

0.02815 meter. For the comparison of Grid DEM data whose elevation achieved from Stereoscopic model, it shows that Grid DEM 

data with 5-meter automatic image matching carry the best accuracy when compare to the Rapid statics DGPS and conventional 

surveys. The 39 point data on flat and abruptly changed terrains are performed in the comparison. 
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1. บทนํา  
ขอมูลแบบจําลองความสูงเชิงเลข (DEM) เปนขอมูลท่ีแสดง 

ลักษณะของพื้นผิวโลกในรูปแบบดิจิตอลที่กําลังเปนที่ตองการ
สูงในการใชงานสาขาตางไมวาจะเปนการใชงานดาน การศึกษา
เชิงอุทกวิทยา การศึกษาการหมุนเวียนของอากาศ 
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การแปลธรณีสัณฐานวิทยา ความลาดชันและทิศดานลาดหรือ
การเลือกตําแหนงสถานีกระจายสัญญาณโทรคมนาคม การไดมา
ของขอมูล DEM เพื่อใชในงานประเภทตางๆสามารถทําไดหลาย
วิธีไมวาจะเปน การสํารวจจากภาคสนามดวยกลองวัดมุมและ
กลองระดับ การสํารวจดวย Differential Global Positioning 

System (DGPS) การสํารวจดวย Light Detection and Ranging 

(LIDAR) การสํารวจดวยเครื่อง 3Line Scanner หรือ การสํารวจ
ดวยโฟโตแกรมเมตรีดวยขอมูลประเภทตางๆ ซึ่งแตละวิธีก็จะมี
ขอดีขอดอยแตกตางกันออกไป เชน การสํารวจดวย LIDAR จะ
ไดขอมูล DEM ท่ีมีความละเอียดสูงมากถึงระดับ 20 เซนติเมตร
ตอจุดภาพหรือมากกวา แตก็ตองแลกมาดวยการประมวลผล
ขอมูลจํานวนมากและราคาในการบินสํารวจที่สูง  หรือการ
สํารวจภาคสนามดวยกลองวัดมุมและกลองระดับ ท่ีตองใชเวลา
และบุคลากรจํานวนมากในการสํารวจพื้นที่ขนาดใหญแตก็ให
ความนาเชื่อถือของขอมูลสูง ซึ่งสิ่งสําคัญของการไดมาซึ่งขอมูล
ในแตละแบบก็คือความแตกตางของความละเอียดและความ
ถูกตองดังนั้นขอมูล DEM ท่ีจะนํามาใชงานจึงมีความละเอียด
และความถูกตองนาเชื่อถือสําหรับงานแตละประเภทตามความ
ตองการซึ่งแตกตางกันออกไป 

 

1.1 การสํารวจหาตําแหนงบนพื้นโลกดวยดาวเทียม 

การสํารวจหาตําแหนงบนพื้นโลกดวยดาวเทียม ทําโดยอาศัย
หลักการหาระยะทางระหวางเครื่องรับสัญญาณ GPS กับ
ดาวเทียม GPS ในระบบ NAVSTAR ท่ีทําการตรวจวัดพิกัดของ
สถานีอางอิงใหถูกตองตลอดเวลา หากเครื่องรับสัญญาณสามารถ
หาระยะทางระหวางตัวเครื่องรับกับดาวเทียมไดตั้งแต 4 ดวงขึ้น
ไปก็จะสามารถแกสมการเพื่อหาตําแหนงในแนวราบและแนวดิ่ง
(x,y,z) หรือพิกัดสามมิติของเครื่องรับบนพื้นโลกได การหา
ระยะทางระหวางดาวเทียมกับเครื่องรับสัญญาณสามารถทําได 2 

