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6. ความสําคัญและที่มาของปญหา 

ปจจุบันมกีารใชระบบสารสนเทศภูมิศาสตร (Geographic Information System: GIS) กันอยาง

แพรหลายทั้งในหนวยงานของรัฐ สถานศึกษา หนวยงานเอกชน ตลอดจนภาคประชาชน ขอมูลบางอยางมีการ

เปลี่ยนแปลงนอยเมื่อเวลาผานไป แตในพื้นที่ที่มีความเปลี่ยนแปลงเกิดขึ้นบอยครัง้หรือตัวขอมลูเองที่ยังมี

บางสวนไมเปนปจจุบัน อันเนื่องมาจากสาเหตหุลายประการ ทั้งเรื่องนโยบาย งบประมาณ และความสามารถ

เอกสารแนบทาย 1 
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ในการจัดหาหรือจัดทําขอมลู การมีขอมลูเชงิพื้นที่หรือแผนที่ที่มีความเปนปจจบุัน จะชวยใหการวางแผนที่

สัมพันธกบัพื้นที่นั้นมีความคลองตัวและมีประสิทธิภาพ ทั้งในดานเวลาและความถูกตอง อากาศยานไรคนขับ 

หรือ UAV (Unmanned Aviation Vehicle) แตเดิมมีการใชงานในหนวยงานดานความมั่นคง แตในปจจบุัน

ไดมีการนํามาใชในหลากหลายรปูแบบ ทั้งดานการสํารวจ การเฝาระวงั เลนเปนงานอดิเรก ตลอดจนใชเพื่อ

การถายภาพทางอากาศ โครงการวิจัยครั้งนี้จงึมีวัตถุประสงคเพื่อจัดทําแผนที่ในระบบสารสนเทศภูมิศาสตรใน

พื้นที่มหาวิทยาลัยศิลปากร วิทยาเขตพระราชวังสนามจันทร โดยนําจุดเดนของ UAV ที่ราคาไมสูงเมื่อเทียบกับ

วิธีดั้งเดิม ทําใหผูใชสามารถปรบัปรุงและเผยแพรขอมูลไดอยางตอเนื่อง จากประโยชนดานขนาดและ

งบประมาณทําใหมีความคลองตัวในการใชงานสูงมาก 

ภาควิชาภูมิศาสตร คณะอักษรศาสตร มหาวิทยาลัยศลิปากร มีการเรียนการสอนวิชา 416228-45 

การแปลความหมายภาพถายทางอากาศ (Aerial-Photo Interpretation) โดยเนนใหผูเรียนมีความเขาใจ

หลักการ ทฤษฎี ตลอดจนสามารถนําความรูไปประยกุตใชงานไดจริง ซึ่งในปจจุบันมกีารใช UAV ในการ

บันทึกภาพถายทางอากาศกันอยางกวางขวางมากและมีแนวโนมสงูขึ้นเรือ่ยๆ นอกจากนีผู้วิจัยยังสนใจใน

ประเด็นดานความถูกตองของขอมูลเชิงพื้นทีท่ี่ไดจากการจัดทําแผนที่ดวยวิธีน้ีอีกดวย ซึ่งผูวิจัยเปนผูสอนและ

ผูรบัผิดชอบรายวิชาดังกลาว จึงมองเห็นโอกาสทําการศึกษาแนวทางและสรางองคความรูเพื่อเสรมิการเรียน

การสอนดวย UAV เขาไวเพื่อใหนกัศึกษาของคณะอักษรศาสตรที่ไดเรียนรูและประยุกตใชศาสตรตางๆ รวมกบั

เทคโนโลยีที่ทันสมัย นอกจากนี้ยังเปนการประชาสัมพันธภาควิชาฯ และคณะฯ ไปสูสาธารณะไดดวย 

เนื่องจากมีการเรียนการสอนที่เกี่ยวกับ UAV ไมมากนักในประเทศไทย 

ดวยเหตุนี้ โครงการจัดทําแผนที่ในระบบสารสนเทศภูมศิาสตรดวยอากาศยานไรคนขับ จึงมี

ความสําคัญในทางทีจ่ะเปนเครื่องมือชวยเพิ่มประสทิธิภาพในการวางแผนและพฒันาพื้นที่ ตลอดจนเปนการ

