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           อากาศยานไร้นกับิน หรือ UAV ได้ถกูประยกุต์ใช้อย่างกว้างขวางในหลากหลายภารกิจ 
เช่น การเฝ้าระวงั  การบินตรวจสอบพืน้ท่ี และการทําแผนท่ี เป็นต้น   กรณีภาพถ่ายได้จากกล้อง
ถ่ายภาพท่ีมี GPS จะสามารถประยกุต์ใช้ร่วมกบั GIS ผ่านข้อมลู EXIF จากข้อมลูคา่พิกดั และ
ความสงูท่ีได้จาก GPS สามารถนํามาคํานวณหาค่าพิกดัของภาพถ่ายเบือ้งต้น  และจดัสร้าง
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เป็นฐานข้อมลู GIS  อยู่ในรูปแบบของ Text File, Shape File, SQL File และประมวลผลหาคา่
พิกัดแผนท่ีให้กับชุดภาพถ่ายเบือ้งต้น  ผลลพัธ์ท่ีได้คือ ข้อมูล GIS ท่ีแสดงตําแหน่งจุดเปิด
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             Unmanned Aerial Vehicle (UAV) has been widely used in many applications 
e.g. surveillance, survey and mapping etc. Image from UAV captured from GPS built in 
camera can be used to create GIS through EXIF data. GPS coordinates and height 
come be applied to calculate rough map coordinate of the image and also used to build 
GIS database. This research is to develop GIS data import tool supporting from UAV. 
Plugins in Quantum GIS is developed to extract EXIF data in order to generate GIS 
database in various format including text file, shape file, SQL file. The geo reference of 
the image is also calculated from extracted EXIF data. The result of this developed is 
dataset of images and geo-reference image which come be mapped with other map 
data. 
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บทที่  1 

  บทนํา 

1.1 ความเป็นมาและความสาํคัญของปัญหา 
อากาศยานไร้นกับิน (UAV) ขนาดเล็ก สามารถนํามาใช้ปฏิบตัิภารกิจได้หลากหลายมี

ความสามารถด้านการถ่ายภาพ สามารถกําหนดแผนการปฏิบตัิการได้ล่วงหน้าได้ สําหรับการ
นํามาใช้ประโยชน์ เช่น นํามาใช้กับปัญหาภยัธรรมชาติหรือภยัต่างๆท่ีเกิดขึน้มาโดยได้นําเข้าไป
สํารวจพืน้ท่ีและบนัทึกภาพพืน้ท่ีประสบภยัรวมไปถึงลดความเสี่ยงในการใช้มนษุย์ในการเข้าไปสู่

พืน้ท่ีความเส่ียงอีกด้วย  ซึง่การได้มาของข้อมลูภาพถ่ายในการบนัทึกภาพพืน้ท่ีเป้าหมายแต่ละ
ครัง้อาจมีเง่ือนไขการบนัทึกภาพแตกต่างกนั เช่น บนัทึกภาพตามเวลาท่ีกําหนด บนัทึกภาพตาม
ระยะทางท่ีกําหนด เป็นต้น   UAV สามารถประยกุต์ใช้งานกบังานภาพถ่ายแผนท่ีได้เพ่ือดสูภาพ
การใช้ประโยชน์ท่ีดินหรือการเปลี่ยนแปลงท่ีดินเชิงกายภาพได้อย่างรวดเร็ว  ในช่วงปลายปี 2554 
ก็มีการใช้ UAV เพ่ือถ่ายภาพพืน้ท่ีท่ีได้รับผลกระทบจากนํา้ท่วมเป็นจํานวนมาก อย่างไรก็ตาม
เน่ืองจากจํานวนภาพท่ีได้จากการถ่ายภาพมีจํานวนมากการจดัเก็บข้อมลูภาพจํานวนวนมากด้วย

วิธีปกติ ด้วยการเก็บเป็นไดเรกทอร่ีตามงานหรือวนัเวลาท่ีถ่ายภาพก็ยงัไม่อํานวยความสะดวกกบั
การค้นอ่ืนหรือเรียกใช้ภายหลงั ถ้าสามารถนําชุดภาพถ่ายจํานวนมากมาจดัเก็บในลกัษณะของ
ฐานข้อมลู GIS จะช่วยให้การใช้งานสะดวกย่ิงขึน้และสามารถค้นหาข้อมลูภายหลงัก็จะกระทําได้
อย่างรวดเร็ว  นอกจากนัน้ถ้าสามารถจดัทําภาพถ่ายให้มีระบบพิกดัโดยประมาณเพื่อให้สามารถ
แสดงกบัแผนท่ีฐานอ่ืนจะเกิดประโยชน์กบัการใช้งานย่ิงขึน้ 

จากการศึกษาวิธีการสร้างฐานข้อมลู GIS จากชดุข้อมลูภาพถ่าย  ซึง่ได้ข้อมลูมาจาก
ระบบ EXIF ท่ีเป็นมาตรฐานภาพถ่ายจากกล้องดิจิตอลโดยจะเก็บบนัทึกข้อมลูตา่ง ๆ เก่ียวกบัการ
ถ่ายภาพ เช่น ความไวแสง, ความเร็วชทัเตอร์, วนั/เวลาท่ีถ่ายภาพ, GPS Tags ของภาพถ่าย 
จากนัน้ก็เขียนโปรแกรมดงึคา่ข้อมลูท่ีต้องการออกมาจดัเก็บเป็นฐานข้อมลูGIS 

 Quantum GIS มีความสามารถในการสร้างข้อมลูและจดัเก็บข้อมลูให้อยู่ในรูปแบบของ
ข้อมลูภมูิสารสนเทศตามความต้องการของผู้ใช้งาน  โดยสว่นของการแสดงข้อมลูสามารถเปิดและ
แสดงชัน้ข้อมลูซ้อนกันได้ทัง้รูปแบบราสเตอร์และเวกเตอร์ท่ีมาจากต่างรูปแบบได้และนอกจาก

ความสามารถหลกัท่ีตดิมากบัซอฟต์แวร์แล้วผู้ใช้งานยงัสามารถสร้างเคร่ืองมือเสริมในรูปแบบปลัก๊

อินด้วยภาษาไพธอนเพิ่มเตมิเข้ามาในซอฟต์แวร์ได้ (สรรเพชญ ชือ้นิธิไพศาล, 2554)   
งานวิจยันีจ้ึงได้มีแนวคิดท่ีพฒันาเคร่ืองมือนําเข้าข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV เป็นการสร้าง

เคร่ืองมือในรูปแบบปลัก๊อินด้วยภาษาไพธอนบนซอฟต์แวร์ Quantum GIS  โดยการทํางานของ
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เคร่ืองมือจะดึงค่าท่ีต้องการจาก EXIF ของชุดภาพถ่ายแล้วจึงนํามาจดัเก็บอยู่ในรูปแบบระบบ

ฐานข้อมลู GIS  ซึ่งขัน้ตอนนีเ้ป็นขัน้ตอนเป็นการประมวลผลชุดข้อมลูภาพถ่าย  ผลลพัธ์ท่ีได้
สามารถแสดงตําแหน่งจดุของชุดภาพถ่าย  สามารถกําหนดค่าพิกดัแผนท่ีโดยประมาณให้กบัชุด
ภาพถ่ายด้วยเทคนิค World File การพฒันาเคร่ืองมือนีข้ึน้มาเพ่ือเพิ่มประสิทธิภาพและสะดวก
รวดเร็วแก่ผู้ ใช้งานในการประมวลผลชดุข้อมลูภาพถ่ายเพ่ือผู้ ใช้งานจะสามารถนําผลลพัธ์ท่ีได้ไป

วิเคราะห์ได้อยา่งทนัท่วงทีเพ่ือให้เกิดประสทิธิภาพตอ่การดําเนินงาน 

1.2 วัตถุประสงค์ของการวิจยั 
เพ่ือพฒันาเคร่ืองมือจดัทําข้อมลูภมูิสารสนเทศสําหรับชดุข้อมลูภาพถ่ายจากUAV 

1.3 ขอบเขตของการวิจัย 
1.3.1 ขอบเขตเนือ้หาท่ีศกึษา 

1.3.1.1 สามารถนําเข้าข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV ประกอบด้วยข้อมลู วนัท่ี/เวลา/
เดือน/ปี/ความสงูและพกิดัตําแหนง่ 

1.3.1.2 สามารถเก็บข้อมลูไว้ในรูปแบบของ Text File, Shape File ,SQL File 
1.3.1.3 สามารถเช่ือมตอ่กบั PostGIS ได้ 
1.3.1.4 กําหนดคา่พิกดัแผนท่ีโดยประมาณแก่ภาพถ่ายทางอากาศจากอากาศ

ยานไร้นกับนิ (UAV) ด้วย World File 
1.3.1.5  พฒันาเคร่ืองมือในรูปแบบปลัก๊อินด้วยภาษาไพธอนบนโปรแกรม 

Quantum GIS 
1.3.2 ตวัอยา่งข้อมลูท่ีใช้ในการศกึษา 

ข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV มีดงันี ้

‐ เมืองทองธานี  จงัหวดันนทบรีุ ดงัแสดงในภาพท่ี 1.1 
 
 
 
 
 
 

                      ภาพท่ี 1.1 แสดงชดุภาพถ่าย เมืองทองธานี จงัหวดันนทบรีุ 
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1.4 วิธีการดาํเนินงานวิจัย 
1.4.1 ศกึษาและรวบรวมแนวคดิ ทฤษฎี และงานวิจยัท่ีเก่ียวข้อง 

1.4.1.1 มาตรฐาน EXIF File และ GPS Tags 

1.4.1.2 ภาษาไพธอนและเทคโนโลยีท่ีเก่ียวข้อง 

1.4.1.3 ทฤษฎีของการสร้าง World File 

1.4.1.4 งานวิจัยท่ีเก่ียวข้องในการประยุกต์ใช้และพัฒนาเคร่ืองมือนําเข้า

ข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV  
1.4.2 กําหนดขอบเขตและวตัถปุระสงค์ของงานวจิยั 

1.4.3 ศึกษาและออกแบบแบบจําลองข้อมลูให้เหมาะสมในการจดัเก็บข้อมลูให้อยู่ใน

รูปแบบ Text File 

1.4.4 ศึกษาชุดคําสัง่ประยุกต์รหสัเปิดด้านการพฒันาเคร่ืองมือการนําเข้าข้อมูลภาพ

ถ่ายจาก UAV 

1.4.5 พัฒนาเคร่ืองมือในรูปแบบปลั๊กอินเพิ่มเติมเข้ามาในส่วนการติดต่อระหว่าง

โปรแกรม Quantum GIS  โดยใช้ภาษาไพธอน   
1.4.6 ทดสอบและปรับปรุงเคร่ืองมือในรูปแบบปลัก๊อินสําหรับการนําเข้าข้อมลูภาพถ่าย

จาก UAV 

1.4.7  สรุปผลการวจิยั และจดัทํารายงาน เรียบเรียงวทิยานิพนธ์  

1.5 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 
1.5.1 เพ่ือศึกษาและเป็นแนวทางพัฒนาในการสร้างเคร่ืองมือในรูปแบบปลัก๊อินบน

โปรแกรม Quantum GIS แก่ผู้ ท่ีสนใจ 

1.5.2 เพ่ือให้เป็นเคร่ืองมือสนบัสนุนการฐานข้อมลู GIS จากชุดข้อมลูภาพถ่ายจาก 

UAV 

1.5.3 สามารถนําไปประยกุต์ใช้กบัข้อมลูภาพถ่ายจากแหลง่อ่ืนๆท่ีมีการบนัทกึคา่ GPS  
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บทที่  2 

ทฤษฎีและงานวจิัยที่เก่ียวข้อง 
 
2.1 ข้อมูลทั่วไปของ UAV  

UAV ขนาดเล็ก  เป็นเคร่ืองบินท่ีสามารถบินได้ด้วยระบบอตัโนมตัิ โดยไม่มีนกับินอยู่
เคร่ืองบินแต่ควบคมุจากภาคพืน้ดินท่ีอยู่ระยะไกล UAV สามารถติดตัง้เซนเซอร์ต่างๆ เช่น 
กล้องถ่ายภาพ กล้องวีดีโอ กล้องอินฟาเรด เป็นต้น จากความสามารถดงักล่าวจึงสามารถ
นําไปประยกุต์ในงานตา่ง ๆ ได้ อาทิเช่น การวิจยัทางวิทยาศาสตร์ การวิจยัเก่ียวกบัมหาสมทุร  
การตรวจตราของตํารวจ การจดัทําแผนท่ี การตรวจดแูละเฝ้าระวงัเหตฉุกุเฉินและภยัธรรมชาติ
และยงัมีภารกิจอ่ืน ๆ ท่ีสําคญัอีกมากมาย โดยจะแบง่ชนิดของ UAV ตามลกัษณะโครงสร้าง
ออกเป็น 2 ชนิด ดงันี ้
1.แบบปีกยดึ (Fixed Wing) ดงัแสดงในภาพท่ี 2.1 
 
              
 
 
 
 
   

                            
             ภาพท่ี 2.1  UAV แบบปีกยดึ  
 

  มีลกัษณะ ดงัตอ่ไปนี ้
  - ลกัษณะเป็นแบบเคร่ืองร่อนเพ่ือให้ประหยดัพลงังาน 

- มีความเสถียรภาพสําหรับการตดิตัง้กล้องถ่ายภาพน่ิง 
- ไมส่ามารถบนิอยูก่บัท่ีได้ 
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 2.แบบปีกหมนุ (Rotor) ดงัแสดงในภาพท่ี 2.2 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพท่ี 2.2 UAV แบบปีกหมนุ 
 