วิธีคือ 1) การหาระยะทางแบบ Pseudoranging ซึ่งเปนการหา
ระยะทางโดยเทียบเวลาของดาวเทียมที่สงมากับเวลาของ
เครื่องรับสัญญาณ คาแตกตางของเวลาที่ไดก็คือเวลาที่สัญญาณ
ใชในการเดินทางจากดาวเทียมสูเครื่องรับเมื่อคูณดวยความเร็ว
แสงก็จะไดระยะทางระหวางดาวเทียมกับเครื่องรับสัญญาณ ดวย
วิธีการนี้ระยะทางที่คํานวณไดสามารถเกิดความผิดพลาดไดจาก
ปจจัยหลายอยางเชน  ความคลาดเคลื่อนระหวางเวลาของ
ดาวเทียมกับเครื่องรับ ความลาชาในการเดินทางของสัญญาณเมื่อ

เดินทางผานชั้นบรรยากาศ  และสิ่งแวดลอมของเครื่องรับ
สัญญาณเปนตน 2) การหาระยะทางดวยวิธีการวัดเฟสของ
สัญญาณจากดาวเทียมขณะที่มาถึงเครื่องรับสัญญาณ วิธีการนี้
อาศัยการวัดความตางเฟสของสัญญาณดาวเทียมจากเครื่องรับ 2 

เครื่องที่รับสัญญาณดาวเทียม 2 ดวงพรอมกัน (Double 

differencing) ขณะที่ดาวเทียมเคลื่อนที่ไปคาความตางเฟส
ดังกลาวสามารถนํามาคํานวณหาระยะทางไดอยางแมนยําผาน
กระบวนการทางสถิติท่ีมีความซับซอนสูง [4]  

 จากวิธีการหาระยะทางระหวางดาวเทียมกับเครื่องรับดังกลาว
สามารถแบง GPS ออกเปน 2 ประเภทไดแก GPS แบบนําหน 

(navigation GPS) ท่ีใชการหาระยะทางแบบ Pseudoranging และ 

GPS แบบรังวัดที่ใชการวัดระยะทางแบบ Double differencing 

รวมกับการหาตําแหนงแบบสัมพัทธ (Differential positioning) ท่ี
มีเครื่องรับสัญญาณเครื่องหนึ่งตั้งอยูบนสถานีฐานที่ทราบคาพิกัด
คอยสงคาปรับแกพิกัดให เครื่องรับที่อยู ในระบบเดียวกัน 

สามารถแบงวิธีการรังวัดดวย GPS แบบรังวัดออกเปน 2 ประเภท
คือ การรังวัดแบบสถิต (Static survey) ท่ีมีความแมนยําสูงที่
สุดแตใชเวลาตอจุดมากวา 1 ช่ัวโมง และการรังวัดแบบจลน 
(Kinematic survey) มีความแมนยําต่ํากวาแบบสถิตเล็กนอยแตใช
เวลาตอจุดนอยกวา 1 นาที [1][2][4] 

 

1.2 การสํารวจดวยภาพถายผานกระบวนการโฟโตแกรมเม
ตรีทางอากาศเชิงเลข 

โฟโตแกรมเมตรีในที่นี้เปนเทคโนโลยีท่ีทําใหไดมาซึ่งขอมูล
พิกัดสามมิติท่ีมีความนาเชื่อถือของวัตถุและสิ่งแวดลอมผานการ
บันทึกตรวจวัดและแปลตีความขอมูลจากภาพถาย[3] ท่ีปจจุบัน
การสํารวจดวยโฟโตแกรมเมตรีสามารถทําไดในรูปแบบที่เปน
ดิจิตอลโดยอาศัยความสัมพันธระหวาง กลองที่ใชถายภาพ ตัว
ภาพถาย และ ภูมิประเทศ ซึ่งสามารถหาความสัมพันธดังกลาวได
จากขอมูล คาการจัดวางภายใน(Interior orientation) คาการจัด
วางภายนอก (Exterior orientation) และ คาปรับแกของกลอง
ถายภาพ ดวยสมการรวมเสน (Colinearity equation) โดยสมการ
ดังกลาวตองใชคาพิกัดบนพื้นโลกที่ปรากฏในภาพถายมากกวา 3 