ตอยอดการเรียนรูดานระบบสารสนเทศภูมิศาสตรและการแปลความหมายภาพถายทางอากาศ ใหกับการเรียน

การสอนในมหาวิทยาลัยตอไป 

 

7. วัตถุประสงคของการวิจัย 

เปาหมายหลักของการศึกษาวิจัยในครั้งนี้เพื่อทําการศึกษาถึงศักยภาพในการจัดทําแผนที่ในระบบ

สารสนเทศภูมิศาสตรโดยใชอากาศยานไรคนขับ โดยสามารถแบงเปนวัตถุประสงคยอยไดดังตอไปนี้ คือ 

7.1 เพื่อใหไดมาซึง่แนวทางในการสรางแผนที่จากภาพถายทางอากาศโดยใชอากาศยานไรคนขับ 

7.2 เพื่อใหไดมาซึง่แผนที่ในระบบสารสนเทศภูมิศาสตรมาตราสวน 1:2,000 ของมหาวิทยาลยั

ศิลปากร วิทยาเขตพระราชวังสนามจันทร ชั้นขอมูล ถนน อาคาร และ Digital Surface Model (DSM) 

7.3 เพื่อเปรียบเทียบความถูกตองในเชิงพื้นทีร่ะหวางขอมูลภาพที่ไดจากการวจิัยกับขอมูลภาพถาย

ทางอากาศ มาตราสวน 1:4,000 หรือขอมลูภาพที่เทียบเทากัน 
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8. ขอบเขตของการวิจัย 

 การวิจัยในเชิงปรมิาณครั้งนีเ้ปนการประยุกตใชเครื่องบินบงัคับที่เปนคอปเตอรแบบ 4 ใบพัด 

(Quadrotor copter) บันทึกภาพถายทางอากาศดวยกลองถายภาพดิจิตัลในบรเิวณพื้นที่ศึกษาคือ 

มหาวิทยาลัยศลิปากร วิทยาเขตพระราชวังสนามจันทร ตั้งอยูในบรเิวณพระราชวังสนามจันทร จงัหวัด

นครปฐมมีพื้นทีป่ระมาณ 482 ไร และการเปรียบเทียบความถูกตองในเชิงพื้นที่นั้น จะเปรียบเทียบกบั

ขอมูลภาพถายทางอากาศ มาตราสวน 1:4,000 หรือขอมูลภาพที่เทียบเทากัน 

9. การทบทวนวรรณกรรมท่ีเกี่ยวของ 

ภาพถายทางอากาศ 

การถายภาพทางอากาศเริ่มตัง้แตป 1858 โดยชางภาพชาวฝรั่งเศสที่ถายจากบอลลูนเหนือกรุงปารสี 

ตอมาจึงเริม่มีการวิวัฒนาการมาเรื่อยๆ ตัง้แตการใชนกพริาบ วาว จรวด บอลลูนถายภาพ รมบิน รวมถึง

เครื่องบิน จนถึงในยุคปจจบุันทีเ่ปนยุคของการถายภาพทางอากาศที่เปนภาพถายแบบดิจิตลัคุณภาพสูง [1] ซึ่ง

การถายภาพทางอากาศนั้นสามารถนําไปใชไดหลากหลายวัตถุประสงค ทั้งทางยุทธการ การประชาสัมพันธ 

การทองเที่ยว [2,3] แตในงานวิจัยครั้งนี้จะกลาวถึงในสวนของการถายภาพเพือ่การสํารวจเพือ่การทําแผนที่

เทานั้น 

ในปจจบุัน ความกาวหนาทางดานเทคโนโลยีกอใหเกิดความเปลี่ยนแปลงทางดานวิธีการวิเคราะห

ในทางภูมิศาสตร นอกจากนี้การใชคอมพิวเตอรชวยใหการผลิตแผนที่ (Cartography) และการรับรูจาก

ระยะไกล (Remote Sensing) สามารถผนวกเขากับระบบสารสนเทศภูมิศาสตรไดงายขึ้นอีกดวย [4] จุดเดน