มีลกัษณะ ดงัตอ่ไปนี ้

                     - ไมส่ามารถบนิร่อนได้ ใช้พลงังานมากเม่ือเปรียบเทียบกบั UAV ปีกยดึ 
- มีทัง้แบบใบพดัเด่ียว และแบบหลายใบพดั 
- สามารถบนิอยูก่บัท่ีได้ 

       โดย UAV จะมีคณุลกัษณะตา่งจากเคร่ืองบินบงัคบัทัว่ไปคือ UAV มีระบบควบคมุการบิน
อตัโนมตัิ (Autopilot) สามารถกําหนดการบินได้ด้วยระบบอตัโนมตัิควบคมุจากภาคพืน้ดินท่ีอยู่
ระยะไกล เช่นกําหนดพิกดั GPS ท่ีต้องการให้ UAV บินผ่าน   จากนัน้ UAV จะบินไปตามพิกดัท่ี
กําหนดไว้ตามลําดับรวมถึงมีการถ่ายภาพได้เองโดยอัตโนมัติ ส่วนการควบคุมด้วยมือนัน้
เหมือนกบัเคร่ืองบินบงัคบัทัว่ไปเพราะการควบคมุด้วยวิทยบุงัคบัใช้สําหรับการบินขึน้และบินลง 
หรือขณะท่ีเกิดเหตฉุกุเฉิน เช่น ระบบควบคมุการบินอตัโนมตัิไม่ทํางานต้องอาศยัทกัษะของนกับิน
ในการควบคมุสถานการณ์ 
 
2.2 EXIF (Exchangeable Image File Format) 

ระบบ EXIF (Exchangeable Image File Format) เป็น Metadata ท่ีเป็นมาตรฐานและ
ข้อกําหนดให้กับบริษัทผู้ ผลิตกล้องถ่ายภาพดิจิตอล ท่ีพัฒนาโดย The Japanese 
Electronics Industry Development Association (JEIDA) โดยเก็บบนัทึกข้อมลูต่างๆ 
เก่ียวกบัการถ่ายภาพ เช่น ความไวแสง, ความเร็วชทัเตอร์, วนั/เวลาท่ีถ่ายภาพ, GPS เป็นต้น 
(Fan, 2010) ดงัแสดงตวัอยา่งในตารางท่ี 2.1 
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 ตารางท่ี 2.1 ตวัอยา่งรายละเอียด EXIF ของข้อมลูภาพถ่าย 

EXIF Tags รายละเอียดท่ีแสดง 

Make ผู้ผลติกล้อง 

Model ย่ีห้อและรุ่นของกล้องท่ีใช้ถ่าย 

X Resolution ขนาดของภาพ (Pixel) 

Y Resolution ขนาดของภาพ (Pixel) 

Date Time Original วนั-เวลาท่ีถ่ายภาพ 

Date Time Digitized วนั-เวลาท่ีเซน็เซอร์ทําการบนัทกึภาพ 

Exif Version รุ่นของตวัอา่นข้อมลูจากภาพถ่ายดจิิตอล 

Focal Length ระยะโฟกสัท่ีใช้ในการถ่ายภาพ 

GPSLatitude  คา่ละตจิดู 

GPSLongitude  คา่ลองจิจดู  

GPSTimeStamp เวลาท่ีถ่ายภาพ 

GPSAltitude ความสงูของจดุถ่ายภาพ  เทียบจากพืน้หลกัฐานอ้างอิง WGS 84 
 
2.3 ภาษาไพธอน  

2.2.1   ภาษาไพธอน  
เป็นภาษาระดบัสงูภาษาหนึ่ง ถกูสร้างขึน้ในปี 1989 โดย Guido van 

Rossum ซึ่งถกูพฒันาขึน้มาโดยไม่ยึดติดกบัแพลตฟอร์ม กล่าวคือสามารถรัน
ภาษา Python ได้ทัง้บนระบบ Unix, Linux, Windows NT, Windows 2000, 
Windows XP (จกัรฤษณ์ แสงแก้ว, 2554) นีเ้ป็นภาษาลกัษณะ Open Source 
ในปัจจุบนัสําหรับภาษา Python มีผู้ นิยมใช้มากขึน้เร่ือยๆ ซึ่งพอสรุปข้อดีของ
ภาษา Python ได้ดงันี ้ 

- ง่ายต่อการเรียนรู้ โดยภาษา Python มีโครงสร้างของภาษาไม่
ซบัซ้อนเข้าใจง่าย  

- ไม่ต้องเสียค่าใช้จ่ายใด ๆ ทัง้สิน้ เพราะภาษาไพธอนอยู่ภายใต้
ลขิสทิธ์ิ GNU 

- ใช้ได้หลายแพลตฟอร์ม อาทิเช่น Linux, Windows 95/98/ME, 
Windows NT, Windows 2000, OS/2 
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- ภาษาไพธอนเป็นภาษาประเภท Server side Script  
- ใช้พฒันา Web Service โดยท่ีภาษา Python สามารถนํามา

พฒันาเว็บเซอร์วิส รวมทัง้ใช้บริหารการสร้างเว็บไซต์สําเร็จรูปท่ี
เรียกวา่ Content Management Framework (CMF)  

 
2.4   PIL (Python Imaging Library) 

    PIL เป็นไลบาร่ีท่ีใช้งานเก่ียวข้องกบัรูปภาพรองรับรูปภาพหลากหลายรูปแบบอย่างเช่น 
PNG, JPEG, GIF, TIFF, BMP, RAW เป็นต้น(Fredrik Lundh, Matthew Ellis, 2002) และ
รองรับสําหรับ EXIF, XMP metadata และอ่ืน ๆ จากไฟล์ภาพท่ีสร้างโดยกล้องดิจิตอลและมี
ฟังก์ชัน่รองรับอ่ืน ๆ ท่ีช่วยให้สามารถสร้าง, แก้ไข, และแปลงไฟล์ภาพในหลากหลายรูปแบบ 
สามารถอธิบายข้อมลู EXIF ของภาพเหมาะสําหรับการประมวลผลภาพ  สามารถใช้แปลง
ระหว่างรูปแบบไฟล์ภาพและยงัสนบัสนนุการปรับขนาดภาพ และหมนุภาพ เป็นไลบาร่ีท่ีต้อง
เรียกใช้โดยภาษาไพธอนซึง่มีโค๊ด ดงัแสดงในภาพท่ี 2.3 

 
 
 
 

 
 

 
       
 
     
   
   ภาพท่ี 2.3  PIL ท่ีใช้ในการอา่นคา่ EXIF 
 

2.5 World File 
World File เป็น Text File ท่ีเก็บข้อมลูคา่พารามิเตอร์ท่ีแสดงความสมัพนัธ์ระหว่างพิกดั

ภาพถ่ายกบัพิกดัแผนท่ี  สําหรับการสร้าง  World File นี ้จะเก็บแยกในรูปแบบของ jgw หรือ pgw 
โดย  World File จะเก็บพารามิเตอร์ทัง้ 6 ของ Affine Transformation ก็จะสามารถคํานวณหาคา่
พิกดัภมูิศาสตร์ ሺ	ݔ’, ሻ ได้จากคา่พิกดัของภาพจากสมการแบบ  Affine Transformation ดงั’ݕ
สมการท่ี 1 (Kang and Delp, 2004) และแตล่ะบรรทดัมีความหมาย ดงัแสดงในตารางท่ี 2.2   

from PIL import Image 
from PIL.ExifTags import TAGS 
def get_exif(fn): 
      ret = {} 
      i = Image.open(fn) 
    info = i._getexif() 
    for tag, value in info.items(): 
        decoded = TAGS.get(tag, tag) 
        ret[decoded] = value 
     return ret 
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             …………………. (1) 
   

ตารางท่ี 2.2 แสดงพารามิเตอร์ทัง้ 6 บรรทดัของ world file 

line รายละเอียดท่ีแสดง 

 1 A ขนาด Pixel ของภาพ  ในหน่วยแผนท่ีทางแกน X 
 2 D rotation parameter  คา่การหมนุ 
 3 B rotation parameter  คา่การหมนุ 

 4 E ขนาด Pixel ของภาพ  ในหน่วยแผนท่ีทางแกน Y มีคา่เป็นลบ 

 5 C X-coordinate ของตําแหน่งกลาง Pixel 0,0 (มมุบนซ้าย)  

 6 F Y-coordinate ของตําแหน่งกลาง Pixel 0,0 (มมุบนซ้าย) 

 
โดยคา่พารามิเตอร์ท่ีใช้มีการทํางานท่ีเช่ือมโยงกนักบัภาพ ดงัภาพท่ี 2.4 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

                  
รูปท่ี 2.4 คา่พารามิเตอร์ท่ีเช่ือมโยงกนักบัภาพ 

 
         ในการสร้าง World File จะต้องคํานวณค่าพารามิเตอร์ทัง้ 6 ค่า โดยค่าในท่ีนีจ้ะต้อง
อาศยั ค่าพิกัดละติจูด ค่าลองจิจูด ของจุดกลางภาพ  ค่าความสูงของภาพท่ีถ่าย ค่าระยะ
โฟกัสท่ีใช้ในการถ่ายภาพ  และค่าแก้ความสงูท่ีได้จาก GPS ให้เป็นความสงูเหนือพืน้ภูมิ

ประเทศ ผลลพัธ์ท่ีได้เป็นเพียงการกําหนดตําแหน่งให้ภาพนัน้ ๆ เพราะเป็นการประมาณค่า
ของภาพถ่ายวา่ควรจะอยูตํ่าแหน่งใดบ้าง ดงัแสดงในรูปท่ี 2.5 

ᇱݔ ൌ ݔܣ ൅ ݕܤ ൅  ܥ
yᇱ ൌ ݔܦ ൅ ݕܧ ൅  ܨ
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                     ภาพท่ี 2.5  ขัน้ตอนวิธีการคํานวณ World File 
 

 World File นัน้สามารถหมนุภาพได้ตามคา่ของการหมนุ  ซึง่เม่ือไม่มีการหมนุภาพคา่ท่ีใช้
จะสมมตุใิห้เป็นศนูย์เสมอ  โดยการคํานวณหาคา่การหมนุของ World File ทําได้ คือ เม่ือทราบคา่
จดุ (0,0) = C, F จากนัน้หาคา่จดุท่ีสองในแถวแรก (0,1) จะได้ ଵܺ, ଵܻ  จากนัน้หาคา่จดุท่ีสองใน
คอลมัน์แรก (0,1) จะได้ ܺଶ, ଶܻ และหาค่าการหมนุโดยแทนค่ามมุการหมนุไปตามเข็มนาฬิกา 
จากนัน้ใช้วิธีการตรีโกณมิติเพ่ือหาค่าการหมนุ  ก็จะได้ค่าในการหมนุภาพสามารถคํานวณตาม 
สมการได้ ดงัแสดงในรูปท่ี 2.6    
 
 
 
 
 
 
 
 

          ภาพท่ี 2.6 วิธีการคํานวณหาคา่การหมนุของ World File  
 

การใส่ค่าของการหมุนเข้าไปในพารามิเตอร์ของ World File ทําให้การแสดงผลของ
ข้อมลูภาพผลลพัธ์ท่ีได้จะช้ามาก จงึไมใ่สค่า่ในสว่นของการหมนุภาพเข้าไปในพารามิเตอร์   

Parameters World File     

,	ܣ		 ,ܦ ,ܤ ,ܧ ,ܥ  ܨ
 

Calculate World File 
Scale = Focus / Altitude 

 x Scale	ሻܻ	݁ݖ݅ܵ	݈݁ݔെሺܲ݅=ܧ		 x Scale	ሻܺ	݁ݖ݅ܵ	݈݁ݔሺܲ݅	=ܣ

หาคา่พิกดัแผนท่ีของจดุมมุบนซ้าย ሺܥ,  ሻܨ

ไมมี่การหมนุ 

A = Pixel แกน ܺ 

D = 0 

B = 0 

E = Pixel แกน ܻ 

ถ้าหมนุไปตามเข็มนาฬิกา 15 องศา 

สมมตุ ิPixel size  ܺ, Y ൌ ܵ 

ଵܺ=  S	cos 15 

ଵܻ=  S	sin 15 
ܺଶ= S	sin 15 

ଶܻ=  S cos 15 

ถ้ามีการหมนุ 

ଵܺ = ܣ െ  ܥ

ଵܻ = ܦ െ 	ܨ
ଶܺ = ܤ െ  ܥ

ଶܻ = ܧ െ  ܨ

ܺ଴, ଴ܻ	= พิกดัจดุมมุบนซ้ายบนภาพ 

ܺ௠, ௠ܻ=พิกดัจดุกลางภาพแปลงจากพิกดัภมิูศาสตร์มาเป็น UTM  

଴= ܺ௠ܺ	=ܥ െ	ௐ௠

ଶ
   

௠ܹ= ௣ܹ	x Scale 

	=ܨ ଴ܻ= ௠ܻ െ	ு௠
ଶ

   

 x Scale	௣ܪ =௠ܪ
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2.6 PostgreSQL/PostGIS    
    PostGIS ถูกพฒันาขึน้โดยบริษัท Refractions Research ซึ่งเป็นโครงการวิจยัทาง

เทคโนโลยีด้านฐานข้อมลูเชิงพืน้ท่ี หรือ ระบบสารสนเทศภมูิศาสตร์   PostGIS คือสว่นขยาย
เพิ่มเติมท่ีทําให้ฐานข้อมลู PostgreSQL สามารถรองรับข้อมูลด้านสารสนเทศภูมิศาสตร์ได้  
โดยเป็นเคร่ืองมือท่ีใช้ในการนําเข้าข้อมลู Shapefile  สร้างตาราง จดัโครงสร้างความสมัพนัธ์
ระหวา่งตาราง ตลอดจนนําเข้าข้อมลูเข้าในตาราง โดยอาศยัชดุคําสัง่ SQL  

