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บทคััดย่่อ
การสร้้างแบบจำลองสามมิิติดิ้ว้ยเครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดินิเป็น็การเก็บ็ข้อ้มููลวัตัถุหุรือืสิ่่�งต่า่งๆ โดยคำนวณ

เวลาในการเดินิทางของแสงเลเซอร์แ์ละบันัทึกึข้อ้มูลูแบบจุดุพิกิัดัสามมิติิ ิที่่�สามารถวัดัมิติิติ่า่งๆ ของแบบจำลองสามมิติิิ

ได้ ้การศึึกษานี้้�ได้ใ้ช้้เทคโนโลยีดีัังกล่่าวเก็็บข้้อมููลต้้นนนทรีทีรงปลููกในมหาวิิทยาลััยเกษตรศาสตร์จ์ำนวน 9 ต้้น ผลการ

ศึกึษาพบว่่า แบบจำลองสามมิิติขิองต้้นนนทรีีสามารถแสดงส่่วนลำต้้นและเรือืนยอด รวมถึงึสามารถแสดงส่่วนตัดัขวาง

ของลำต้้นได้้ทุุกส่่วน โดยเปรีียบเทีียบการวััดพื้้�นที่่�หน้้าตััดของลำต้้นที่่�ระดัับความสููงเพีียงอกจากแบบจำลองสามมิิติิ 4 

วิิธีี คืือ วััดเส้้นผ่่านศููนย์์กลางด้้วยคาลิิปเปอร์์ วััดเส้้นผ่่านศููนย์์กลางที่่�ระดัับความสููงเพีียงอกอััตโนมััติิด้้วยโปรแกรม 3D 

Forest วั ัดเส้้นรอบวงด้้วยเทปวััดตามรููปร่่างของต้้นไม้้ และวััดเส้้นรอบวงโดยดึึงเทปตึึง ผลการศึึกษาพบว่่าพื้้�นที่่�หน้้า

ตัดัจากการวััดเส้้นผ่า่นศููนย์ก์ลางด้้วยคาลิิปเปอร์์และการวััดแบบอััตโนมััติดิ้ว้ยโปรแกรม 3D Forest มีความแตกต่่างกัับ

พื้้�นที่่�หน้้าตััดอ้้างอิิงอย่่างไม่่มีีนััยสำคััญทางสถิิติิ (p>0.05) และการวััดความสููงด้้วยแบบจำลองสามมิิติิเปรีียบเทีียบกัับ

การวััดด้้วยกล้้องประมวลผลรวมไม่่แตกต่่างกัันทางสถิิติิ (p>0.05) ข้ อมููลแบบจำลองสามมิิติินี้้�สามารถนำมาเปรีียบ

เทียีบการเจริญิเติบิโตหรือืการเปลี่่�ยนแปลงของต้น้ไม้ใ้นแต่ล่ะปีไีด้ ้และเป็น็แนวทางที่่�ดีใีนการศึกึษาการประเมินิมิติิขิอง

ต้้นไม้้ที่่�มีีความละเอีียดแม่่นยำมากยิ่่�งขึ้้�น

คำสำคััญ: ระบบตรวจจัับแสงและวััดระยะ; จุุดพิิกััดสามมิิติิ; ต้้นไม้้; เส้้นผ่่านศููนย์์กลางเพีียงอก; ความสููงของต้้นไม้้
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Abstract
The creation of three-dimensional models using a terrestrial laser scanner is a method of 

collecting data on objects and structures. By employing this technique, the distance between the 

instrument and objects is determined based on the travel time of laser light, resulting in the 

representation of three-dimensional coordinate points known as a "point cloud". In this study, this 

technology was used to collect data on nine Peltophorum Pterocarpum trees at Kasetsart University. 

The study found that the three-dimensional models of the Peltophorum Pterocarpum trees could 

accurately depict the trunk and canopy, including cross-sectional profiles of the entire trunk. The 

basal area at breast height, derived from the 3D model, was compared with four different methods: 

the caliper method, automatic DBH by the 3D Forest program, tree contour tape measurements, 

and tape measurements along the convex shape. The results indicated that there was no statistically 

significant difference between the basal area calculated from the caliper method and the automatic 

DBH by the 3D Forest program when compared to the reference data (p>0.05). Furthermore, the 

height of the trees was measured using both a 3D model and a total station, and the average height 

obtained from both methods did not show any significant differences (p>0.05). These three-

dimensional models can be used to compare growth patterns or changes in each tree over the years. 