ของภาพถายทางอากาศคือ สามารถแสดงใหเห็นถงึภาพกวางและจุดเดนของพื้นที ่ และจากการที่เปนการ

บันทึกภาพนิ่งจึงเปนการบันทึกในเชิงเวลาซึ่งจะคงอยูตลอดไป นอกจากนี้ในเชิงการรบัรูจากกระยะไกลนั้น 

ภาพถายทางอากาศยังสามารถเก็บคาแสงในชวงคลื่น (Wave length) และรายละเอียดที่สายตามนุษยไม

สามารถมองเห็น และจําแนกไดดีกวาอีกดวย จุดเดนขอสุดทายคือดวยความถูกตองและความนาเชื่อถือของ

ขอมูล ทําใหสามารถนํามาใชลดเวลาในการสํารวจในเชิงพื้นที่ไดเปนอยางดี [4] 

หนวยงานที่ใหบรกิารขอมลูภาพถายทางอากาศในประเทศไทยนั้นมี 2 หนวยงานไดแก กรมแผนที่

ทหาร กองบญัชาการกองทัพไทย ซึง่ภาพถายทางอากาศของจังหวัดนครปฐมทีจ่ัดทําลาสุด คือป พ.ศ. 2545[5] 

และกลุมบริการแผนที่และภาพถายออรโธสี กรมพัฒนาทีด่ิน ที่มีขอมูลภาพถายทางอากาศในชวงป พ.ศ. 

2547-2550[6] โดย 

ระบบสารสนเทศภูมิศาสตร (GIS) 

 นับตั้งแตกฎแรกทางภูมิศาสตรของทอบเลอร (Tobler’s First Law of Geography) ไดถูกเสนอในป 

1970 ดวยประโยคเรียบงายที่วา “สิ่งที่อยูใกลกันจะมีความเหมอืนกันมากกวาสิ่งที่อยูในระยะหางออกไป” ซึ่ง

ในชวงเวลานั้นยังไมไดรับความสนใจเทาที่ควร กอนทีจ่ะไดรบัการยอมรบัมากขึ้นในชวงป 1990 เปนตนมา [6,7] 
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ซึ่งตอมาไดมกีารใช GIS กันอยางแพรหลายทั่วโลก [8] โดยมีนิยามวา GIS คือระบบคอมพิวเตอรทีม่ีสามารถ

รวบรวม จัดเกบ็ วิเคราะห และแสดงผลสารสนเทศโดยอางอิงระบบพกิัดทางภูมิศาสตร กลาวคือ ทุกๆ ขอมลู

จะมีคาพิกัดตําแหนงทางภูมิศาสตรของตัวเอง นอกจากนี้ในทางปฏิบัติยงัรวมเอากระบวนการการทํางาน 

บุคลากร และขอมลูเชิงพื้นที ่(Spatial data) เขาไวดวย [9] 

ในประเทศไทยนั้นมหีลายหนวยงานที่ใหบริการขอมูลแผนทีใ่นระบบสารสนเทศภูมิศาสตร ไดแก 

สํานักงานพฒันาเทคโนโลยอีวกาศและภูมสิารสนเทศ (องคกรมหาชน)[10] กรมสงเสริมคุณภาพสิง่แวดลอม[11] 

กรมพฒันาที่ดิน[12] กรมแผนทีท่หาร[5] และ กรมโยธาธิการและผังเมือง[13] เปนตน อยางไรก็ดี ขอมูลที่

ใหบรกิารจะยังเปนมาตราสวนเลก็อยู ซึ่งหากตองการใชงานในระดับทีล่ะเอียดนั้น ตองมกีารสํารวจขอมูล

เพิ่มเตมิเขาไป 

ในวิทยาการทาง GIS นั้น ภาพถายทางอากาศสามารถใชเปนขอมูลปฐมภูมิเพื่อนําเขาสูระบบ ซึ่งอาจ

เปนภาพทีบ่ันทึกโดยมีหนวยวัดหรือไมก็ได (Metric/Non-metric imagery) ซึ่งในการสํารวจรังวัดดวย

ภาพถาย (Photogrammetry) นั้นโดยมากมกัใชภาพถายทางอากาศขนาดใหญ (Large format; 230x230 

mm) อยางไรก็ดีในบางกรณีอาจใชภาพขนาดเล็กไดเชนกัน (Small format aerial photograph) ซึ่งภาพ