 
2.7 Quantum GIS  

        Quantum GIS หรือ QGIS  เร่ิมต้นขึน้จากการพฒันาโดย Gary Sherman ด้วยภาษา 
C++ ในช่วงต้นปีพ.ศ.2545 (ค.ศ.2002) และตอ่มาได้ถกูบรรจเุป็น Incubator project ของ 
OSGEO ในปีพ.ศ.2547 (ค.ศ.2004) หลงัจากนัน้ได้ประกาศใช้เป็นเวอร์ชัน่ 1.0 โดยท่ีกลุ่ม
พฒันาหลกัของ QGIS มาจากประเทศเยอรมนัการพฒันารูปแบบการโต้ตอบ (GUI) ใช้ Qt ซึง่
เป็น Framework    สําหรับการพฒันา GUI โดยเฉพาะการพฒันาการของ QGIS ในช่วง

เร่ิมต้นจนถึงประกาศเป็นเวอร์ชั่น1.0 ค่อนข้างช้า โดยเร่ิมต้นได้ออกแบบการใช้งานบน
ระบบปฏิบตัิการ Linux เป็นหลกั และออกแบบให้เช่ือมต่อกบัข้อมลูบนฐานข้อมลู PostGIS 
เท่านัน้ แตห่ลงัจากประกาศเวอร์ชัน่ 1.0 ออกมา ก็ได้มีการพฒันาความสามารถและเคร่ืองมือ
สนบัสนนุออกมาจํานวนมาก  โดยเวอร์ชัน่ปัจจบุนัคือ 1.8  ปัจจบุนั QGIS พฒันาให้ใช้งานได้
ทัง้ใน Windows, Linux, Unix และ Mac และเผยแพร่ให้ใช้งานได้ฟรีและสามารถนําไป
เผยแพร่ต่อได้ภายใต้ GNU License QGIS ถกูออกแบบมาให้สนบัสนนุรูปแบบข้อมลูได้

หลากหลายทัง้ข้อมลูเวกเตอร์ เช่น Shapefile, DXF, E00, GML, JSON, KML, MIF, TAB 
และราสเตอร์ เช่น Erdas Imagine, JPEG200, GeoTIFF, World File Image เป็นต้น 
นอกจากนีย้งัสนบัสนุนการเช่ือมต่อกับฐานข้อมลูภายนอก และเรียกดูข้อมลูผ่านมาตรฐาน 
WMS/WFS อีกทัง้สามารถเช่ือมตอ่กบัข้อมลู GPS ได้ โดยคณุลกัษณะความสามารถหลกัของ
QGIS  สามารถสรุปได้ดงันี ้

- เปิดและแสดงชัน้ข้อมลูซ้อนกนัได้ทัง้รูปแบบราสเตอร์และเวกเตอร์ท่ีมาจาก

ตา่งรูปแบบหรือตา่งระบบการฉายแผนท่ีร่วมกนัได้ 
- จัดทําแผนท่ีสําหรับพิมพ์และค้นคืนข้อมูลด้วยเคร่ืองมือสนับสนุนท่ี

หลากหลาย ตวัอยา่งเคร่ืองมือตา่งๆ ท่ีจดัเตรียมไว้ เช่น แปลงระบบการฉาย
แผนท่ีในขณะแสดงผล (on the fly projection) 
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- จัดสร้าง แก้ไขและส่งออกข้อมูลในรูปแบบอ่ืนได้ โดยมีเคร่ืองมือ อาทิ

เช่น เคร่ืองมือสําหรับ digitize เพ่ือแก้ไขข้อมลูในรูปแบบของ Shapefile  
- เคร่ืองมือวิเคราะห์เชิงปริภมูิ เช่น Network analysis  Terrain analysis 
- พฒันาเคร่ืองมือเพิ่มเติม (Extension) ได้ตามต้องการด้วยภาษาไพธอน 

(Python) 

          นอกจากความสามารถหลกัของ QGIS ท่ีติดมากบัซอฟต์แวร์แล้ว ผู้ ใช้สามารถ
ปรับแต่งเคร่ืองมือเฉพาะเร่ือง (Customization) ขึน้เองด้วยภาษาไพธอนหรือสามารถ

เพิ่มเติมเคร่ืองมือเสริม (Extension) จากกลุ่มพฒันาขึน้ท่ีมีการเผยแพร่ผ่านทาง QGIS 
ปัจจุบนัมีเคร่ืองมือเสริมสําหรับเพิ่มเติมนอกเหนือจากเคร่ืองมือหลกัท่ีติดมากับ QGIS 
ตวัอย่างเคร่ืองมือสําคญัๆ เช่น การเช่ือมต่อกบั GPS การเช่ือมต่อกบัฐานข้อมลู Oracle 
Spatial การแปลงรูปแบบข้อมลูตา่งๆ การเช่ือมตอ่เข้ากบั Open Street Map เหลา่นีเ้ป็น
ต้น (สรรเพชญ ชือ้นิธิไพศาล,2554)  ดงัแสดงในภาพท่ี 2.7 
 
 

 
 

 
 
 
 

  
     

 
ภาพท่ี 2.7 Quantum GIS กบัตวัอยา่งข้อมลูประเทศไทย 

 
2.8 การพัฒนาปล๊ักอนิบน Quantum GIS  

       โปรแกรมเสริมท่ีพัฒนาเพ่ือการใช้งานท่ีเฉพาะกับงานนัน้ๆ นอกเหนือไปจาก
เคร่ืองมือหลกัท่ีโปรแกรมมีให้มาโปรแกรม Quantum GIS สามารถพฒันาปลัก๊อินได้โดย
ใช้ภาษาไพธอน และ ภาษา C++ (PyQGIS documention,2010)  สามารถพฒันา
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โปรแกรมเสริมปลัก๊อินตามความต้องการของผู้ ใช้งานได้ โดยอาศยัคลาสพืน้ฐานต่างๆท่ี 
Quantum GIS เตรียมไว้ให้ ซึง่เราเรียกรวมๆว่า  QGIS API  โดยตวัปลัก๊อินจะใช้ภาษาไพ
ธอนและ PyQt4 API ซึง่เป็นไลบราร่ีท่ีใช้สําหรับเขียน Graphical User Interface (GUI) 

โดยสําหรับโครงสร้างไฟล์พืน้ฐานของไฟล์ปลัก๊อิน (สรรเพชญ ชือ้นิธิไพศาล, 2555)   ดงั
แสดงในภาพท่ี 2.9 
 

 
 
 
 
 
 
                   

 ภาพท่ี 2.9 โครงสร้างไฟล์พืน้ฐานของไฟล์ปลัก๊อิน 
 

ไฟล์เหลา่นีป้ระกอบด้วย  
- __init__.py คือไฟล์จุดเร่ิมต้นของปลัก๊อินซึ่งประกอบด้วยข้อมลูทัว่ไปเช่น ช่ือ 

เวอร์ชัน่ ช่ือผู้พฒันา คําอธิบาย และอินแสตนส์ของคลาสหลกั ไฟล์นีร้วมเมธอด
ตา่งๆท่ีใช้สง่ข้อมลูพืน้ฐานให้กบั QGIS ซึง่อยู่ในรูปของภาษาไพธอน  เม่ือมีการ
โหลดปลัก๊อิน  เมธอดในไฟล์นีจ้ะถกูเรียกเพ่ือส่งข้อมลูทัว่ไปของปลัก๊อินให้กบั 
QGIS อยูใ่นไฟล์ plugin.py และมีช่ือวา่ “Plugin”  

- plugin.py คือไฟล์คลาสหลกัท่ีใช้ในการรันปลัก๊อินเป็นจะทําหน้าท่ีอิมพอร์ท

คลาสตา่งๆท่ีอยู่ในใน PyQt4 API และ QGIS API  เพ่ือเรียกใช้งานในไฟล์นี ้อิม
พอร์ทคลาสสําหรับฟอร์มของปลัค๊อิน (ช่ือคลาสคือ “Form”) ซึง่อยูใ่นไฟล์ 

-  form.py และยงัการอิมพอร์ทข้อมลูตําแหน่งของภาพจากไฟล์ resources.py 
เพ่ือให้สามารถอ้างอิงตําแหน่งของภาพตา่งๆท่ีเตรียมไว้สําหรับไอคอนหรือฟอร์ม

form.py คือไฟล์สําหรับหน้าตาของปลัก๊อินท่ีจะขึน้มาเม่ือมีการรันปลัก๊อิน 
- resources.qrc คือ ไฟล์ XML ท่ีระบตํุาแหน่งของภาพตา่งๆ ท่ีจะนํามาใช้ตกแตง่

ไอคอนหรือ ฟอร์มของปลัก๊อิน   
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- resources.py คือ ไฟล์ resources.qrc ท่ีถกูแปลงให้เป็นภาษา Python แล้ว  
- โฟล์เดอร์ pics ซึ่งเป็นท่ีเก็บภาพต่างๆท่ีใช้สําหรับตกแต่งไอคอนและฟอร์มของ

ปลัก๊อิน 
 
2.9  งานวิจัยที่เก่ียวข้อง 

2.9.1 WaterMeter Recording System Using Smartphone (วราลกัษณ์ เกตลุาด,     

เตชิต อึง้อารุณยะวี, 2554) 
        งานวิจัยนีพ้ัฒนาระบบบันทึกตัวเลขมิเตอร์นํา้โดยใช้โทรศัพท์มือถือ 
Smartphone เป็นแอพพลิเคชัน่บนระบบปฏิบตัิการ Android ท่ีถกูพฒันาขึน้
เพ่ืออํานวยความสะดวกแก่ผู้จดบนัทึกเลขมิเตอร์ โดยสามารถเก็บค่ามิเตอร์ได้
โดยการถ่ายภาพตวัเลขมิเตอร์ ซึ่งภาพถ่ายนีจ้ะเป็นสิ่งยืนยนัค่ามิเตอร์จริงแก่
ผู้ ใช้งานได้ด้วย พร้อมทัง้มีเทคโนโลยีการทํา Geotagging ท่ีสามารถยืนยนั

สถานท่ีท่ีมีการถ่ายภาพจริงนัน้ได้ โดยจะนําไปใส่ในส่วน metadata ข้อมลูท่ี

นําไปใช้นัน้จะประกอบไปด้วย ข้อมลู latitude และ longitude และอาจจะมีการ
ใส ่Altitude, ทิศทางของเข็มทิศ, ช่ือสถานท่ี ลงไปได้ด้วย ซึง่จะเรียกภาพถ่าย
เหลา่นัน้ว่า geotagged photograph จะสามารถช่วยให้ผู้ ใช้งานสามารถระบุ
พืน้ท่ีได้ ตวัอย่างเช่น สามารถทําการค้นหารูปภาพท่ีได้รับการถ่ายใกล้ ๆ กับ
พืน้ท่ีนัน้ๆ สว่นหลกัของ geotagging คือ ตําแหน่ง ซึง่ตําแหน่งนัน้ส่วนมากจะ
ได้จาก GPS และอ้างอิงกบั latitude/longitude ซึง่ทําการระบตํุาแหน่งบนโลก 
 

2.9.2 Geocam (SITIS, 2012)           
       งานวิจยันีเ้ป็นการพฒันาแอพพลิเคชัน่ประเภท Geotagging ซึง่ผลลพัธ์ท่ี
ได้เป็นภาพท่ีมีค่าตําแหน่ง หรือค่าพิกัด  การพัฒนานีไ้ด้พัฒนาเพ่ือให้เป็น
แอพพลิเคชัน่ท่ีใช้งานง่าย  สามารถแสดงทิศทางของภาพ และพิกดับนภาพได้   
สามารถส่งออกข้อมลูเป็นไฟล์ KMZ เพ่ือนําไปเปิดบน Google Earth และ
ข้อมลูตําแหน่งรูปภาพ รวมไว้ในไฟล์เดียวกนั   ภาพท่ีได้สามารถเช่ือมต่อและ
บอกความสัมพันธ์เข้ากับตําแหน่งทางภูมิศาสตร์ได้   โดยสามารถบันทึก
ตําแหน่งของผู้ ถ่ายภาพเข้าไปในรูปทัง้หมด ดงัแสดงในภาพท่ี 2.9 
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  ภาพท่ี 2.10  แสดงหน้าจอบนัทกึและแสดงข้อมลูบน Google Map ของ      
   GeoCam   (ท่ีมา : http://sitis.mobi/downloads/Manual-1.35.1222-EN.pdf ) 
 

2.9.3 Development of Unmanned Aerial Vehicle(UAV) for Wildlife 
Surveillance (Lee, 2004)  

วิทยานิพนธ์นีนํ้าเสนอความสามารถของ UAV และการวิเคราะห์สําหรับ

การเฝ้าระวงัสตัว์ป่ามีอปุกรณ์บนัทึกภาพถ่ายภาพท่ีมีคณุภาพสงู และ มี GPS 
ไว้ท่ีระบรุะดบัความสงูตา่ง ๆ รายละเอียดของภารกิจและภาพรวมการใช้วิธีการ
สํารวจเส้นทางแนวบินแบบสุ่ม ในการประมาณขนาดของประชากรสตัว์และ
แนวโน้มท่ีสามารถนํามาเปรียบเทียบทางสถิติท่ีดัชนีก่อนและหลังการฟื้นฟู

ความอดุมสมบรูณ์ของสายพนัธุ์ดงัแสดงในภาพท่ี 2.10 

 
 
 
 

 
 

    
       

