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บทคัดย่อ 
 การศึกษานี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือพัฒนาความพร้อมด้านวิชาชีพในอนาคต โดยมุ่งเสริมสร้างทักษะการใช้
โปรแกรมประมวลผลข้อมูลทางวิศวกรรมส ารวจ ได้แก่  Trimble Business Center (TBC), POSPAC 
MMS8.5 และ RTK LIB เพ่ือให้สามารถประยุกต์ใช้กับงานด้านวิชาชีพได้อย่างมีประสิทธิภาพ ควบคู่กับการฝึก
ความรับผิดชอบต่อหน้าที่ การเคารพระเบียบวินัยขององค์กร การวางแผนการท างานให้แล้วเสร็จตาม
ระยะเวลาที่ก าหนด และการปฏิบัติงานพร้อมแก้ไขปัญหาเฉพาะหน้าอย่างเป็นระบบ ผลการด าเนินงานแสดง
ถึงกระบวนการประมวลผลข้อมูลจากการส ารวจความสูงภูมิประเทศด้วยแสงเลเซอร์ (LiDAR) แบบติดตั้งบน
รถยนต์ โดยท าการประมวลผลวิถียานพาหนะ การปรับแก้ข้อมูลพอยต์คลาวด์ และการตรวจสอบความถูกต้อง
ของข้อมูลด้วยการเปรียบเทียบระหว่างข้อมูลพอยต์คลาวด์กับข้อมูลจุดทดสอบ (Test Point) ผ่านโปรแกรม 
Trimble Business Center ผลการศึกษาพบว่าการตรวจสอบและลดความคลาดเคลื่อนของข้อมูลพอยต์คลา
วด์จากกระบวนการปรับปรุงการสแกน (Update Scans) สามารถควบคุมความคลาดเคลื่อนของข้อมูลทั้งใน
แนวราบและแนวดิ่งให้อยู่ภายในเกณฑ์ไม่เกิน ±10 เซนติเมตร ซึ่งสะท้อนให้เห็นถึงความเหมาะสมของ
กระบวนการประมวลผลข้อมูลและศักยภาพในการน าไปประยุกต์ใช้กับงานด้านวิชาชีพทางวิศวกรรมส ารวจได้
อย่างมีประสิทธิภาพ 

ค ำส ำคัญ: เลเซอร์สแกนภูมิประเทศแบบติดตั้งบนรถยนต์, พอยต์คลาวด์, การประมวลผลข้อมูล LiDAR,  
    การตรวจสอบความถูกต้อง, วิศวกรรมส ารวจ, สหกิจศึกษา 
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Abstract 
 This study aims to enhance professional readiness for future careers by strengthening 
skills in the use of surveying and geospatial data processing software, including Trimble 
Business Center (TBC), POSPAC MMS8.5 and RTK LIB, enabling effective application in 
professional practice. In addition, the study emphasizes the development of professional 
responsibility, adherence to organizational regulations, effective work planning to meet 
deadlines, and the ability to perform tasks efficiently while addressing on-site problems in a 
systematic manner. The results of this study present the data processing workflow derived 
from vehicle-mounted Light Detection and Ranging (LiDAR) surveys for terrain elevation data, 
including vehicle trajectory processing, point cloud adjustment, and accuracy assessment 
through comparison between point cloud data and test point data using Trimble Business 
Center. The results indicate that error detection and reduction of point cloud data through 
the update scan process can control both horizontal and vertical discrepancies within ±10 
centimeters. These findings demonstrate that the applied data processing procedures are 
appropriate and that the processed LiDAR data have sufficient accuracy and reliability for 
practical applications in surveying engineering professions. 

Keywords: Vehicle-mounted LiDAR, Point Cloud, LiDAR Data Processing,  
     Accuracy Assessment, Surveying Engineering, Cooperative Education 