ขนาดเล็กนั้นจะบันทึกโดยกลองขนาดเลก็เชนกัน (Small format camera) และกลองถายรปูดิจิตลัที่มีขาย

ตามทองตลาดทั่วไปหรือทีเ่รียกวากลองคอมแพ็ค (Compact camera) นั้นจัดเปนกลองขนาดเลก็ ดวยเหตุนี้

จึงสามารถนํามาใชบันทึกภาพถายทางอากาศได [14] 

อากาศยานไรคนขับ 

 Unmanned Aerial Vehicle (UAV) หรืออากาศยานไรคนขับ หรือโดรน (Drone) นั้น ถูกพัฒนา

ตนแบบขึ้นครั้งแรกโดยกองทพัสหรัฐอเมริกาเพื่อการลาดตระเวนในชวงยุคสงครามโลก จนกระทั่งมกีารใชกัน

อยางแพรหลายในชวงป 1960 – 1980 โดยมีงานวิจัยและพัฒนาที่เกี่ยวของกบั UAV กระจายอยูทั่วโลกและมี

แนวโนมสูงขึ้นเรื่อยๆ ซึ่งในปจจบุัน UAV มีความหลากหลายทั้งรปูแบบ น้ําหนัก ขนาด และการใชงาน [14] 

UAV หมายถึง อากาศยานน้ําหนักเบา ที่บินไดโดยไมตองมนีักบินอยูบนเครื่อง อาจทําการควบคุมโดยตรงโดย

ผูควบคุมจากภาคพื้นดิน หรือโดยการปอนโปรแกรมคําสั่งกําหนดแผนการบินเขาสูตัวเครื่อง หรือโดยอาศัย

โปรแกรมควบคมุการบินอัตโนมัตทิี่มีความซับซอน [17] 

 ในสาขาวิทยาการรบัรูจากระยะไกล หรือ Remote Sensing นั้น มีการใช UAV เพื่อการตางๆ 

มากมาย ทั้งการสํารวจขอมลูดานโบราณคดี [16] การเกษตรแบบสมัยใหม [15] การประยุกตรวมกบั GPS 

เพื่อหาระยะทาง การคนหาและกูภัย รวมไปถึงการผลิตแผนที่ดิจิตัลแบบสามมิต ิ[17] 

 กองทัพไทยจัดหา UAV มาใชงานตั้งแตสมัยการรบทีบ่านรมเกลา (พ.ศ. 2531) โดยจัดหา UAV จาก

บริษัท BAE Systems ประเทศอังกฤษ รุน R4D SkyEye จาํนวน 7 ลําเขาประจําการในฝูง 402 กองบิน 4 ตา

คลี กองทัพอากาศ และหลังจากนั้นไดมีการนํา Searcher อากาศยานไรคนขับเขาประจําการในประเทศไทย

เมื่อประมาณป 2540[26] และหลงัจากนั้นก็มีการใชงานกนัแพรหลายมากขึ้นในหมูผูเลนเครือ่งบินบังคบัวิทยุ
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และเอกชนที่รบัถายภาพทางอากาศเพื่อผลิตสื่อ แตการใช UAV เพื่อผลิตภาพถายทางอากาศแบบจริงจังนั้น

เริ่มมาไมนานนี้เอง [10] โดยหนวยงานที่มีการพัฒนา UAV ของตัวเองจะอยูตามสถาบันศึกษาเปนสวนใหญ [27, 

28] นอกจากนี้ยังมกีารใช UAV ในการสํารวจเหตุการณภัยพิบัติตางๆ ดวย[10] 
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11. วิธีการดําเนินการวิจัย 

 11.1 การวิจัยครั้งนีเ้ปนการจัยในเชิงปริมาณ (Quantitative research) เพื่อใหไดมาซึ่งแนวทางในการ

จัดทําแผนที่ในระบบสารสนเทศภูมิศาสตร โดยใชอากาศยานไรคนขับ ซึ่งพื้นที่ศึกษาในครัง้นี้คือ มหาวิทยาลัย