จุดเพื่อหาคาการจัดวางภายนอกของภาพถาย (space resection) 

ในทางกลับกันหากทราบคาการจัดวางภายนอก และการจัดวาง
ภายในของภาพถาย 2 ภาพที่อยูติดกัน บริเวณที่ซอนทับกันของ
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ภาพดังกลาวก็จะสามารถหาคาพิกัดสามมิติบนพื้นโลกไดเชนกัน 

(space forward intersection )[3] 

 

2. วัตถุประสงคของการศึกษา 
 1) เพื่อตรวจสอบความถูกตองของขอมูลคาพิกัดสามมิติท่ีได
จากการสํารวจดวย DGPS โดยใชวิธี Rapid static และ Kinematic

เมื่อเปรียบเทียบกับการสํารวจดวยกลองวัดมุมและกลองระดับ 

 2) เพื่อเปรียบเทียบความถูกตองของคาความสูงระหวาง Grid 

DEM กับการสํารวจดวยกลองระดับ และ การสํารวจดวย DGPS 

(Rapid static) 

 

3. เงื่อนไขของการศึกษาเปรียบเทียบ 

การศึกษาเปรียบเทียบครั้งนี้จํากัดอยูท่ีเครื่องมือท่ีใชในการศึกษา
ดังตอไปนี้ 
 - Total station Topcon GTS-301 

 - กลองระดับ Topcon AT-G3 

 - DGPS Leica GPS System 500 รุน SR510 (2 เครื่อง) 

 - สราง Grid DEM ดวยโปรแกรม Arc GIS 9 

 

4. การสํารวจพิกัดสามมิติ 
การศึกษาครั้งนี้ไดใชพื้นที่ภายในมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีสุรนารี
เปนพื้นที่ในการศึกษาเปรียบเทียบการสํารวจภาคสนามดวยวิธี
ตางๆ ดังนี้ 

1) การสํารวจภาคสนามดวยกลอง Total station ของ Topcon 

รุน GTS-301 และกลองระดับของ Topcon รุน AT-G3 เพื่อใหได
พิกัดสามมิติของจุดตรวจสอบบนพื้นราบ 20 จุด และคาความสูง
บนพื้นที่ตางระดับฉับพลัน 19 จุด โดยคาพิกัดทางราบทําการ
สํารวจอางอิงจากหมุดหลักฐานของกรมที่ดิน และคาระดับจาก
หมุดหลักฐานของกรมแผนที่ทหารที่อยูใกลพื้นที่ศึกษามากที่สุด 

2) การสํารวจดวย DGPS ทําการสํารวจพิกัดสามมิติกับจุด
ตรวจสอบทั้งหมด 39 จุดซึ่งเปนจุดตรวจสอบชุดเดียวกับที่
ดําเนินการในขอ 1) โดยมีวิธีการสํารวจ 2 วิธีไดแก ก) แบบสถิต
อยางรวดเร็ว (Rapid static) ซึ่งทําการรังวัดจุดละ 2 ครั้งจากสถานี
ฐานที่ตางกันสองสถานี โดยใชเวลาตอจุด 15 นาที ข) แบบจลน 
(Kinematic) โดยมีการวัดเริ่มตนแบบสถิตบนสถานีฐาน (Static 

initial) แลวทําการรังวัดจุดตรวจสอบทั้ง 39 จุด ใชเวลาจุดละต่ํา

กวา 1 นาที ใหเครื่องรับไดรับสัญญาณ 10 รอบสัญญาณตอการ
วัด 1 จุด 

3) การสราง Grid DEM จากแบบจําลองทรวดทรงสามมิติ 
(Stereoscopic model) จะใชภาพถายทางอากาศมาตราสวน 