 
1. บทน ำ  

ในปัจจุบัน เทคโนโลยีการส ารวจและจัดเก็บข้อมูลเชิงพ้ืนที่มีบทบาทส าคัญอย่างยิ่งต่อการพัฒนา
โครงสร้างพ้ืนฐาน งานวิศวกรรมคมนาคม และการบริหารจัดการพ้ืนที่เมือง โดยเฉพาะเทคโนโลยีการส ารวจ
ด้วยแสงเลเซอร์ (Light Detection and Ranging: LiDAR) ซึ่งสามารถให้ข้อมูลความสูงภูมิประเทศและ
รายละเอียดของสภาพแวดล้อมในรูปแบบพอยต์คลาวด์ที่มีความละเอียดและความถูกต้องสูง เทคโนโลยี 
LiDAR ได้รับการยอมรับอย่างแพร่หลายว่าเป็นเครื่องมือที่มีประสิทธิภาพในการจัดเก็บข้อมูลเชิงสามมิติ
ส าหรับงานด้านวิศวกรรมและภูมิสารสนเทศ (Shan, 20200, (Vosselman, 2022) โดยเฉพาะระบบ LiDAR 
แบบติดตั้งบนยานพาหนะ (Mobile LiDAR) ซึ่งมีความเหมาะสมส าหรับการส ารวจตามแนวถนน ระบบ
คมนาคม และโครงสร้างพ้ืนฐาน เนื่องจากสามารถเก็บข้อมูลได้อย่างรวดเร็วและครอบคลุมพ้ืนที่ขนาดใหญ่
อย่างไรก็ตาม การน าข้อมูล Mobile LiDAR ไปใช้งานในเชิงวิศวกรรมจ าเป็นต้องอาศัยกระบวนการ
ประมวลผลและการบูรณาการข้อมูลที่มีความถูกต้องและเป็นระบบ ตั้งแต่การประมวลผลวิถีการเคลื่อนที่ของ
ยานพาหนะ การปรับแก้ต าแหน่งเชิงพ้ืนที่ด้วยข้อมูลจากระบบก าหนดต าแหน่งด้วยดาวเทียม (Global 
Navigation Satellite System: GNSS) ไปจนถึงการจัดการและปรับปรุงคุณภาพของข้อมูลพอยต์คลาวด์ 
(Pfeifer, 2020), (Liu, 2021) ข้อมูล RINEX จากสถานีอ้างอิงถาวร เช่น สถานี NCDC ของกรมแผนที่ทหาร มี
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บทบาทส าคัญในการเพ่ิมความแม่นย าเชิงต าแหน่งและเชิงระดับในกระบวนการประมวลผลหลังการส ารวจ 
(post-processing) โดยช่วยลดความคลาดเคลื่อนของข้อมูล GNSS และเพ่ิมความน่าเชื่อถือของผลลัพธ์จาก
การส ารวจ (El-Rabbany, 2021), (Teunissen, 2021) ซอฟต์แวร์ Trimble Business Center (TBC) เป็น
เครื่องมือที่ถูกพัฒนาขึ้นเพ่ือรองรับการประมวลผลและการบูรณาการข้อมูลจากระบบส ารวจสมัยใหม่ โดย
สามารถจัดการข้อมูลวิถียานพาหนะ ปรับแก้ข้อมูลพอยต์คลาวด์ และตรวจสอบความถูกต้องของข้อมูลเชิง
พ้ืนที่ได้อย่างมีประสิทธิภาพ (Wolf et al., 2020; Hofmann-Wellenhof et al., 2022) ดังนั้น งานวิจัยนี้จึง
มุ่งเน้นการศึกษากระบวนการประมวลผลและการบูรณาการข้อมูลเลเซอร์สแกนภูมิประเทศแบบติดตั้งบน
ยานพาหนะร่วมกับข้อมูล RINEX จากสถานี NCDC โดยใช้โปรแกรม Trimble Business Center เพ่ือให้ได้
ข้อมูลพอยต์คลาวด์ที่มีความถูกต้อง เหมาะสมต่อการน าไปประยุกต์ใช้ในงานด้านวิศวกรรมส ารวจและงาน
โครงสร้างพื้นฐานในเชิงวิชาชีพต่อไป 