ศิลปากร วิทยาเขตพระราชวังสนามจันทร โดยอาศัยทฤษฎแีละหลักการดานภาพถายทางอากาศ การรบัรูจาก

ระยะไกล ระบบสารสนเทศภูมิศาสตร และโฟโตแกรมเมตร ี (Photogrammetry) โดยรายละเอียดเกี่ยวกบัวิธี

วิจัยดังแสดงในภาพที่ 1 

 

 11.2 ขอมูลที่ไดจากการบินดวยเครือ่ง UAV ที่บันทึกดวยกลองถายภาพความคมชัดสูงนั้นจะมเีปนจํานวน

มาก เนื่องจากเปนการบินในระดับความสูงที่ไมมากนัก โดยจะทําการบินเปนกลุมพื้นที่ (Grid Zone) ตาม

แผนการบินที่ไดวางไวกอนหนานี้ ซึ่งปริมาณงานสวนใหญจึงจะอยูในข้ันตอนหลงัจากนี้คือ กระบวนการ

ปรับแกความผิดพลาดเชิงเรขาคณิตและการตอภาพ (Orthorectification and Mosaicing) โดยจะกระทํา

ครั้งละหนึง่คูภาพ (Pair-wise Image) จนกระทั่งครอบคลุมทั้งพื้นที่ศึกษา ซึง่การแบงกลุมพื้นที่จะชวยให

สะดวกตอการตรวจสอบความถูกตองและการปรบัแกในภายหลงั 
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ภาพท่ี 1 แบบการวิจัย 

 

11.3 อุปกรณที่ใชในการวิจัยครั้งนี้ไดแก 

1) อุปกรณดานการบิน 

a. เครื่อง UAV แบบคอปเตอรชนิด 4 ใบพัด 

b. อุปกรณตอพวง ไดแก แบตเตอรีส่ํารองและอุปกรณทีเ่กี่ยวของ 

c. อุปกรณควบคุมจากระยะไกลพรอมซอฟแวร 

2) อุปกรณดานการบันทึกภาพภายทางอากาศ 

a. กลองถายภาพดจิิตัลขนาดเล็กที่ติดตัง้มาพรอมกบัตัวเครือ่ง UAV (HD camera, focal 

length 2.77 mm. fixed) 

  

11.4 ขั้นตอนและวิธีการในการวิเคราะหขอมลู 

  ขั้นตอนหลักในกระบวนการการวิเคราะหขอมลู [18] มีดังตอไปนี้ 

1) Pre-processing 

2) Feature detection 

3) Feature matching 

ลําดับขั้นตอนการทํางาน ลําดับของผลลัพธ 

วางแผนและออกแบบเสนทางการบันทึกภาพถายทางอากาศ 

ทําการบินเพื่อบันทึกภาพถายทางอากาศดวย UAV 

Orthorectification and Mosaicing 

 

บินซํ้าเพื่อตรวจสอบความถูกตองและปรับแกความผิดพลาด 

แปลและตีความภาพถายทางอากาศ 

จัดทําชั้นขอมูลในระบบสารสนเทศภูมิศาสตร 

เปรียบเทียบความถูกตองของภาพถายในเชิงพื้นที ่ รายงานผลการศึกษาศักยภาพในการจัดทําแผนที่ในระบบสารสนเทศ

ภูมิศาสตรดวยอากาศยานไรคนขับ 

แผนและเสนทางการบิน 

ภาพถายทางอากาศแบบดิจิตัลจํานวนมาก 

ภาพถายทางอากาศของพื้นที่ศึกษาที่มีปรับแกความผดิพลาดเชิง

เรขาคณิตเรียบรอยและตอรวมกันเปนภาพเดียว 

ชั้นขอมูลในระบบสารสนเทศภูมิศาสตรของมหาวิทยาลยัศิลปากร 

วิทยาเขตพระราชวังสนามจันทร 
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4) Sparse reconstruction 

5) Bundle adjustment 

6) Dense reconstruction 

  

 หลงัจากไดผลลัพธจากขั้นตอนสุดทายซึ่งไดแก แบบจําลองสามมิติของจุดความสงูทีส่กัดไดจากในแตละคู