   ภาพท่ี 2.11 แนวบนิสํารวจและบนัทกึภาพถ่ายจากการเฝ้าระวงัสตัว์ป่า 
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2.9.4 GeoTagged Photos To Points (ArcGIS Help, 2010) 
       โปรแกรม GeoTagged Photos To Points มีหลกัการทํางานคือ สามารถ
สร้างจดุ  X, Y, Z และเก็บบนัทึกข้อมลูของค่าพิกดัเข้าไปในภาพถ่ายได้  โดย
สามารถเลือกเพ่ิมไฟล์ภาพตามความต้องการของผู้ ใช้งาน และสามารถสง่ออก
ข้อมลูท่ีสร้างขึน้มาให้เป็น geo- database เคร่ืองมือนีส้ามารถอ่านคา่ ละติจดู 
ลองติจ ูและข้อมลูคา่พิกดัระดบัความสงูจาก EXIF  โดยภาพถ่ายท่ีนํามาใช้ได้
จากกล้องดิจิตอลท่ีมี GPS หรือ ภาพถ่ายท่ีได้จาก Smart phone ในการ
บันทึกภาพ  โดยโปรแกรมสามารถสร้างข้อมูลคุณลักษณะเพ่ืออธิบายจุด
ภาพถ่ายท่ีได้ โดยมีข้อมลูดงัตอ่ไปนี ้ไดเรกทอร่ีของภาพถ่ายท่ีทําการจดัเก็บไว้, 
ช่ือของภาพถ่าย, วนั/เดือน/ปี/เวลา ท่ีบนัทึกภาพ  โดยข้อมลูท่ีได้ทัง้หมดจะมี
การอ้างอิงพืน้หลกัฐาน WGS 1984 เน่ืองจากว่าเป็นระบบพิกัดท่ีใช้โดย

เคร่ืองรับสญัญาณ GPS    
การแสดงผลลพัธ์ท่ีได้จากเคร่ืองมือ ข้อมลูท่ีได้มามีลกัษณะเป็น จดุ โดย

มีตวัอยา่งภาพแสดงอยูข้่าง ๆ มีเส้นโยงภาพกบัจดุนัน้ ๆ ทัง้นีภ้าพท่ีได้ไม่เป็นไป
ตามมาตราสว่นของแผนท่ี  

 

 

 
 

 
 

       ภาพท่ี 2.12 ผลลพัธ์การทํางานของ GeoTagged Photos To Points 
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บทที่  3 
การออกแบบและพฒันาเคร่ืองมือปล๊ักอนิ 

ในบทนีจ้ะกล่าวถึงขัน้ตอนการออกแบบและพัฒนาโปรแกรมทําให้ทราบแนวทางการ

ทํางานว่าต้องดําเนินการอย่างไรบ้างโดยอธิบายในการออกแบบโครงสร้างการจัดเก็บข้อมูล 
ออกแบบการทํางานของโปรแกรมและการพฒันาโปรแกรมมีรายละเอียดดงัตอ่ไปนี ้

3.1 การวิเคราะห์ความต้องการของระบบ 
จากการศกึษาผู้วิจยัได้ออกแบบและการพฒันาเคร่ืองมือปลัก๊อิน ดงันี ้
1. สร้างเคร่ืองมือเสริมสําหรับการทํางานเฉพาะเร่ืองซึง่อยู่ในรูปแบบปลัก๊อินเพิ่มเติมเข้า

มาช่วยในการประมวลผลชดุข้อมลูภาพถ่ายโดยซอฟต์แวร์ Quantum GIS เพ่ือเพิ่มประสิทธิภาพ 
สําหรับการบริหารจดัการและการจดัเก็บชดุข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV 

2. การแสดงผลของชดุข้อมลูภาพถ่ายจากอากาศ UAV จะแสดงความสมัพนัธ์ระหว่าง
พิกดัของภาพกบัพิกดัแผนท่ีอยา่งคร่าว ๆ ให้กบัผู้ใช้งาน กลา่วคือจะสามารถทราบได้วา่ภาพนัน้อยู่
ตรงส่วนไหนของแผนท่ีหรืออยู่ตรงส่วนใดของโลกพิกดัแผนท่ีซึง่ผลลพัธ์ท่ีได้อาจจะไม่ถกูต้องตาม

ขนาดท่ีเป็นจริงแตเ่ป็นเพียงการกําหนดตําแหน่งให้ภาพนัน้ ๆ เพราะเป็นการประมาณคา่ของภาพ
วา่ควรจะอยูตํ่าแหน่งใดบ้าง 

3. โปรแกรมและโครงสร้างข้อมลูต้องเอือ้อํานวยให้ผู้ใช้งานสามารถนําไปสร้างและจดัเก็บ
ชดุข้อมลูภาพถ่ายให้อยูใ่นรูปแบบระบบฐานข้อมลูภมูิสารสนเทศได้ 

3.2 การออกแบบโครงสร้างการจัดเกบ็ข้อมูล 
 การจดัเก็บข้อมลูจากชดุภาพถ่ายข้อมลูเก่ียวกบัการถ่ายภาพ คือ ความยาวโฟกสั, ความ
สงู, วนั/เวลาท่ีถ่ายภาพ,ค่าพิกดัจาก GPS ท่ีบนัทึกในไฟล์ภาพออกมาใช้งานเพ่ือให้มีโครงสร้าง
สอดคล้องกบัการนํามาเก็บในรูปแบบของ Text File, Shape File, SQL File, PostGIS เพ่ือนําไป
จดัเก็บข้อมลูลงฐานข้อมลู GIS ตอ่ไปโดยมีโครงสร้าง ดงัแสดงในตารางท่ี 3.1 
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ตารางท่ี 3.1 แสดงโครงสร้างการจดัเก็บข้อมลูจากชดุภาพถ่าย UAV 

 

3.3 การออกแบบและขัน้ตอนการทาํงานของโปรแกรม 
 เม่ือได้พัฒนาเคร่ืองมือเสริมในรูปแบบปลั๊กอินด้วยภาษาไพธอน  เพิ่มเติมเข้ามาใน 
Quantum GIS  เม่ือเร่ิมการทํางานในการนําเข้าข้อมลูถ่ายทางอากาศจาก UAV  เร่ิมจากการเปิด
ไฟล์รูปภาพท่ีจดัเก็บไว้และจากนัน้ทําการอ้างถึงท่ีเก็บไฟล์  ขัน้ตอนต่อไปโปรแกรมจะอ่านค่า 
EXIF  ของภาพถ่ายทางอากาศโดยข้อมลูท่ีต้องการออกมาและจดัเก็บข้อมลูรูปแบบ Text File โดย
ขัน้ตอนทัง้หมดนีจ้ะเป็นแบบออฟไลน์   ปลัก๊อินนีมี้ GUI (Graphical user interface) เพ่ือช่วยให้
ผู้ ใช้งานง่ายยิ่งขึน้  การพฒันาเคร่ืองมือปลัก๊อินนีม้าช่วยในการนําเข้าและประมวลผลชุดข้อมลู
ภาพถ่ายจาก UAV เพ่ือนําเอาข้อมลูจากชดุข้อมลูภาพถ่ายมาจดัเก็บในรูปแบบระบบฐานข้อมลู

GIS และการกําหนดค่าพิกดัแผนท่ีเบือ้งต้นให้แก่ชดุภาพถ่ายทางอากาศจาก UAV เพ่ือระบุ

ตําแหน่งทางภมูิศาสตร์ให้กบัชดุข้อมลูถาพถ่ายจาก UAV  โดยผู้วิจยัได้มีการออกแบบและพฒันา
เคร่ืองมือปลัก๊อินมีขัน้ตอนการทํางาน ดงัแสดงในภาพท่ี 3.1 
 
 
 
 
 
 

Attribute รายละเอียดท่ีแสดง 

Name ช่ือของภาพถ่าย 

Latitude คา่พิกดั ละติจดู  

Lonitude คา่พิกดั ลองจิจดู  

Altitude คา่ความสงู 

Focus ระยะโฟกสัท่ีใช้ในการถ่ายภาพ 

Date วนัท่ีถ่ายภาพ 

Time เวลาท่ีถ่ายภาพ  

DH คา่ท่ีปรับแก้ความสงูแล้ว 

Dirimg โฟลเดอร์ท่ีเก็บข้อมลูภาพ  
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                        ภาพท่ี 3.1 แสดงขัน้ตอนออกแบบการทํางานของเคร่ืองมือปลัก๊อิน 

    นําข้อมลูมาสร้าง   world file 
 

นําข้อมลูมาจดัเก็บให้อยูใ่นรูปแบบของ 
Text File, Shape File, SQL File 

 

ใช่ 

            เร่ิมต้น 

เช่ือมตอ่กบั Post GIS 

 

       สิน้สดุ 

ไม่ใช่ 

นําเข้าชดุภาพถ่ายจาก UAV 
 

         เก็บข้อมลูจากการดงึคา่ EXIF ครบทกุภาพ 

                อา่นค่า EXIF จากภาพ 
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3.4 การพัฒนาเคร่ืองมือการนําเข้าข้อมูลภาพถ่ายจาก UAV บน Quantum GIS 
การพฒันาเคร่ืองมือการนําเข้าข้อมลูภาพถ่ายจากอากาศยานไร้นกับนิ(UAV)แบง่การ   

     พฒันาโปรแกรมออกเป็นสว่นตา่งๆ ตามฟังก์ชัน่การทํางานดงัแสดงในภาพท่ี 3.2 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 3.2 แสดงขัน้ตอนในการพฒันาสว่นตา่งๆ ของการพฒันาเคร่ืองมือปลัก๊อิน 

3.4.1 การพฒันาโปรแกรมในส่วนของการพัฒนาปล๊ักอนิบนซอฟต์แวร์ Qauntum GIS 
ในสว่นของการพฒันาปลัก๊อินบนซอฟแวร์ Qauntum GIS นีเ้ป็นการแสดงการเขียน

ปลัก๊อินโดยใช้ภาษาไพธอนและ PyQt4 API ซึง่เป็นไลบราร่ีท่ีใช้สําหรับเขียน Graphical User 
Interface (GUI)   โดยจะเร่ิมจากการอธิบายโครงสร้างไฟล์พืน้ฐานและจากนัน้จะแสดงการ
เขียนตวัอย่างปลัก๊อินบนโปรแกรม Qauntum GIS โดยอาศยัคลาสพืน้ฐานตา่งๆท่ี Qauntum 
GIS เตรียมไว้ให้ ซึง่เราเรียกวา่ QGIS API  โดยการพฒันาต้องมีโปรแกรมท่ีจําเป็นสําหรับการ
สร้างปลัก๊อิน ดงันี ้ 

- Qauntum GIS เวอร์ชนั 1.7.4 และเป็นเวอร์ชนัท่ีใช้อ้างอิงในเอกสารบบันี ้ 
- Python 2.7 ใช้สําหรับเขียนและแปลภาษาไพธอน 
- PyQt4 4.8.5 เป็นไลบราร่ี (PyQt4 API) ท่ีช่วยสําหรับเขียน Graphical User 

Interface (GUI) ในภาษาไพธอน 
- PyScripter เป็นเคร่ืองมือในการใช้เขียนภาษาไพธอน 

สว่นการพฒันาปลัก๊อินบนซอฟแวร์ Quantum GIS 

สว่นของการดงึคา่ข้อมลูจากชดุภาพถ่ายจาก UAV 

สว่นการกําหนดคา่พิกดัแผนท่ีเบือ้งต้นให้แก่ข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV  

ด้วย World File 

สว่นการนําข้อมลูท่ีได้จากชดุภาพถ่ายมานํามาเก็บในรูปแบบ  
ของระบบฐานข้อมลู GIS 

สว่นการเช่ือมต่อกบั Post GIS 
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สามารถพฒันาปลัก๊อินได้โดยใช้ภาษาไพธอน  สามารถพฒันาโปรแกรมเสริม
ปลัก๊อินตามความต้องการของผู้ใช้งานได้  โดยสําหรับโครงสร้างไฟล์พืน้ฐานของไฟล์ปลัก๊
อิน ดงัแสดงในภาพท่ี 3.3 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพท่ี 3.3 โครงสร้างไฟล์พืน้ฐานของไฟล์ปลัก๊อิน 

สําหรับโครงสร้างไฟล์พืน้ฐานของไฟล์ปลัก๊อินไฟล์เหลา่นีป้ระกอบด้วย 
 __init__.py  คือไฟล์จดุเร่ิมต้นของปลัก๊อินซึง่ประกอบด้วยข้อมลูทัว่ไปเช่น ช่ือ เวอร์

ชัน่ ช่ือผู้พฒันา คําอธิบายของคลาสหลกั 

 plugin.py คือไฟล์คลาสหลกัท่ีใช้ในการรันปลัก๊อิน   
 GuiApp.py คือไฟล์สําหรับฟอร์มท่ีจะโผลข่ึน้มาเม่ือมีการรันปลัก๊อิน 

  resources.qrc  คือ ไฟล์ XML ท่ีระบตํุาแหน่งของภาพต่างๆ ท่ีจะนํามาใช้ตกแต่ง
ไอคอนหรือฟอร์มของปลัก๊อิน 

 resources.py  คือ ไฟล์ resources.qrc ท่ีถกูแปลงให้เป็นภาษาไพธอนแล้ว 

 โฟล์เดอร์ pics ซึ่งเป็นท่ีเก็บภาพต่างๆท่ีใช้สําหรับตกแต่งไอคอนและฟอร์มของ

ปลัก๊อิน 

 ไฟล์ปลัก๊อินไฟล์เหลา่นีมี้รายละเอียดในแตล่ะไฟล์มีดงันี ้
- __init__.py คือไฟล์จดุเร่ิมต้นของปลัก๊อินซึง่ประกอบด้วยข้อมลูทัว่ไปเช่น ช่ือ 