1:25,000 จํานวน 3 ภาพ กําหนดใหมีจุดควบคุมภาพถายในพื้นที่
ศึกษาทั้งสิ้น 11 จุดกระจายอยูท่ัวบริเวณมหาวิทยาลัยแลวทําการ
รังวัดคาพิกัดสามมิติของจุดควบคุมดวย DGPS แบบ Rapid static 

จากนั้นนําคาพิกัดที่ไดรวมกับภาพถายทางอากาศมาสราง 

แบบจําลองทรวดทรงสามมิติ(Stereoscopic model)ของพื้นที่
ศึกษา เพื่อทําการวัดคาความสูงของพื้นที่ในจุดที่ตองการทราบคา
ดวยวิธีการจับคูภาพในแบบจําลองทรวดทรงสามมิติ ซึ่งแบงการ
จับคูภาพออกเปนแบบอัตโนมัติและดวยมือโดยวิธีการจับคูแบบ
อัตโนมัติกําหนดใหมีการคัดเลือกจุดที่เหมือนกันบนภาพคูซอน
ภายในระยะตางๆกันในแตละชุดของขอมูลจุดเหมือน ระยะ
เหลานี้ไดแก  2, 5, 10, 15 และ 30 เมตร จากนั้นจึงนําจุดที่ทราบ
คาพิกัดทั้งสามแกนที่ไดไปสรางเปนแบบจําลองพื้นผิวดวยการ
ประมาณคาในชวงตามวิธีโครงขายสามเหลี่ยมแบบไมสม่ําเสมอ
(TIN – Triangulated Irregular Network) ตามดวยการคํานวณคา
ประจํากริด ซึ่งมีขนาด 60 ซ.ม. x 60 ซ.ม.จากขอมูล TIN ข้ันตอน
ดังกลาวแสดงไดตามภาพที่ 1 

 

 

ภาพที่ 1 แสดงกระบวนการการสราง Grid DEM จากภาพถายทางอากาศ 

 

จากวิธีการดังกลาวจะได DEM ออกมาทั้งสิ้น 6 ชุดที่มีจํานวน 

mass point แตกตางกันในแตละวิธีการจับคูดังที่แสดงในภาพที่ 4  

โฟโตแกรมเมตร ีเชงิเลข 

คาการจัดวางภายในและ 

แบบจําลองทรวดทรงสามมิต ิ

การจับคูภาพ 

คาพิกัดที่ไดจากการ
สํารวจดวย DGPS

ภาพถายทางอากาศ 

มาตราสวน 1:25,000 

แบบอัตโนมัต ิ

จุดที่มีพิกัดสามมติ ิ

TIN DEM 

Grid DEM

ดวยมือ 

จุดที่มีพิกัดสามมติ ิ

TIN DEM 

Grid DEM 
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ภาพที่ 2 แสดงการเปรียบเทียบภาคตัดขวางของแบบจําลองความสูงของพื้นที่ศึกษาที่ไดจากการจบัคูภาพแบบตางๆไดแก การจับคูอัตโนมตัิที่ระยะหางของ
จุด 2 5 10 และ 30 เมตร และการจับคูดวยมือ

 

ภาพที่ 3 แสดงทิศทางของภาคตดัขวางในภาพที่ 2 

       
2 เมตร                                                    10เมตร 

       
30 เมตร                                                  ดวยมอื 

ภาพที่ 4 แสดงการเปรียบเทียบ DEM ที่ไดจากการจบัคูภาพแบบอัตโนมัติที่
ความละเอียด 2, 10 และ 30 เมตรและการจับคูภาพดวยมือตามลําดับ 