จากการตรวจสอบวรรณกรรมก่อนหน้านี้ในช่วง 5 ปีที่ผ่านมา พบว่ามีรายงานการศึกษาจ านวนมากที่
มุ่งเน้นการประมวลผลและบูรณาการข้อมูลจากระบบ Mobile LiDAR ร่วมกับข้อมูล GNSS เพ่ือเพ่ิมความ
ถูกต้องของข้อมูลเชิงพ้ืนที่ส าหรับงานด้านโครงสร้างพ้ืนฐานและวิศวกรรมส ารวจ (Shan, 2020), (Pfeifer, 
2020), (Vosselman, 2022) งานศึกษาหลายฉบับได้อธิบายถึงกระบวนการประมวลผลข้อมูลตั้งแต่การ
ประมวลผลวิถียานพาหนะ การปรับแก้ข้อมูลต าแหน่งด้วยเทคนิค post-processing โดยใช้ไฟล์ RINEX จาก
สถานีอ้างอิง ไปจนถึงการปรับปรุงคุณภาพของข้อมูลพอยต์คลาวด์ (El-Rabbany, 2021), (Teunissen, 
2021), (Hofmann-Wellenhof, 2022) นอกจากนี้ ยังมีการรายงานการใช้ซอฟต์แวร์ประมวลผลข้อมูลเชิง
วิศวกรรม เช่น Trimble Business Center ในการจัดการข้อมูล GNSS และ LiDAR เพ่ือให้ได้ข้อมูลที่มีความ
น่าเชื่อถือส าหรับการน าไปใช้งานจริง (Wolf, 2020), (Liu, 2021) ขณะเดียวกัน วรรณกรรมด้านภูมิ
สารสนเทศและการจัดการข้อมูลเชิงพ้ืนที่ยังได้เน้นย ้าถึงความส าคัญของการตรวจสอบความถูกต้องของข้อมูล
พอยต์คลาวด์ด้วยจุดควบคุมหรือจุดทดสอบภาคสนาม เพ่ือยืนยันคุณภาพข้อมูลก่อนการประยุกต์ใช้ในงาน
วิชาชีพ (Longley, 2021), (Goodchild, 2021) อย่างไรก็ตาม จากการทบทวนวรรณกรรมพบว่างานวิจัยส่วน
ใหญ่ยังมุ่งเน้นการพัฒนาและประยุกต์ใช้เทคโนโลยีดังกล่าวในเชิงเทคนิคเป็นหลัก ขณะที่การศึกษาเชิงบูรณา
การซึ่งเชื่อมโยงกระบวนการประมวลผลข้อมูล Mobile LiDAR และ GNSS เข้ากับการพัฒนาทักษะเชิงวิชาชีพ
และการเรียนรู้จากการปฏิบัติงานจริงในบริบทของสหกิจศึกษายังมีอยู่อย่างจ ากัด  

ดังนั้น งานวิจัยนี้จึงมีคุณค่าทางวิชาการในการเติมเต็มช่องว่างดังกล่าว โดยน าเสนอกรอบการท างานที่
ผสานองค์ความรู้ด้านการประมวลผลข้อมูลเชิงพ้ืนที่เข้ากับการเรียนรู้เชิงปฏิบัติ ซึ่งสามารถใช้เป็นแนวทางใน
การพัฒนาศักยภาพผู้ เรียนและการประยุกต์ใช้เทคโนโลยี LiDAR ในงานวิศวกรรมส ารวจได้อย่างมี
ประสิทธิภาพและยั่งยืน 
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2. วิธีกำรทดลอง 

2.1 ข้อมูลที่ใช้ในกำรศึกษำ 
1. ข้อมูลเซ็นเซอร์ GNSS/IMU/DMI 
2. ข้อมูลสถานีฐานของกรมแผนที่ทหาร  
2.2 ขอบเขตพื้นที่ศึกษำ 
บริเวณรอบกรมแผนที่ทหาร ลาดพร้าว กรุงเทพมหานคร  
2.3 ขั้นตอนกำรด ำเนินงำน 
 

 
รูปที ่1 ขั้นตอนการด าเนินงาน 

 
2.4 ขั้นตอนปฏิบัติงำน 
1. กำรประมวลผลวิถียำนพำหนะ 
   1.1. น าไฟล์ข้อมูลเซ็นเซอร์ GNSS/IMU/DMI เป็นข้อมูลไฟล์ POS_1 มา Import เข้าสู่โปรแกรม 

POSPAC จากนั้น Import ข้อมูล Base ที่ไปท าการรังวัดเข้าสู่โปรแกรม POSPAC ท าการ Constraint ค่า
พิกัดสถานีฐาน (Base) เพ่ือ Fix ค่าพิกัด ประมวลผลข้อมูลที่ได้จากการ Set Base Station โปรแกรมจะ
ประมวลผลข้อมูลวิิถีของยานพาหนะ ตรวจสอบเส้นทางที่ได้สแกนเลเซอร์ (LiDAR) ดังรูปที่ 2 
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รูปที ่2 การ Import ข้อมูลค่าพิกัดจุดฯ 

 
2. การประมวลผลข้อมูลแสงเลเซอร์ (LiDAR) ด้วยโปรแกรม TBC 5.80 
    2.1. Import ข้อมูลดิบ *.mxdb จะปรากฏเส้นทางวิถีของยานพาหนะที่ได้จากการประมวลผลวิิถี