เวอร์ชัน่ ช่ือผู้พฒันา คําอธิบาย ของคลาสหลกั ไฟล์นีร้วมเมธอดตา่งๆท่ีใช้สง่
ข้อมลูพืน้ฐานให้กบั QGIS ซึง่อยูใ่นรูปของภาษาไพธอน  เม่ือมีการโหลดปลัก๊อิน  
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เมธอดในไฟล์นีจ้ะถกูเรียกเพ่ือสง่ข้อมลูทัว่ไปของปลัก๊อินให้กบั QGIS อยูใ่นไฟล์ 
plugin.py และมีช่ือวา่ “Plugin” ซึง่ได้แสดงคําสัง่ ดงัภาพท่ี 3.4 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพท่ี 3.3 แสดงคําสัง่ของไฟล์__init__.py 
 

- plugin.py คือไฟล์คลาสหลกัท่ีใช้ในการรันปลัก๊อินเป็นจะทําหน้าท่ีเรียกใช้งาน

คลาสตา่งๆท่ีอยู่ในใน PyQt4 API และ QGIS API  เพ่ือเรียกใช้งานในไฟล์นี ้เรียกใช้
งานคลาสสําหรับฟอร์มของปลัก๊อินคือคลาส “Form” ซึ่งได้แสดงคําสัง่ ดงัภาพท่ี 
3.5 

 
 
 
 
 
 

def name(): 
  return "CU-Plugin" 
def description(): 
  return "Import Image from UAV" 
def icon(): 
    return "./pics/icon.png" 
def version(): 
   return "Version 0.1" 
def qgisMinimumVersion(): 
   return "1.0" 
def authorName(): 
   return "Auckawut Kaewseekao" 
def classFactory(iface): 
   # Load CU_Plugin  
   from plugin import Plugin 
  return Plugin(iface) 
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ภาพท่ี 3.5 แสดงคําสัง่ของไฟล์ plugin.py 
 

 

from PyQt4.QtCore import * 
from PyQt4.QtGui import * 
from qgis.core import * 
from GuiApp import Form 
# initialize Qt resources from file resouces.py 
import resources 
class Plugin: 
  def __init__(self, iface): 
    # save reference to the QGIS interface 
    self.iface = iface 
  def initGui(self): 
    # create action that will start plugin configuration 
    self.action = QAction(QIcon(":/plugins/CU_Plugin/pics/icon.png"), "CU Plugin",    
    self.iface.mainWindow()) 
    self.action.setWhatsThis("CU Plugin") 
    self.action.setStatusTip("Plugin for Image from UAV ") 
    QObject.connect(self.action, SIGNAL("triggered()"), self.run) 
    # add toolbar button and menu item 
    self.iface.addToolBarIcon(self.action) 
    self.iface.addPluginToMenu("&CU-Plugin", self.action) 
    # connect to signal renderComplete  def unload(self): 
    # remove the plugin menu item and icon 
    self.iface.removePluginMenu("&CU-Plugin",self.action) 
    self.iface.removeToolBarIcon(self.action) 
    # disconnect form signal of the canvas 
  def run(self): 
    # create and show the dialog 
    form = Form(self.iface) 
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คําสัง่เรียกใช้งานคลาสตา่งๆท่ีอยูใ่นใน PyQt4 API และ QGIS  API เพ่ือเรียกใช้งาน  
 
 
 

 
ภาพท่ี 3.6 คําสัง่เรียกใช้งานคลาสท่ีอยูใ่นใน PyQt4 API และ QGIS  API 

 
คําสัง่การเรียกใช้งานคลาสสําหรับฟอร์มของปลัก๊อิน (ช่ือคลาสคือ “Form”) ซึง่อยู่
ในไฟล์ GuiApp.py แสดงดงัภาพท่ี 3.7 

 
 

ภาพท่ี 3.7 คําสัง่การเรียกใช้งานคลาสสําหรับฟอร์มของปลัก๊อิน 
 

คําสัง่การนําเข้าข้อมูลตําแหน่งของภาพจากไฟล์ resources.py เพ่ือให้สามารถ
อ้างอิงตําแหน่งของภาพตา่งๆท่ีเตรียมไว้สําหรับไอคอนหรือฟอร์ม แสดงดงัภาพท่ี 
3.8 

 

 
   ภาพท่ี 3.8 คําสัง่การนําเข้าข้อมลูตําแหนง่ของภาพจากไฟล์ resources.py 

 
คําสัง่การประกาศคลาสหลกัช่ือ Plugin แสดงดงัภาพท่ี 3.9 
 
 

   ภาพท่ี 3.9 คําสัง่การประกาศคลาสหลกัช่ือ Plugin 
 

คําสัง่นีเ้ป็นเมธอดท่ีถกูเรียกใช้เม่ือมีการสร้างอินแสตนซ์ของคลาส อินสแตนซ์ของ
คลาสนีถ้กูสร้างขึน้ใน ไฟล์ __init__.py   สงัเกตว่ามีการรับพารามิเตอร์ช่ือ iface 
เพ่ือมาใสใ่ห้กบัตวัแปรอินแสตนซ์ของคลาสช่ือ self.iface   ตวัแปร iface นีจ้ะทําให้
สามารถเข้าถึงองค์ประกอบตา่งๆภายในหน้าตา่งหลกัของโปรแกรม QGIS ได้ เช่น 
Menu หรือ Map Canvas เป็นต้น แสดงดงัภาพท่ี 3.10 
 

from PyQt4.QtCore import * 
from PyQt4.QtGui import * 
from qgis.core import * 

from GuiApp import  Form 

import  resources 

class Plugin: 
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   ภาพท่ี 3.10 คําสัง่การเรียกใช้เม่ือมีการสร้างอินแสตนซ์ของคลาส 

คําสัง่นีเ้ป็นเมธอดท่ีเรียกใช้งาน เม่ือมีการกดติ๊กเพิ่มปลัก๊อินภายในโปรแกรม 
Qauntum GIS ซึง่จะสร้างไอคอนสําหรับปลัก๊อินใน Menu หรือ Toolbar บน
โปรแกรม Qauntum GIS และเช่ือมตอ่ Signal "triggered()" ของไอคอนเข้ากบั
กับเมธอด run  ผลลพัธ์ท่ีได้คือเม่ือไอคอนถูกกดจะมีการเรียกเมธอด run ทนัที
แสดงดงัภาพท่ี 3.11 
 
 
 
 
 
 
 

 

                    ภาพท่ี 3.11 คําสัง่เรียกใช้งานเมธอดเม่ือมีการกดเพิ่มปลัก๊อินในQauntum GIS 
 

คําสัง่นีเ้ป็นเมธอดท่ีถกูเรียกใช้  เม่ือมีการกดเลือกเอาปลัก๊อินออก ซึง่จะเป็นการ
นําไอคอนของปลัก๊อินออกจาก Menu และ Toolbar ของโปรแกรม Qauntum 
GISแสดงดงัภาพท่ี 3.12  

   

 

   ภาพท่ี 3.12 คําสัง่เรียกใช้งานเมธอด remove ปลัก๊อิน 

 

def __init__(self, iface): 
    self.iface = iface 

def initGui(self): 
    self.action = QAction(QIcon(":/plugins/CU_Plugin/pics/icon.png"), "CU Plugin",   
    self.iface.mainWindow()) 
    self.action.setWhatsThis("CU Plugin") 
    self.action.setStatusTip("Plugin for Image from UAV ") 
    QObject.connect(self.action, SIGNAL("triggered()"), self.run) 
    self.iface.addToolBarIcon(self.action) 
    self.iface.addPluginToMenu("&CU-Plugin", self.action) 

def unload(self): 
    self.iface.removePluginMenu("&CU-Plugin",self.action) 
    self.iface.removeToolBarIcon(self.action) 
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คําสัง่นีใ้ช้เม่ือไอคอนของปลัก๊อินถกูกดจะมีการเรียกเมธอด run ทนัที ซึง่จะสร้าง
ฟอร์มของปลัก๊อินขึน้มาเพ่ือใช้งาน แสดงดงัภาพท่ี 3.13 
 
 
 
 
 

              ภาพท่ี 3.13 คําสัง่เรียกใช้งานเมธอดสร้างฟอร์มของปลัก๊อินขึน้มาเพ่ือใช้งาน 
- GuiApp.py คือไฟล์สําหรับหน้าตาของปลัก๊อินท่ีจะขึน้มาเม่ือมีการรันปลัก๊อิน และ

ยงัการนําเข้าข้อมลูตําแหน่งของภาพจากไฟล์ resources.py เพ่ืออ้างอิงตําแหน่ง
ของภาพตา่งๆท่ีเตรียมไว้สําหรับไอคอนหรือฟอร์ม แสดงดงัภาพท่ี 3.14 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

   ภาพท่ี 3.14 แสดงคําสัง่ของไฟล์ GuiApp.py 

def run(self): 
    form = Form(self.iface) 
    form.show() 
    form.exec_() 

from PyQt4.QtCore import * 
from PyQt4.QtGui import * 
from qgis.core import * 
from qgis.gui import * 
class Form(QDialog): 
 def __init__(self, iface): 
  super(Form, self).__init__(iface.mainWindow()) 
  self.resize(450,150) 
  self.editSourceDir = QLineEdit() 
  self.editDestDir = QLineEdit() 
  self.editDestDB = QLineEdit() 
  self.editDestSh = QLineEdit() 
  self.ButtonSeclectDir = QPushButton("Image Directory") 
  self.buttonSaveDir = QPushButton("Output Textfile") 
  self.buttonSaveDB = QPushButton("Output Database") 
  self.buttonSaveSh = QPushButton("Output Shapefile") 

self.buttonExc = QPushButton("Conect to Postgis") 
  self.buttonRun = QPushButton("Run") 
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คําสัง่ของไฟล์ GuiApp.py เป็นการประกาศฟอร์มสําหรับปลัก๊อินซึง่จะได้หน้าตา
ของปลัก๊อิน แสดงดงัภาพท่ี 3.15 

 
 
 
 

 
 
 
 

 ภาพท่ี 3.15หน้าตาของปลัก๊อิน 
 

- resources.qrc คือ ไฟล์ XML ท่ีระบตํุาแหน่งของภาพต่างๆ ท่ีจะนํามาใช้ตกแต่ง
ไอคอนหรือ ฟอร์มของปลัก๊อิน คําสัง่ในไฟล์นีใ้ช้สําหรับเก็บข้อมลูตําแหน่งรูปภาพ

ท่ีได้เตรียมไว้ให้ปลัก๊อิน ซึง่ใน tag <file></file> เป็นการอ้างอิงถึงภาพ icon.png  ท่ี
อยูใ่นโฟล์เดอร์ pics แสดงดงัภาพท่ี 3.16 
 
 
 
 
 
 

ภาพท่ี 3.16 แสดงคําสัง่ของไฟล์ resources.qrc 
 

- resources.py คือ ไฟล์ resources.qrc ท่ีถกูแปลงให้เป็นภาษาไพธอนแล้วการแปลง

นีทํ้าได้โดยใช้คําสัง่ใน Command Prompt แสดงดงัภาพท่ี 3.17 
 

 
    ภาพท่ี 3.17 แสดงคําสัง่การแปลงไฟล์ resources.qrc ให้เป็น resources.py 

 

<RCC> 

      <qresource prefix="/plugins/CU_Plugin" > 
        <file>pics/icon.png</file> 
      </qresource> 
</RCC> 

pyrcc4 -o resources.py resources.qrc 
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- โฟลเดอร์ pics ซึง่เป็นท่ีเก็บภาพท่ีใช้สําหรับตกแตง่ไอคอนและฟอร์มของปลัก๊อิน 
ภายในโฟลเดอร์นีมี้ภาพ  icon.png  ซึง่ใช้สําหรับเป็นไอคอนของปลัก๊อิน แสดงดงั
ภาพท่ี 3.18 
 
 
 

 
 

   ภาพท่ี 3.18 แสดงโฟลเดอร์ pics 

3.4.2   การพฒันาโปรแกรมในส่วนของการดงึค่าข้อมูลจากชุดภาพถ่ายจาก UAV  
เป็นการพฒันาโปรแกรมเพ่ือดึงเอาข้อมูลจากชุดภาพถ่ายจาก UAV ข้อมูล

เก่ียวกับการถ่ายภาพ เช่น ความยาวโฟกัส, ความสงู, วนั/เวลาท่ีถ่ายภาพ, ค่าพิกัดจาก 
GPS ท่ีบนัทึกในไฟล์ภาพออกมาใช้งาน เพ่ือให้มีโครงสร้างสอดคล้องกบัการนําไปจดัเก็บ
ข้อมลูลงฐานข้อมลูหรือจดัเก็บข้อมลูให้อยู่ในรูปแบบของข้อมลูภมูิสารสนเทศต่อไปและ

ไลบาร่ีท่ีใช้งานคือ  PIL เหมาะสําหรับการประมวลผลชดุภาพถ่ายโดยมี  ตวัอย่างของ
คําสัง่ดงัแสดงในภาพท่ี 3.19 
 
 
 
 
 
 
 

 

              