พบวา DEM ท่ีไดจาก mass point ท่ีมีความละเอียด 2 เมตร จะ
แสดงความแตกตางของระดับพื้นผิวไดอยางละเอียด แตบอยครั้ง
จะพบจุดที่มีการจับคูภาพผิดพลาดทําใหคาความสูงที่ไดแตกตาง
ไปจากบริเวณขางเคียงอยางผิดปรกติ โดยจะปรากฏเปนหลุมลึก
ท่ีแสดงดวยสีดํา หรือเปนจุดสูงโดดที่แสดงดวยสีขาว ความ
ผิดพลาดนี้จะพบกระจายอยูท่ัวภาพ และเมื่อลดความละเอียดของ 

mass point ลงเปน 15 และ 30 เมตร จะพบวาจุดที่มีความ
ผิดพลาดดังกลาวลดลงตามรายละเอียดของ DEM ขณะที่การจับคู
ภาพดวยมือจะสามารถใหรายละเอียดของ Grid DEM ไดตาม
ความตองการโดยในบริเวณที่มีการเปลี่ยนแปลงความสูงอยาง
รวดเร็วจะใช mass point จํานวนมากเพื่อแสดงการเปลี่ยนแปลง
ของพื้นผิวไดอยางสมบูรณและบริเวณที่มี่การเปลี่ยนแปลงของ
ความสูงนอยก็จะใชจํานวน mass point นอยลงทําใหสามารถ
แสดงพื้นผิวไดดีโดยไมจําเปนตองมี mass point จํานวนมาก
จนเกินไป ภาพที่ 2 เปนตัวอยางภาพตัดขวางที่ไดจากชุดขอมูล
การจับคูท่ีมีรายละเอียดแตกตางกันในทิศทางที่แสดงในภาพที่ 3 

ซึ่งเปนภาพถายออรโถ โดยในภาพตัดขวางจะแสดงใหเห็นถึง
ขอดีขอดอยในแตละรายละเอียดตามที่กลาวขางตน จะสังเกตเห็น
วาในการจับคูภาพดวยมือของการศึกษาครั้งนี้จะไมนําเอาความ
สูงของอาคารมาใชแสดง 

 

5. ผลการศึกษาเปรียบเทียบความถูกตองของพิกัดสามมิติ 
การศึกษาครั้งนี้จะทําการเปรียบเทียบความถูกตองของขอมูลท่ีได
จากการสํารวจแบบตางๆ ดังแสดงในภาพที่ 5 
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ภาพที่ 5 แสดงคาที่จะใชเปรียบเทียบระหวางขอมลูแตละชดุ 

การศึกษาเปรียบเทียบเหลานี้จะครอบคลุมการเปรียบเทียบคา
พิกัดสามมิติจากกลองสํารวจและ DGPS บนพื้นที่ราบและพื้นที่ท่ี
มีการเปลี่ยนระดับฉับพลัน ความถูกตองของคาความสูงระหวาง
ขอมูลท่ีไดจากกลองสํารวจและ Grid DEM และความถูกตองของ
คาความสูงที่ไดจาก DGPS และ Grid DEM ผลการเปรียบเทียบ
สรุปไดดังนี้  
1) ผลการเปรียบเทียบระหวางการสํารวจดวยกลองสํารวจและ 

DGPS  

 เปรียบเทียบความถูกตองพิกัดสามมิติบนพื้นราบซึ่ง
แสดงดวยคา RMSE (Root Mean Square Error) ดังสรุปไดใน
ตารางที่ 1 

ตารางที่ 1 แสดงคา RMSE (เมตร) ของการวัดดวย DGPS เปรียบเทียบกับ
การสํารวจดวยกลองสํารวจบนพื้นราบ 

 จากตารางที่ 1 คา RMSE ท่ีไดจากการวัดแบบ Rapid static มี
คาผิดพลาดเฉลี่ยดีท่ีสุดในจุดตรวจสอบจํานวน 20 จุดอยูท่ี 

0.06043 เมตร ซึ่งดีกวาคาเฉลี่ยของการวัดแบบ Kinematic แตมี
คาเบี่ยงเบนมาตรฐาน (SD) 0.02815 เมตร ซึ่งสูงกวาของการวัด
แบบ Kinematic แสดงวาการกระจายของคาผิดพลาดของวิธีการ
วัดแบบ Rapid static สูงกวาของการวัดแบบ Kinematic  