ของยานพาหนะ (Trajectory) จากโปรแกรม POSPAC ท าการ Generate scans Import ข้อมูลค่าพิกัดจุด
ควบคุมภาคพ้ืนดิน (GCP) และจุดทดสอบภาคพ้ืนดิน (TP) และท าการ Register a run เป็นการปรับแก้วิถี
ของยานพาหนะ (Trajectory) จากโปรแกรม POSPAC ให้มีความละเอียดถูกต้องมาก ยิ่งขึ้นด้วยการโยงยึดค่า
พิกัดทางอ้อม (Indirect Georeferencing) ของข้อมูลพอยท์คลาวด์ (Point Cloud) ด้วยค่าพิกัดจุดควบคุม
ภาคพ้ืนดิน (GCP) และท าการ Update scans ดังรูปที่ 3 

 

 
รูปที ่3 การจับคู่จุดควบคุมภาคพ้ืนดิน (GCP)  

กับต าแหน่งของข้อมูลพอยท์คลาวด์ (Point cloud) 
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3. ท าการเปรียบเทียบของข้อมูล Point Clouds กับข้อมูล Test Point Measure Point โดยซูมเช้า
ไปหาจุด Test Point (CHK1) ที่ต้องการ แล้วคลิกเลือกให้จุดอยู่ระหว่างกลางมากที่สุด ท าให้ครบทุกจุด 
จากนั้น Save เพ่ือน าค่ามาเปรียบเทียบกับข้อมูล Point Clouds ดังรูปที่ 4 

 

 
รูปที ่4 จุด Test Point ที่เลือก 

 
3. ผลกำรทดลองและอภิปรำยผล  

จากการศึกษาได้ผลการเปรียบเทียบข้อมูล  Point Clouds กับข้อมูล  Test Point ซึ่ งได้ค่ า
Horizontal Error 0.041 (m) และค่า Elevation 0.064 (m) สรุปได้ว่าจากการส ารวจข้อมูลความสูงภูมิ
ประเทศด้วยแสงเลเซอร์ (LiDAR) แบบติดตั้งบนรถยนต์ มาประมวลผลด้วยโปรแกรม TBC ผ่านเกณฑ์งาน ซึ่ง
มีเกณฑ์งานทางราบและทางดิ่งอยู่ที่ไม่เกิน ±10 เซนติเมตร ซึ่งเป็นมาตรฐานและเกณฑ์ความถูกต้องที่รับรอง
โดยกรมแผนที่ทหาร 

ค่า Point Cloud Coordinate เป็นค่าที่หาได้จากการ Registration ที่มาจากการประมวลผลด้วย
ข้อมูล GNSS/DMI/IMU  แล้วน ามาท าการ Update scans ซึ่งได้น ามาเปรียบเทียบกับค่า Reference 
Coordinate ที่ เป็นข้อมูล Test Point พบว่าสามารถให้ค่าความถูกต้อง ค่า Horizontal Error และค่า
Elevation อยู่ในระดับต ่ากว่า 10 เซนติเมตร ซึ่งมีความถูกต้องสูงเพียงพอต่อการน าไปประยุกต์ใช้ในอนาคต
อาทิเช่น งานด้านการส ารวจ การส ารวจถนน สามารถน าข้อมูลข้อมูลเสาไฟ ข้อมูลป้ายไปวิเคราะห์ต่อได้ ,งาน
ด้านผังเมืองในการเก็บภาษีป้าย , สนันสนุนในการส ารวจคันกั้นน ้า และการส ารวจแม่น ้าเพ่ือสร้างแบบจ าลอง 
3 มิติให้ทราบข้อมูลความลึกตื้น หรือการตรวจสอบน ้าท่วม 
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รูปที ่5 ตารางการเปรียบเทียบของข้อมูล Point Clouds กับข้อมูล Test Point 

 
4. กิตติกรรมประกำศ  

ข้าพเจ้าขอขอบพระคุณ กรมแผนที่ทหาร และพันโท ทวีชัย ชูเชิด ที่มอบหมายภารกิจที่มีคุณค่าในด้าน
การวิจัยและพัฒนาเทคโนโลยีการส ารวจภูมิประเทศด้วยเทคโนโลยีไลดาร์ (LiDAR)  

ท้ายที่สุดนี้ ข้าพเจ้าขอขอบคุณทุกภาคส่วนที่เกี่ยวข้องในการสนับสนุนโครงงานนี้ จนสามารถน า
ผลลัพธ์ไปใช้ประโยชน์ได้จริงในกระบวนการส ารวจ การจัดการท าแผนที่ภูมิประเทศด้วยเทคโนโลยี LiDAR 
Mobile Mapping ซึ่งถือเป็นการบูรณาการความรู้จากห้องเรียนสู่การใช้ประโยชน์ในเชิงปฏิบัติอย่างเป็น
รูปธรรม 
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