 ภาพท่ี 3.19 คําสัง่ในการเอาข้อมลูจากชดุภาพถ่ายอากาศยานไร้นกับนิ(UAV) 

from PIL import Image 
from PIL.ExifTags import TAGS 
def get_exif(im): 
 ret = {} 
 i = Image.open(im) 
 info = i._getexif() 
 for tag, value in info.items(): 
  decoded = TAGS.get(tag, tag) 
  ret[decoded] = value 
 return ret 
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การนําเอาชดุภาพถ่ายไปประมวลผลโดยใช้  PIL อ่านคา่ EXIF  ซึง่ได้เก็บบนัทึก
ข้อมลูท่ีเก่ียวกบัชดุภาพถ่ายไว้โดยให้คําสัง่ดงึคา่ข้อมลูท่ีต้องการออกมาและจดัเก็บข้อมลู

มาเก็บตามโครงสร้างท่ีได้ออกแบบไว้และมีขัน้ตอนการทํางานของโปรแกรมสว่นการดงึคา่

ข้อมลูท่ีต้องการออกมาเก็บตามโครงสร้างของการจดัเก็บข้อมลู ดงัแสดงในภาพท่ี 3.20                    

 

 

 

 

 

 

 

 

 
ภาพท่ี 3.20 ขัน้ตอนการทํางานสว่นการดงึคา่ข้อมลูมาจดัเก็บตามโครงสร้าง 

3.4.3   การพฒันาโปรแกรมส่วนการกาํหนดค่าพกัิดแผนที่เบือ้งต้นให้แก่ข้อมูลภาพถ่าย
จาก UAV ด้วย World File 

เป็นการพฒันาโปรแกรมเพ่ือใช้ในการบอกความสมัพนัธ์ระหวา่งพิกดัของภาพกบั

พิกดัแผนท่ี ด้วยขัน้ตอนวิธีของ World File ซึง่เก็บพารามิเตอร์ทัง้ 6 ของแตล่ะบรรทดัมี
ความหมายเม่ืออ่านข้อมลูใน  World File เข้าไปในโปรแกรมก็จะสามารถทราบได้ว่าภาพ
นัน้อยู่ตรงสว่นไหนของแผนท่ีหรืออยู่ตรงสว่นใดของโลกพิกดัแผนท่ีซึง่ผลลพัธ์ท่ีได้อาจจะ

ไมถ่กูต้องตามขนาดท่ีเป็นจริงแตเ่ป็นเพียงการกําหนดตําแหน่งให้ภาพนัน้ๆเพราะเป็นการ

ประมาณคา่ของภาพว่าควรจะอยู่ตําแหน่งใดบ้าง โดยค่าท่ีนํามาใช้ในการคํานวณคือ ค่า
ความสงูของภาพท่ีถ่าย ค่าระยะโฟกัสท่ีใช้ในการถ่ายภาพ ค่าพิกัดละติจูด ค่าลองจิจูด 

(User Interface) 

ผู้ใช้นําเข้าชดุข้อมลูภาพถ่าย (UAV) 

Python 

Python Imaging Library(PIL) 

ดงึคา่ข้อมลู EXIF จากชดุภาพถ่าย 

โครงสร้างการจดัเก็บข้อมลู 

Name, Latitude,Longitude, Altitude, Focus 
Date, Time, Dirimg  

Python 

Python 
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นํามาคํานวณภาพท่ีท่ีได้ยังไม่มีการปรับแก้ค่าเป็นเพียงแค่การแสดงผลเท่านัน้ โดยมี
วิธีการคํานวณ ดงัแสดงในภาพท่ี 3.21  

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

   ภาพท่ี 3.21 ขัน้ตอนวิธีการคํานวณ World File 
 

  3.4.4   การพัฒนาโปรแกรมในส่วนการนําข้อมูลที่ได้จากชุดภาพถ่ายมานํามาเก็บ
ในรูปแบบของระบบฐานข้อมูล GIS 

          เป็นการพฒันาโปรแกรมเพื่อนําผลลพัธ์ท่ีได้จากการดงึค่า EXIF ของชดุ
ข้อมลูภาพถ่ายจากอากาศยานไร้นกับิน (UAV) โดยนํามาจดัเก็บตามโครงสร้าง
ของข้อมลูท่ีออกแบบและโดยนําโครงสร้างของข้อมลูท่ีได้มาจดัเก็บข้อมลูให้อยู่ใน

รูปแบบระบบฐานข้อมลู GIS โดยมีขัน้ตอนการทํางานของโปรแกรมส่วนการนํา
ข้อมลูท่ีต้องการตามโครงสร้างของการจดัเก็บข้อมลูได้นํามาจดัเก็บข้อมลูให้อยู่ใน

รูปแบบระบบฐานข้อมลูหรือรูปแบบข้อมลูสารสนเทศภมูิศาสตร์ ดงัแสดงในภาพท่ี 
3.22 

 
 

EXIF Tags รายละเอียดท่ีแสดง 

Width Image 2592  

Height  Image  3872 

Focal Length 10 

Latitude  13.907146 

Longitude  100.541756 

Altitude 302 

Calculate World File  
Scale = Focus/( Altitude - Elev) 
MidX, MidY = Lat,Lon  แปลงเป็น UTM  

Image width/height *Scale=  Map width/height 

MinX = MidX – Width/2 
MaxY = MidY + Height/2 
 

Parameters World File:   
0.03267, 0, 0,  -0.03267, 665732.881433, 1538936.27694 
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ภาพท่ี 3.22 ขัน้ตอนการทํางานของโปรแกรมในการสร้างข้อมลู 

(User Interface) 

ผู้ใช้นําเข้าชดุข้อมลูภาพถ่าย (UAV) 

Python 

Python Imaging Library (PIL) 

    ดงึคา่ข้อมลู  EXIF  จากชดุภาพถ่าย UAV 

จดัเก็บข้อมลูตามโครงสร้าง 

Name, Latitude,Longitude, Altitude, Focus 
Da, Time, Dirimg  

Python 

Python 

Create 
Text File  

Create 
Shape File  

Create 
SQL File  

Python Python Python 

xxx.txt xxx.dbf 
xxx.prj 
xxx.shp  
xxx.shx 

xxx.sql 
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  3.4.5   การพัฒนาโปรแกรมในส่วนการเช่ือมต่อกับ PostGIS 
          เป็นการพัฒนาโปรแกรมในส่วนการเช่ือมต่อกับ PostGIS เพ่ือให้มี

เคร่ืองมือท่ีใช้ติดตอ่ส่ือสารสําหรับแสดงผลและแก้ไขข้อมลูGIS และเป็นสว่นขยาย
เพิ่มเติมท่ีทําให้ฐานข้อมลู Postgresql  สามารถรองรับข้อมลูด้าน GIS ได้ ซึง่เป็น
โปรแกรมท่ีเรียกใช้ฐานข้อมลูจากเคร่ืองท่ีลง Postgresql โดยท่ี PostGIS จะมี

เคร่ืองมือท่ีใช้สร้างตารางจดัโครงสร้างความสมัพนัธ์ระหว่างตารางตลอดจนนําเข้า

ข้อมลูเข้าในตาราง โดยอาศยัชดุคําสัง่ SQL PostGIS  ในการกําหนดตารางและ
ความสมัพนัธ์ โดยมีขัน้ตอนในการพฒันาของโปรแกรมส่วนการสร้างการเช่ือมต่อ 
PostGIS ดงัแสดงในภาพท่ี 3.23 และรูปแบบหน้าตาของโปรแกรม PostGIS ท่ีทํา
การเช่ือมตอ่แล้ว ดงัแสดงในภาพท่ี 3.24 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

 
 

                ภาพท่ี 3.23 ขัน้ตอนการสร้างการเช่ือมตอ่ PostGIS 
 
 
 

(User Interface) 
หน้าตาการใช้งานของโปรแกรม 

Python 

Connect PostGIS to PostgreSQL 
การเช่ือมตอ่ระหวา่ง PostGIS กบั PostgreSQL 

(PostGIS Connection Interface) 

หน้าตาของการเช่ือมตอ่ PostGIS 
 

Python 
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                  ภาพท่ี 3.24 รูปแบบของโปรแกรมนําเข้าข้อมลูสู ่PostGIS 
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บทที่ 4 

 การทดสอบเคร่ืองมือปล๊ักอนิ  

ในบทนีจ้ะกลา่วถึงการทดสอบโปรแกรมท่ีพฒันาขึน้ ประกอบด้วย การทดสอบในสว่นการ
การติดตัง้ปลัก๊อินบนโปรแกรม Quantum GIS, การทดสอบการทํางานในสว่นการประมวลผลชดุ
ข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV โดยจดัเก็บอยู่ในรูปแบบระบบฐานข้อมลู GISและการทดสอบทํางานใน
ส่วนการแสดงผลข้อมลูตําแหน่งภาพถ่าย, ในส่วนการทํางานในการเช่ือมต่อกบั PostGIS, การ

ทดสอบในส่วนกําหนดการประมาณค่าพิกดัแผนท่ีและการแสดงผลชุดภาพภาพถ่ายด้วย World 
File มีรายละเอียดดงันี ้
 

4.1 การทดสอบการตดิตัง้ปล๊ักอนิบนโปรแกรม Quantum GIS  
 

 เม่ือได้จดัเตรียมไฟล์ปลัก๊อินท่ีสร้างไว้เรียบร้อยแล้วให้นําโฟลเดอร์ของปลัก๊อินนีไ้ปวางไว้
ในตําแหน่งท่ี Quantum GIS เตรียมไว้ให้สําหรับติดตัง้ปลัก๊อิน C:/ProgramFiles/QuantumGIS 
Wroclaw/apps/qgis/python/plugins/ (อ้างอิงจาก Quantum GIS เวอร์ชนั 1.7.4) และทําการ
ทดสอบนําเข้าเคร่ืองมือปลัก๊อินท่ีพฒันาขึน้ ดงัแสดงในภาพท่ี 4.1 

 
  
 
 
 
 

    

      ภาพท่ี 4.1 แสดงการจดัเตรียมไฟล์ปลัก๊อิน 

 
หลงัจากนัน้เปิดโปรแกรม Quantum GIS ขึน้มาไปท่ีเมน ูPlugins > Manage Plugins 

โปรแกรมจะแสดงรายช่ือของปลัก๊อินท่ีใช้ได้ขึน้มา  เม่ือหน้าต่างของ Quantum GIS  Plugins  
ขึน้มาให้ผู้ใช้งานเล่ือนลงมาจนกระทัง่เจอปลัก๊อินท่ีสร้างขึน้มาให้เลือกกากบาทท่ีหน้าปลัก๊อินแล้ว
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กด ปุ่ ม OK ดงัแสดงในภาพท่ี 4.2 และปลัก๊อินท่ีติดตัง้แล้วจะแสดงขึน้มาบนโปรแกรม Quantum 
GIS ดงัแสดงในภาพท่ี 4.3 
                       
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

    ภาพท่ี 4.2 ขัน้ตอนการตดิตัง้ปลัก๊อินบน Quantum GIS 

 

 

 

 

 

 

 

 

     ภาพท่ี 4.3 ปลัก๊อินท่ีตดิตัง้เสร็จเรียบร้อยบน Quantum GIS  
  



35 

เม่ือคลิกไอคอนปลัก๊อินท่ีสร้างของขึน้มาจะแสดงหน้าตาของปลัก๊อินบนโปรแกรมQuantum GIS 
โดยแสดงดงัภาพท่ี 4.4 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพท่ี 4.4 หน้าตาของปลัก๊อินบน Quantum GIS 

4.2 การทดสอบการทาํงานในส่วนการประมวลผลชุดข้อมูลภาพถ่ายจาก UAV โดยจัดเก็บ
อยู่ในรูปแบบระบบฐานข้อมูล GIS และแสดงผลลัพธ์ของข้อมูล 

 การทดสอบการทํางานในสว่นการประมวลผลชดุข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV เคร่ืองมือเสริม
ในรูปแบบปลัก๊อินจะทําการจดัเก็บข้อมลูจากชดุภาพถ่ายจาก UAV ข้อมลูเก่ียวกบัการถ่ายภาพ 
คือ ความยาวโฟกสั, ความสงู, วนัท่ีถ่ายภาพ, เวลาท่ีถ่ายภาพ, คา่พิกดัจาก GPS ท่ีบนัทึกในไฟล์
ภาพออกมาใช้งานเพ่ือให้มีโครงสร้างสอดคล้องกับการนํามาเก็บไว้ในรูปแบบของ Text File, 
Shape File, SQL File เพ่ือนําไปจดัเก็บข้อมลูลงฐานข้อมลู GIS โดยการทดสอบแบง่ออกตาม
ชนิดผลลพัธ์ตามต้องการมีขัน้ตอนและการทํางานดงัตอ่ไปนี ้ 

 
4.2.1  ชุดข้อมูลภาพถ่ายจาก UAV ที่ใช้ในการทดลอง 

ชุดข้อมลูท่ีนํามาใช้ในงานวิจยันีเ้ป็นพืน้ท่ีเมืองทองธานี จงัหวดันนทบุรีทัง้หมด
158 ภาพ โดยมีรูปแบบ JPG ทัง้หมด จากนัน้ผู้วิจยัได้นําภาพมาแบ่งเป็นแถวเพ่ือให้ ง่ายต่อ
การทดลองนําเข้าข้อมลูซึง่แบง่ได้เป็น 6 แถวแต่ล่ะแถวจะแบ่งตามแนวการบินของ UAV ดงั  
แสดงตามภาพท่ี 4.5 
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       ภาพท่ี 4.5 ข้อมลูท่ีใช้ในการทดสอบเคร่ืองมือปลัก๊อิน 
 