 เปรียบเทียบความถูกตองคาความสูงบนพื้นที่ตางระดับ
ฉับพลัน ซึ่งสรุปไดดังตารางที่ 2 

ตารางที่ 2 แสดงคาผิดพลาด (เมตร) ในการวัดคาความสูงของการวัดดวย 

DGPS เปรียบเทียบกับการสํารวจดวยกลองระดับ 

จากตารางที่ 2 คาความสูงของพื้นที่ตางระดับฉับพลันที่ได
จากการวัดแบบ Kinematic จะมีคาผิดพลาดเฉลี่ยอยูท่ี 0.01096 

เมตรและคา SD อยูท่ี 0.006860 เมตร ซึ่งดีกวาการวัดแบบ Rapid 

static ท่ีมีคาความผิดพลาดเฉลี่ยอยูท่ี 0.03054 เมตร และคา SD 

อยูท่ี 0.01334 เมตร 

2) ผลการเปรียบเทียบคาความสูงที่ไดระหวาง Grid DEM และ
ขอมูลการสํารวจดวยกลองระดับสามารถสรุปไดดังตารางที่ 3 ซึ่ง
พบวา Grid DEM ท่ีไดจากการจับคูภาพที่ 5 เมตรใหคาผิดพลาด
ของความสูงเฉลี่ย 0.504 เมตร และคา SD 0.201 เมตร ซึ่งดีท่ีสุด
และการจับคูภาพที่ 30 เมตรมีคาความผิดพลาดสูงที่สุดขณะที่การ
จับคูภาพดวยมือมีคาความผิดพลาดอยูในระดับที่คอนขางดี 
ตารางที่ 3 เปรียบเทียบคาความผิดพลาดของความสูงจากขอมูล Grid DEM 

ที่ไดจากกระบวนการ photogrammetry แบบตางๆ และการสํารวจดวย
กลองระดับ 

 

ตารางที่ 4 เปรียบเทียบคาความผิดพลาดของความสูงจากขอมูล Grid DEM 

ที่ไดจากกระบวนการ photogrammetry แบบตางๆ และการสํารวจดวย 

DGPS 

 

3) เปรียบเทียบความถูกตองของคาความสูงของ Grid DEM

กับขอมูลการสํารวจดวย DGPS แบบ Rapid static เพียงอยางเดียว 

เนื่องจากผลการสํารวจแบบ Rapid static ดีกวาแบบ Kinematic 

ผลการเปรียบเทียบสามารถสรุปไดดังตารางที่ 4 ซึ่งพบวา Grid 

 ต่ําสุด เฉลี่ย สูงสุด 
เ บี่ ย ง เ บ น
มาตรฐาน 

Rapid Static 0.01310 0.06043 0.10955 0.02815 

Kinematic 0.01500 0.12631 0.16962 0.01453 

 ต่ําสุด เฉลี่ย สูงสุด 
เบี่ ยง เบน
มาตรฐาน 

Rapid static 0.00396 0.03054 0.10573 0.01334 

Kinematic 0.00063 0.01096 0.02543 0.00686 

 ต่ําสุด เฉลี่ย สูงสุด 
เบี่ ยง เบน
มาตรฐาน 

อัตโนมัติ 2 เมตร 0.021 0.977 1.888 0.463 

อัตโนมัติ 5เมตร 0.042 0.504 0.940 0.201 

อัตโนมัติ10 เมตร 0.097 0.899 2.293 0.511 

อัตโนมัติ15 เมตร 0.043 0.857 2.737 0.523 

อัตโนมัติ 30 เมตร 0.001 1.285 4.635 0.981 

ดวยมือ 0.319 0.781 1.363 0.243 

 ต่ําสุด เฉลี่ย สูงสุด 
เบี่ยงเบน
มาตรฐาน 

อัตโนมัติ 2 เมตร 0.040 1.003 1.906 0.467 

อัตโนมัติ 5เมตร 0.012 0.499 0.922 0.201 

อัตโนมัติ10 เมตร 0.129 0.911 2.260 0.512 

อัตโนมัติ15 เมตร 0.067 0.877 2.737 0.500 

อัตโนมัติ 30 เมตร 0.045 1.320 4.616 0.976 

ดวยมือ 0.299 0.771 1.382 0.262 

กลองสํารวจ DGPS Grid DEM 

(x,y,z) (z) 