ภาพจากการจับคูวิเคราะห (Pair-wise image matching) โดยใชภาพถายจํานวนมากเพื่อหาพื้นทีท่ี่มีการ

เหลื่อมกันตามหลักการณของ Stereo pair image จากนั้นจะอาศัยจุดเหลานี้เพื่อยึดโยงภาพทั้งหมดเขา

ดวยกัน กอนที่จะทําการตอภาพใหเหลือเพียงภาพเดียวซึง่เปนผลลัพธสุดทายของกระบวนการวิเคราะห กอน

จะนําเขาสูระบบสารสนเทศนภูมิศาสตรเพื่อสรางเปนช้ันขอมูลตางๆ ของมหาวิทยาลัยศลิปากร วิทยาเขต

พระราชวังสนามจันทร 

 ขั้นตอนสุดทายคือการเปรียบเทียบความถูกตองของภาพถายในเชิงพื้นที่ เปนการตรวจสอบความถูกตอง

ทางราบของภาพถายทางอากาศจาก UAV มีจุดประสงคเพื่อตรวจสอบประเมินความถูกตองเชิงตําแหนงของ

ภาพ เพื่อศึกษาถึงศักยภาพในการนํา UAV มาใชเพื่อถายภาพทางอากาศ โดยการตรวจสอบอางอิงคาความ

ละเอียดถกูตองทางตําแหนงทางราบตามมาตรฐานของ ASPRS และ NSSDA 

12. ประโยชนที่คาดวาจะไดรับ 

1) ภาพถายทางอากาศของมหาวิทยาลัยศลิปากร วิทยาเขตพระราชวังสนามจันทร ที่มีความเปน

ปจจุบัน 

2) แผนที่ในระบบสารสนเทศภูมิศาสตรของมหาวิทยาลัยฯ ทีม่คีวามเปนปจจบุัน 

3) แนวทางในการจัดทําแผนที่ในระบบสารสนเทศภูมิศาสตรจากภาพถายทางอากาศดวยอากาศยาน

ไรคนขับ 

4) องคความรูและเทคนิคตางๆ ทีส่ามารถใชในการเรียนการสอนวิชาการแปลความหมายภาพถาย

ทางอากาศและวิชาที่เกี่ยวของ รวมถึงการควบคุม การถายภาพ และ Orientation ของ UAV 

ในขณะถายภาพดวย 
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13. ระยะเวลาและแผนการดําเนินงานวิจัย  

ขั้นตอนการดําเนินงาน 
เดือนที่ 

1 2 3 4 5 6 

1. ศึกษาและรวบรวมขอมูลที่เกี่ยวของ **** ****     

2. จัดหาและเตรียมความพรอมดานอุปกรณการบินและ

การบันทึกภาพ 

*** ****     

3. วางแผน เตรียมการ และออกแบบเสนทางการ

บันทึกภาพถายทางอากาศ 

 **     

4. ทําการบินเพื่อบันทึกภาพถายทางอากาศ   ****    

5. Orthorectification and Mosaicing   ****    

6. ทําการบินซ้ําเพื่อตรวจสอบความถูกตองและปรบัแก

ความผิดพลาด 

  * * *   

7. แปลและตีความภาพถายทางอากาศ    ***   

8. จัดทําชั้นขอมูลในระบบสารสนเทศภูมิศาสตร    ** ****  

9. นําเสนอผลงานและจัดทํารายงานการวจิัย      **** 

หมายเหตุ * หมายถึงชวงเวลา 1 สัปดาหในแตละเดือน 

14. งบประมาณของโครงการวิจัย 

14.1 งบดําเนินการ  

- คาใชจายดานอุปกรณการบิน 

  1) เครื่อง UAV แบบ Quadrotor Copter พรอมอปุกรณ  15,000 บาท 

  2) อุปกรณควบคุมพรอมซอฟทแวร    11,500 บาท 

- คาจัดทําเอกสาร       2,000  บาท 

- คาวัสดุอุปกรณ                    500  บาท 

- คาใชจายเบ็ดเตล็ด                 1,000  บาท 

รวมเปนเงินทั้งสิ้น  30,000  บาท                                                           

(สามหมื่นบาทถวน) 