 4.2.2  การทาํงานในส่วนการจัดเก็บอยู่ในรูปแบบของ Text File 

   เม่ือเปิดโปรแกรมปลัก๊อินขึน้มา จากนัน้ให้เลือกท่ีแท็บ Exprot Data นําเข้าชดุ
ข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV (จากท่ีจดัเก็บชดุข้อมลู ภาพถ่ายจากเมืองทองธานี Row6 ใช้
เป็นข้อมลูชดุตวัอย่าง) แล้วเลือก  Create Text File เพ่ือเป็นการสร้าง Text File สามารถ
ตัง้ช่ือและเลือกท่ีจดัเก็บ Text File ตามต้องการและใส่คา่ปรับแก้ความสงู โดยแสดงดงั
ภาพท่ี 4.6 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

  
       ภาพท่ี 4.6 ขัน้ตอนการสร้าง Text File 
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จากนัน้กดท่ีปุ่ ม Export เพ่ือทําการประมวลผลชดุข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV เพ่ือ
สร้าง Text File จากนัน้ปลัก๊อินจะทําการอ่านคา่และดงึค่าข้อมลูท่ีต้องการออกมาเพ่ือ
สร้าง Text File เม่ือเสร็จเรียบร้อยแล้วก็จะมีข้อความบอกว่า Create Complete จากนัน้
เม่ือการประมวลผลชดุข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV เพ่ือสร้าง Text File เสร็จเรียบร้อยแล้วก็
จะได้ข้อมลูท่ีเก็บตามโครงสร้างท่ีได้ออกแบบไว้ โดยแสดงตามภาพท่ี 4.7 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

   
 
   
ภาพท่ี 4.7 แสดงข้อมลูของ Text File ตามโครงสร้างท่ีออกแบบไว้ 
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การทํางานในสว่นการแสดงผลข้อมลูตําแหน่งจดุภาพถ่ายจาก UAV  เคร่ืองมือ
เสริมปลัก๊อินจะทําการจดัเก็บข้อมลูจากชดุภาพถ่ายจาก UAV ไว้ในรูปแบบของ Text File 
และแสดงผลบนพิกดัแผนท่ีโดยมีขัน้ตอนคือโดยการนําเข้าด้วยปลัก๊อิน Add delimited 
text Layer เม่ือกําหนดคา่ถกูต้องกด OK จะปรากฏข้อมลูจดุบนแผนท่ีจากข้อมลู Text 
File และตารางข้อมลูจากการนําเข้าข้อมลูจาก Text File ดงัภาพท่ี 4.8 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
                  
 
                
           ภาพท่ี 4.8 แสดงผลลพัธ์จาก Text File 
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4.2.3 การทาํงานในส่วนการจัดเก็บอยู่ในรูปแบบของ Shape File  
   เม่ือเปิดโปรแกรมปลัก๊อินขึน้มา จากนัน้ให้เลือกท่ีแท็บ Exprot Data นําเข้าชดุ

ข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV จากท่ีจดัเก็บชดุข้อมลู(ภาพถ่ายจากเมืองทองธานี Row6 ใช้
เป็นข้อมลูชดุตวัอยา่ง) แล้วเลือก  Create Shape File เพ่ือเป็นการสร้าง Shape File และ
สามารถตัง้ช่ือและเลือกท่ีจดัเก็บ Shape File ตามความต้องการของผู้ ใช้งาน หลงัจากนัน้
ใสค่า่ปรับแก้ความสงู โดยแสดงดงัภาพท่ี 4.9 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

              ภาพท่ี 4.9 แสดงขัน้ตอนการสร้าง Shape File 

 

จากนัน้กดท่ีแท็บ Export เพ่ือทําการประมวลผลชดุข้อมลูภาพถ่ายจากUAV เพ่ือ
สร้าง Shape File ปลัก๊อินจะทําการอ่านค่าและดงึค่าข้อมลูท่ีต้องการออกมาเพ่ือสร้าง
ข้อมลูรูปแบบ Shape File เม่ือการประมวลผลชดุข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV เสร็จเรียบร้อย
แล้วจะมีข้อความบอกว่า Create Complete หลงัจากนัน้ก็จะได้ข้อมลู Shape File แสดง
ตามภาพท่ี 4.10  

 
 
 
 
 
 

                                                  ภาพท่ี 4.10  ข้อมลูรูปแบบ Shape File 
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และเม่ือสร้าง Shape File เสร็จเรียบร้อยแล้วก็จะได้ข้อมลูท่ีเก็บตามโครงสร้างท่ี
ได้ออกแบบไว้ ดงัภาพท่ีแสดงดงัภาพท่ี 4.11 

 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
                                                     

 
 

     
                                    ภาพท่ี 4.11 แสดงข้อมลูของ Shape File ตามโครงสร้างท่ีออกแบบไว้ 
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การทํางานในสว่นการแสดงผลข้อมลูตําแหน่งภาพถ่ายจาก UAV  เคร่ืองมือเสริม
ปลัก๊อินจะทําการจดัเก็บข้อมลูจากชดุภาพถ่ายจาก UAV ไว้ในรูปแบบของ Shape File 
และแสดงผลบนพิกดัแผนท่ีโดยมีขัน้ตอนคือโดยการนําเข้าด้วยการ Add Vactor Layer 
จากนัน้จะปรากฏหน้าตา่งและให้นําเข้าข้อมลูท่ีจดัเก็บอยู่ในรูปแบบของ Shape File เม่ือ
เม่ือนําเข้าเสร็จแล้วจะปรากฏข้อมลูจดุบนแผนท่ีจากข้อมลู Shape File และตารางข้อมลู
จากการนําเข้าข้อมลูจาก Shape File ดงัภาพท่ี 4.12 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

      ภาพท่ี 4.12 แสดงผลลพัธ์จาก Shape File 
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4.2.4  การทาํงานในส่วนการจัดเก็บอยู่ในรูปแบบของ SQL File  
เม่ือเปิดโปรแกรมปลัก๊อินขึน้มา จากนัน้ให้เลือกท่ีแท็บ Exprot Data แล้วเลือก  

Create SQLite DB File จากนัน้นําเข้าชดุข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV จากท่ีจดัเก็บชดุ
ข้อมลู(ภาพถ่ายจากเมืองทองธานี Row6 ใช้เป็นข้อมลูชดุตวัอย่าง)เพ่ือเป็นการสร้าง SQL 
File สามารถตัง้ช่ือและเลือกท่ีจดัเก็บ SQL File ตามต้องการหลงัจากนัน้ใสค่า่ปรับแก้
ความสงู โดยแสดงดงัภาพท่ี 4.13 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

   ภาพท่ี 4.13 แสดงขัน้ตอนการสร้างฐานข้อมลู SQL File 
 

 จากนัน้กดท่ีปุ่ ม Export เพ่ือทําการประมวลผลชดุข้อมลูภาพถ่ายจากUAV เพ่ือ
สร้าง SQL File ปลัก๊อินจะทําการอา่นคา่และดงึคา่ข้อมลูท่ีต้องการออกมาเพ่ือสร้างข้อมลู
รูปแบบ SQL File เม่ือการประมวลผลชดุข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV เสร็จเรียบร้อยแล้วจะมี
ข้อความบอกวา่ Create Complete จากนัน้ก็จะได้ข้อมลู SQL File แสดงตามภาพท่ี 4.14   

  
 
 
 
 
 
 
 

               ภาพท่ี 4.14 แสดงไฟล์ข้อมลู SQL File 

  แปลง xx.db ให้เป็น xx.sql 
โดยใช้ SQLite Database Browser  
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เม่ือการประมวลผลชดุข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV เพ่ือสร้างฐานข้อมลู SQL File 
เสร็จเรียบร้อยแล้วก็จะได้ข้อมลูท่ีเก็บตามโครงสร้างท่ีได้ออกแบบไว้ ดงัภาพท่ีแสดงดงั

ภาพท่ี 4.15 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
                                                     

 
 

     
     ภาพท่ี 4.15 แสดงฐานข้อมลู SQL File ตามโครงสร้างท่ีออกแบบไว้ 

 



44 

4.3 การทดสอบการทาํงานในส่วนของการเช่ือมต่อกับ PostGIS 
   การทดสอบการทํางานในสว่นการเช่ือมตอ่กบั PostGIS เคร่ืองมือเสริมปลัก๊อินจะทํางานกบั

การเช่ือมต่อกับ PostgreSQL โดยมีขัน้ตอนและการทํางาน คือเม่ือเปิดโปรแกรมปลัก๊อินขึน้มา
และทําการรันโปรแกรมเช่น การสร้างข้อมลู Text File ให้เสร็จเรียบร้อย จากนัน้คลิกเพ่ือเช่ือม
ตอ่ไป Postgres ด้วย Postgis connection ให้กําหนดคา่ประกอบด้วย Tablename, Host, Port, 
Database, Username, Password จากนัน้ให้กด Import ข้อมลูจะถกูนําเข้าไปยงัฐานข้อมลู 
PostgreSQL โดยแสดงดงัภาพท่ีแสดงดงัภาพท่ี 4.16 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 ภาพท่ี 4.16 แสดงหน้าตา่ง PostGis Connection to PostgreSQL 

 

ในกรณีท่ีทําการเช่ือมต่อเพ่ือนําเข้าข้อมลูจาก PostgreSQL มาแสดงผลลพัธ์บน Quantum GIS 
จะตารางท่ีเก็บข้อมลูท่ีนําเข้าไปปรากฏอยู่ ให้ทําการเลือกไฟล์ท่ีต้องการใช้งานจากนัน้ทําการคลิก
เลือกท่ีเพ่ือเพิ่มชัน้ข้อมลู โดยแสดงดงัภาพท่ี 4.17 และจะปรากฏชัน้ข้อมลู ดงัภาพท่ี 4.18 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

    
ภาพท่ี 4.17 แสดงขัน้ตอนการเช่ือมตอ่และการเพิ่มชัน้ข้อมลู 
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                    ภาพท่ี 4.18 แสดงชัน้ข้อมลูจากการเช่ือมตอ่จาก PostgreSQL 

4.4 การทดสอบการทาํงานในส่วนการกาํหนดค่าพิกัดเบือ้งต้นบนแผนที่และการแสดงผล
ชุดภาพถ่ายจาก UAV ด้วย World File 
       การทํางานในส่วนกําหนดการประมาณค่าพิกัดแผนท่ีและการแสดงผลแก่ชุดภาพ
ภาพถ่ายจาก UAV เคร่ืองมือเสริมในรูปแบบปลัก๊อินจะจดัเก็บและสร้างข้อมลู World File เม่ือ
ได้ข้อมลูท่ีต้องการแล้ว  สามารถคํานวณสมการท่ีใช้ในการบอกความสมัพนัธ์ระหวา่งพกิดัของ
ภาพกับพิกัดแผนท่ี  ซึ่งผลลัพธ์ท่ีได้อาจจะไม่ถูกต้องตามขนาดท่ีเป็นจริงแต่เป็นเพียงการ
ประมาณค่ากําหนดตําแหน่งให้กับภาพนัน้ ๆ และแสดงผลบนพิกัดแผนท่ีโดยมีขัน้ตอนและ
การทํางานดงัตอ่ไปนี ้

 4.4.1  การทาํงานในส่วนการกาํหนดค่าพกัิดแผนที่เบือ้งต้นด้วย World File 
เปิดโปรแกรมปลัก๊อินขึน้มา ให้เลือกแท็บ Create World File เพ่ือทําการการ

สร้าง World File จากนัน้จากนัน้คลกิเพ่ือนําเข้าชดุข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV จากท่ีจดัเก็บ
ชดุข้อมลู ภาพถ่ายจากเมืองทองธานี Row6 ใช้เป็นข้อมลูชดุตวัอย่างและใส่ค่าแก้ปรับ
ความสงู  โดยข้อมลู World File จะจดัสร้างและเก็บไว้ท่ีตําแหน่งท่ีนําเข้ามาของชดุข้อมลู
ภาพถ่ายจาก UAV  โดยแสดงดงัภาพท่ี 4.19 
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ภาพท่ี 4.19 แสดงขัน้ตอนการสร้าง World File 
 

จากนัน้คลิก Run เพ่ือทําการประมวลผลชดุข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV เพ่ือสร้าง 
World File เม่ือการประมวลผลชดุข้อมลู เสร็จเรียบร้อยแล้วก็จะมีข้อความบอกวา่ Create 
Complete ข้อมลู World File จะถกูจดัเก็บไว้ท่ีเดียวกนักบัชดุข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV 
โดยแสดงดงัภาพท่ี 4.20 และแสดงข้อมลูคา่พารามิเตอร์ทัง้ 6 บรรทดัของ World File โดย
แสดงดงัภาพท่ี 4.21 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 

                                
                                

 
ภาพท่ี 4.20 แสดง World File ท่ีกํากบัชดุข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV 
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       ภาพท่ี 4.21 แสดงข้อมลูพารามิเตอร์ทัง้ 6 บรรทดั  
4.4.2  การทาํงานในส่วนการแสดงผลชุดข้อมูลภาพถ่ายจาก UAV  

โดยการนําเข้าข้อมลูด้วยการ Add Raster Layer จากนัน้จะปรากฏหน้าตา่งและ
ให้นําเข้าชดุข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV เม่ือเลือกถาพถ่ายจากชดุข้อมลูก็จะปรากฏภาพชดุ
ข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV บนแผนท่ี จากข้อมลูท่ีทําการเลือกเม่ือต้องการเพิ่มข้อมลู
ภาพถ่ายก็สามารถเพิ่มข้อมลูได้โดยการเปิดข้อมลูตามวิธีท่ีได้ทําแล้วข้างต้น โดยแสดงดงั
ภาพท่ี 4.22  

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
           

ภาพท่ี 4.22 แสดงผลจากนําเข้าชดุข้อมลูภาพถ่ายด้วย World File  
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4.5 การทดสอบการทาํงานในส่วนการหมุนชุดภาพถ่ายจาก UAV  
     การทํางานในส่วนนีเ้ป็นการนําชุดภาพถ่ายมาหมุนตามทิศทางท่ีต้องการ  สามารถ