 (z) 
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DEM ท่ีไดจากการจับคูภาพที่ 5 เมตร ใหคาผิดพลาดของความสูง
เฉลี่ย 0.499 เมตร และคา SD 0.201 เมตรซึ่งเปนคาที่ดีทีสุดและ
การจับคูภาพที่ 30 เมตรมีคาความผิดพลาดสูงที่สุด ขณะที่การ
จับคูภาพดวยมือมีคาความผิดพลาดอยูในระดับที่คอนขางดี
เชนเดียวกัน 

 

6. สรุปผลการศึกษาเปรียบเทียบ 

จากการตรวจสอบความถูกตองของขอมูลคาพิกัดสามมิติท่ีไดจาก
การสํารวจดวย DGPS โดยใชวิธี Rapid static และ Kinematic 

เมื่อเปรียบเทียบกับการสํารวจดวยกลองวัดมุมและกลองระดับ
พบวาการสํารวจทั้งสองแบบใหคาความผิดพลาดของการวัดใน
ระดับที่ยอมรับได ซึ่งการวัดแบบ Rapid static ใหคาความ
ผิดพลาดที่ต่ํ ากว า เล็กนอย  โดยมีค าผิดพลาดเฉลี่ ยอยู ท่ี  6 

เซนติเมตร แตมีคา SD อยูท่ี 2.8 เซนติเมตร ซึ่งสูงกวาคา SD ของ
การวัดแบบ Kinematic(SD อยูท่ี 1.4 เซนติเมตร) จากคาความ
ผิดพลาดดังกลาว สามารถสรุปไดวาเมื่อมีเงื่อนไขของการใช
เครื่องมือตามการศึกษาครั้งนี้ การสํารวจดวย DGPS สามารถ
ใชไดกับงานสํารวจรังวัดที่มีรายละเอียดในระดับมาตราสวน 1: 

4,000 หรือเล็กกวา 

จากการศึกษาเปรียบเทียบความถูกตองของคาความสูง
ระหวาง Grid DEM กับการสํารวจดวยกลองระดับและการ
สํารวจดวย DGPS (Rapid static) พบวา ความผิดพลาดของคา
ความสูงของ Grid DEM เมื่อเปรียบเทียบกับกลองสํารวจและ 

DGPS แลวใหคาความผิดพลาดของคาความสูงในทิศทางเดยีวกัน
โดย Grid DEM ท่ีไดจากการจับคูภาพที่ 5 เมตรใหคาความ
ผิดพลาดของความสูงเฉลี่ยและคา SD ต่ําที่สุด การจับคูภาพดวย
มือใหคาความผิดพลาดของความสูงเฉลี่ยและคา SD สูงกวาการ
จับคูภาพที่ 5 เมตรเล็กนอยแตยังอยูในระดับคอนขางดี ผล
ดังกลาวแสดงวา Grid DEM ท่ีสรางดวยจุดควบคุมภาพถายจาก 

DGPS และ กลองสํารวจมีความแตกตางกันนอยมาก และเปนที่
ชัดเจนวาการสํารวจดวย DGPS สามารถสราง Grid DEM ท่ีใหคา
ความถูกตองไมแตกตางจากการใชขอมูลจากกลองสํารวจเปน
ขอมูลตั้งตน ท้ังในพื้นที่ราบและพื้นที่ท่ีมีความตางระดับฉับพลัน 
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