หมายเหตุ ทัง้นี้ ขอถัวจายทุกรายการ 
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ผูขอรับทุนขอรับรองวา 

1. ไมมีภาระงานคางสงผลงานทางวิชาการแกคณะอักษรศาสตร มหาวิทยาลัยศิลปากร 

2. โครงการวิจัยที่เสนอขอมิไดเปนโครงการหรือสวนหนึ่งของโครงการวิจัยที่เสนอขอรับการสนับสนนุ

จากแหลงอื่นแลว 

3. หากไมสามารถดําเนินการใหแลวเสร็จในระยะเวลาที่กําหนด หรือตามระยะเวลาที่ไดรับอนุมัติให

ขยายเวลา ผูรับทุนยินดีสละสิทธิ์ในการรับเงินทุนอุดหนุนการวิจัยสวนที่เหลือ และคืนเงินที่ไดรับไปใหกับ

คณะฯ ทันที ทั้งนี้โดยเปนไปตามสัญญาที่ไดลงนามกับคณะอักษรศาสตร มหาวิทยาลัยศิลปากร 

4. กรณีทีค่ณะกรรมการสงเสริมการวิจัย พิจารณาผลงานแลวมีมติวาคุณภาพผลงานยังไมอยูในเกณฑ

ที่เหมาะสมและมีขอเสนอแนะใหปรับปรุง/แกไข ผูรับทุนยินดีแกไขผลงานใหเปนไปตามขอเสนอแนะของ 

คณะกรรมการฯ  

5. ผูรับทุนทราบระเบียบคณะอักษรศาสตร มหาวิทยาลัยศิลปากร วาดวยทุนอุดหนุนการวิจัย พ.ศ. 

2547 ระเบียบคณะอักษรศาสตร มหาวิทยาลัยศิลปากร วาดวยทุนอุดหนุนการวิจัย (ฉบับที่ 2) พ.ศ. 2549 

ระเบียบคณะอักษรศาสตร มหาวิทยาลัยศิลปากร วาดวยทุนอุดหนุนการวิจัย (ฉบับที่ 3) พ.ศ. 2555 และ

ประกาศเปดรับขอเสนอโครงการฯ ทุกประการ 

 

 

ลงนาม ......................................................... ผูขอทุน 

(ยงยุทธ วิถีไตรรงค) 

วันที่........./........../.......... 
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ประวัติผูวิจัย 

 

1. ประวัตหิัวหนาโครงการ   

ชื่อ - นามสกุล (ภาษาไทย)   ยงยุทธ วิถีไตรรงค  

               (ภาษาอังกฤษ)  YONGYOOT WITHEETRIRONG 

 ตําแหนง      ดร.         อาจารย        ผศ.    รศ.          ศ.     

หนวยงานทีส่ังกัด  ภาควิชาภูมิศาสตร  คณะอักษรศาสตร มหาวิทยาลัยศลิปากร               

โทรศัพท  089-1128604  E-mail: blackgis@gmail.com 

ขอมูลทั่วไปของหัวหนาโครงการ   

วัน/เดือน/ปเกิด   27 พ.ย.2517    อาย ุ 38  ป 

สถานภาพ            ขาราชการ    พนักงานมหาวิทยาลัย   อื่นๆ (โปรดระบุ)

ปที่เริ่มปฏิบัติงานในมหาวิทยาลัย  2555  นับถึงปจจบุันเปนเวลา 8      เดือน 

สาขาวิชาที่เชี่ยวชาญ ปฐพีศาสตร การรับรูจากระยะไกล และระบบสารสนเทศภูมิศาสตร 

ประวัติการศึกษา 

 1) Doctor of Technical Science in Remote Sensing and Geographic Information 

Systems (D.Tech.Sc.), Asian Institute of Technology (AIT), 2012. 

 2) วิทยาศาสตรมหาบัณฑิต (วท.ม. การรบัรูจากระยะไกลและระบบสารสนเทศภูมิศาสตร), 

มหาวิทยาลัยขอนแกน (พ.ศ. 2545) 

 3) วิทยาศาสตรบัณฑิต (วท.บ. ปฐพีศาสตร), มหาวิทยาลัยขอนแกน (พ.ศ. 2539) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