กําหนดการประมาณค่าพิกดัแผนท่ีและการแสดงผลแก่ชดุภาพภาพถ่ายจาก UAV โดยการ
ทํางานปลัก๊อินจะทําการหมนุภาพและจดัเก็บข้อมลู World File   ซึง่ผลลพัธ์ท่ีได้จะหมนุตาม
ทิศทางท่ีผู้ ใช้งานต้องการและสามารถแสดงผลบนพิกัดแผนท่ีโดยมีขัน้ตอนและการทํางาน

ดงัตอ่ไปนี ้ 
 4.5.1 การทาํงานในส่วนการหมุนชุดภาพถ่ายจาก UAV 

เปิดโปรแกรมปลัก๊อินขึน้มา ให้เลือกแท็บ Rotate Image เพ่ือทําการการสร้าง 
World File จากนัน้คลิกเพ่ือนําเข้าชดุข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV จากท่ีจดัเก็บชดุข้อมลู
(ภาพถ่ายจากเมืองทองธานี Row6 ใช้เป็นข้อมลูชดุตวัอย่าง) จากนัน้ให้ใสค่า่ในการหมนุ  
ใส่ค่าแก้ปรับความสูง  โดยข้อมูลสร้างและเก็บไว้ท่ีตําแหน่งท่ีนําเข้ามาของชุดข้อมูล
ภาพถ่ายจาก UAV  โดยแสดงดงัภาพท่ี 4.23 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 4.23 แสดงขัน้ตอนการหมนุชดุภาพถ่ายจาก UAV 
 

4.5.2 ผลลัพธ์จากการหมุนชุดภาพถ่ายจาก UAV 
โดยข้อมลูภาพท่ีทําการหมนุแล้วจะถกูสร้างขึน้มาใหม่พร้อมทัง้ข้อมลู World File 

และจดัเก็บไว้ท่ีตําแหน่งท่ีนําเข้ามาของชดุข้อมลูภาพถ่ายจาก UAV  แสดงดงัภาพท่ี 4.24 
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ภาพท่ี 4.24 แสดงผลลพัธ์ของการหมนุชดุภาพถ่ายจาก UAV 
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บทที่  5 

สรุปผลการวจิัย 
 
5.1 สรุปผลการวิจัย  

 งานวิจยันีเ้ป็นการพฒันาเคร่ืองมือในส่วนการติดต่อระหว่างเคร่ืองมือในรูปแบบปลัก๊อิน
เพิ่มเติมเข้ามาในโปรแกรม Quantum GIS  เป็นการพฒันาให้แก่ผู้ ท่ีสนใจนําไปใช้งาน เพ่ือเพิ่ม
ประสิทธิภาพ สะดวก รวดเร็ว สําหรับการประมวลผลและการจดัเก็บข้อมลูชุดข้อมลูภาพถ่ายให้
อยู่ในรูปแบบไฟล์เอกสารท่ีสามารถนําไปใช้งานในซอฟต์แวร์ GIS ได้ พร้อมกับเคร่ืองมือในการ
คํานวณคา่พิกดัเบือ้งต้นแก่ภาพถ่ายจาก UAV เพ่ือความสะดวกในการวิเคราะห์ร่วมกบัแผนท่ีงาน
อ่ืน ๆ ได้อยา่งรวดเร็ว โดยอาศยัข้อมลูจาก EXIF และเทคนิคของ World File  

การกําหนดค่าพิกดัเบือ้งต้น จากการคํานวณด้วยคา่ EXIF ตําแหน่งภาพแผนท่ีท่ีได้จะมี
ความคลาดเคล่ือนไปจากตําแหนง่ภาพท่ีควรจะเป็น เน่ืองจากคา่พิกดัท่ีนํามาคํานวณเป็นตําแหน่ง
ของจดุเปิดถ่ายภาพบนเคร่ืองบิน เม่ือรวมความคลาดเคล่ือนของ GPS เอง และความเอียงท่ีเกิด
จากการถ่ายภาพ จึงทําให้เกิดความคลาดเคล่ือนดงักลา่ว  อย่างไรก็ตาม ตําแหน่งภาพท่ีได้ก็ช่วย
ให้ผู้ ใช้งานสามารถประมาณตําแหน่งเบือ้งต้นเทียบกบัแผนท่ีได้อย่างสะดวกและรวดเร็วขึน้ เพ่ือ
ดําเนินการปรับแก้ตําแหน่งภาพอยา่งถกูต้องในภายหลงั 

เน่ืองจากผลลพัธ์ของ World File จากงานวิจยันี ้ไม่มีค่าของการหมนุใส่เข้าไปใน
พารามิเตอร์ เพราะเม่ือใส่เข้าไปทําให้การแสดงผลลัพธ์ช้ามาก  แต่สามารถแก้ปัญหาในการ
แสดงผลข้อมลู ด้วยการสร้างเคร่ืองมือการหมนุภาพเข้ามาช่วยเพ่ือความรวดเร็วในการคํานวณ 
และการแสดงผลของข้อมลูภาพ   

จากผลจากการทดลอง บรรลวุตัถุประสงค์ของงานวิจัยท่ีตัง้ไว้  ในการพฒันาปลัก๊อินนี ้
เป็นการสร้างเคร่ืองมือด้วยภาษาไพธอนบนซอฟต์แวร์ Quantum GIS โดยการทํางานของปลัก๊อิน
เป็นการนําเข้าชดุข้อมลูภาพถ่ายมาประมวลผลโดยทําการดงึคา่ท่ีอยู่ในระบบ EXIF ของภาพถ่าย 
คือ ความยาวโฟกสั, ความสงู, วนัท่ีถ่ายภาพ, เวลาท่ีถ่ายภาพ, คา่จาก GPS ท่ีบนัทึกในไฟล์ภาพ 
ออกมาเพ่ือจดัเก็บให้มีโครงสร้างสอดคล้องกบัรูปแบบของ Text File, Shape File, SQL File 
สามารถเช่ือมต่อกบั PostgreSQL/PostGIS  เพ่ือสนบัสนนุการจดัทําฐานข้อมลู GIS  และการ
กําหนดค่าพิกัดแผนท่ีเบือ้งต้นให้กบัชุดภาพถ่ายจาก UAV เพ่ือให้การเรียกใช้งานภาพถ่ายใน

ภายหลงัได้สะดวกขึน้  การเลือกพฒันาเคร่ืองมือบน QGIS ซึ่งเป็นซอฟต์แวร์ฟรี ทําให้สามารถ
เผยแพร่การใช้งานออกไปได้ในวงกว้าง   
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5.2 ข้อจาํกัดของปล๊ักอนิ 

 โปรแกรมสามารถทํางานได้กบัชดุภาพถ่ายท่ีมี ระบบ EXIF เท่านัน้ 

 ชดุข้อมลูภาพถ่ายจะต้องมี GPS Tags เสมอ ถึงจะสามารถนํามาประมวลผลได้ 

 ข้อมูลชุดภาพถ่ายท่ีได้มาต้องมีข้อมูลบนัทึกติดมากับภาพถ่ายเสมอ เช่น ชุด
ภาพถ่ายท่ีได้มามี ความยาวโฟกสั, ความสงู, วนัท่ีถ่ายภาพ, เวลาท่ีถ่ายภาพ เป็นต้น  

 ชุดภาพถ่ายท่ีได้ควรจะผ่านกระบวนการในการหมุนภาพถ่ายให้ตรงตามทิศทางท่ี

เป็นจริงก่อนเพ่ือให้ง่ายตอ่การนํามาตอ่ภาพ  

 คา่ความสงูท่ีได้จาก GPS Tags อ้างอินบนพืน้หลกัฐาน WGS 84 

 การคํานวณ World File ต้องทราบค่าแก้ความสงู เม่ือนํามาคํานวณแล้วจะทําให้ 
Scale ท่ีได้มีความถกูต้องจากเดมิมากยิ่งขึน้ 

 การนําเข้าข้อมลูภาพภาพถ่ายจาก UAV จะนําเข้าเป็นชดุข้อมลูภาพไมส่ามารถเลือก
แตล่ะไฟล์ภาพได้ 

5.3 ข้อเสนอแนะ 
  การพฒันาเคร่ืองมือเสริมหรือปลัก๊อินบนโปรแกรม Quantum GIS เป็นการพฒันาเพ่ือ

นําไปใช้กบังานเฉพาะเร่ืองและสามารถทําการพฒันาต่อเน่ืองไปตามแนวทางตา่งๆได้อีกเพ่ือ

เพิ่มประสทิธิภาพการทํางานของปลัก๊อิน โดยสามารถพฒันาสว่นอ่ืนของระบบดงันี ้ 

 พฒันาเคร่ืองมือเสริมหรือปลัก๊อินบนโปรแกรม Quantum GIS สามารถพฒันา
ด้วยภาษาC++ เพ่ือให้มีแนวทางการพฒันาเพิ่มขึน้ 

 พฒันาการให้บริการปลัก๊อินผ่านเครือข่ายอินเทอร์เน็ตด้วยการดาวน์โหลดปลัก๊

อินไปใช้งานได้เพ่ือให้สะดวกแก่ผู้ ท่ีสนใจใช้งาน 

 พฒันาเพ่ือให้สามารถประยกุต์ใช้งานกบักบัชดุข้อมลูภาพถ่ายจากแหล่งอ่ืนๆท่ีมี

การบนัทกึข้อมลู GPS โดยสามารถนําเข้าได้ทีละภาพ 
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ภาคผนวก ก 
           ตดิตัง้ซอฟต์แวร์โปรแกรม Quantum GIS 1.7.4  
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การตดิตัง้โปรแกรม Quantum GIS  

 
          1. ดาวน์โหลด โปรแกรม Quantum GIS ได้จาก http://www.qgis.org/wiki/Download 
          2. เม่ือดาวน์โหลดโปรแกรม Quantum GIS เสร็จแล้ว ให้ ดบัเบิล้คลกิท่ี  
             QGIS-OSGeo4W-1.7.4-d211b16-Setup.exe จะปรากฏหน้าจอตดิตัง้ ให้คลกิท่ีปุ่ ม   
             Next >  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3.เม่ือคลกิท่ี ปุ่ ม Next จะปรากฏสว่นของ การยอมรับลขิสทิธ์ิของโปรแกรม Quantum 
GIS ให้คลกิท่ี ปุ่ ม I Agree  
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4.เม่ือ คลกิท่ี ปุ่ ม I Agree จะปรากฏหน้าจอให้เลือกไดร์ท่ีจะเอาโปรแกรมไว้ ถ้าต้องการ 
เก็บโปรแกรมไว้ท่ีอ่ืนนอกจากไดร์ C ให้คลกิปุ่ ม Brows  แตถ้่าไมต้่องการเก็บไว้ท่ีอ่ืน ให้
คลกิปุ่ ม Next >  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

5.เม่ือคลกิท่ีปุ่ ม Next จะปรากฏหน้าจอ install ให้ทําการคลกิท่ีปุ่ ม Install  
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6.เม่ือคลกิท่ีปุ่ ม Install  จะปรากฏหน้าจอ เสร็จสิน้การตดิตัง้ระบบ ให้ทาการคลกิท่ีปุ่ ม 
Finish  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

7.ทดสอบการเปิดโปรแกรม Quantum GIS โดยไปท่ีหน้า Desktop ดบัเบิล้คลกิท่ีไอคอน 
   Quantum GIS 1.7.4 ถือวา่ตดิตัง้ระบบเสร็จสิน้ 
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ภาคผนวก ข 
   ตดิตัง้ปล๊ักอนิการนําเข้าข้อมูลภาพถ่ายจากอากาศยานไร้นักบนิ(UAV) 
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การตดิตัง้ปล๊ักอนิการนําเข้าข้อมูลภาพถ่ายจากอากาศยานไร้นักบิน(UAV)  

 
1.เตรียมนําปลัก๊อินท่ีพฒันาจดัเก็บไว้เป็นโฟลเดอร์ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
2.นําโฟลเดอร์ของปลัก๊อินไปไว้ท่ี C:\Program Files\Quantum GIS 
Wroclaw\apps\qgis\python\plugins เป็นขัน้ตอนการตดิตัง้ปลัก๊อิน 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
  
 
 
 

C:\Program Files\Quantum GIS Wroclaw\apps\qgis\python\plugins 
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3.เปิดโปรแกรม Quantum GIS โดยไปท่ีหน้า Desktop ดบัเบิล้คลกิท่ีไอคอน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
4.โปรแกรม Quantum GIS จะเปิดขึน้มาแล้วไปท่ีเมน ูPlugins > Manage Plugins  
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5.โปรแกรมจะแสดงรายช่ือของปลัก๊อินท่ีใช้ได้ขึน้มาหน้าของ Quantum GIS  Plugins 
ขึน้มาให้ผู้ ใช้งานเล่ือนลงมาจนกระทัง่เจอปลัก๊อินท่ีทําการสร้างขึน้มาให้เลือกกากบาทท่ี

หน้าปลัก๊อินแล้วกด ปุ่ ม OK 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
6.เม่ือปลัก๊อินท่ีตดิตัง้แล้วจะแสดงขึน้มาบนโปรแกรม Quantum GIS 
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6.เม่ือกดคลกิไอคอนเพ่ือรันปลัก๊อินท่ีสร้างขึน้มาจะแสดงหน้าตาของปลัก๊อินบนโปรแกรม
Quantum GIS 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

7.ตวัอยา่งการทํางานของปลัก๊อิน 
              7.1 การทํางานในการสร้าง Text File 
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  7.2 ข้อมลูท่ีได้จากการสร้าง Text File 
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