Additionally, this research can guide further studies in accurately assessing the dimensions of trees 

with high precision.

Keywords: LiDAR; Point cloud; Tree; DBH; Tree height

1. บทนำ
แบบจำลองสามมิิติิเป็็นเทคโนโลยีีที่่�ใช้้ในการ

แสดงวัตัถุใุนรูปูแบบสามมิิติโิดยใช้โ้ปรแกรมคอมพิวิเตอร์์

ช่่วยในการสร้้าง ซึ่่� งแบบจำลองสามมิิติิสามารถให้้ราย

ละเอีียดของวััตถุุได้้ชััดเจนมากขึ้้�น สามารถวััดขนาดตาม

ที่่�ปรากฎได้้ การสร้้างแบบจำลองสามมิิติิเป็็นการเก็็บ

รวบรวมข้อ้มูลูวัตัถุ ุสิ่่�งของหรือืสถานที่่�เพื่่�อใช้ใ้นการศึกึษา 

ดููแลรัักษา พั ัฒนา หรืือเก็็บรวบรวมเป็็นฐานข้้อมููลเพื่่�อ

ประโยชน์์ต่่างๆ สามารถมองเห็็นสิ่่�งของหรืือสถานที่่�ได้้

หลายมุุมมอง ตัวอย่่างการสร้้างและใช้ป้ระโยชน์์จากภาพ

สามมิิติิ เช่่น โครงการอนุุรัักษ์์วััดกระจีี อยุุธยา [1] เจดีีย์์

วัดัมหาธาตุ ุพระนครศรีอียุธุยา [2] เป็น็ต้น้ การสร้้างแบบ

จำลองสามารถจััดทำได้้หลายวิิธีีและหลายอุุปกรณ์์ 

เครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดิิน หรืือ Terrestrial laser 

scanner (TLS) เป็็นเทคโนโลยีีที่่�ใช้้แสงเลเซอร์์ในการ

สแกนไปยัังวััตถุุหรืือสถานที่่�แล้้วคำนวณเวลาในการเดิิน

ทางของแสงเลเซอร์์ บัันทึึกข้้อมููลในรููปแบบจุุดพิิกััดสาม

มิิติิ (Point clouds) ที่่�มีีค่่าพิิกััด (X,Y,Z) ของแต่่ละจุุด 

ซึ่่�งสามารถสร้้างเป็็นแบบจำลองสามมิิติิของวััตถุุหรืือ

สถานที่่�นั้้�นได้้จากข้้อมููลพิิกััดดัังกล่่าว

ต้น้นนทรีีทรงปลููกในมหาวิิทยาลััยเกษตรศาสตร์์ 

วิิทยาเขตบางเขนเป็็นต้้นไม้้ที่่�มีคุุณค่่าทั้้�งต่่อสิ่่�งแวดล้้อม 

ศิิษย์์เก่่า ศิิษย์์ปััจจุุบััน รวมถึึงบุุคคลากรในมหาวิิทยาลััย

Science32-N5-1.indd   80Science32-N5-1.indd   80 29/10/2567 BE   14:5829/10/2567 BE   14:58



81

ปีที่ 32 ฉบับที่ 5 กันยายน-ตุลาคม 2567	 วารสารวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี

เกษตรศาสตร์์ ตลอดจนประชาชนทั่่�วไป ที่่�รำลึึกถึึงพระ

มหากรุณุาธิคิุณุของในหลวงรัชักาลที่่� 9 เมื่่�อครั้้�งทรงเสด็จ็

พระราชดำเนิินมาทรงปลููกต้้นนนทรีีทั้้�ง 9 ต้้น เมื่่�อวัันที่่� 

29 พฤศจิิกายน พ.ศ. 2506 ณ บริิเวณริิมสระน้้ำ ด้้าน

หน้้าอาคารหอประชุุมมหาวิิทยาลััยเกษตรศาสตร์์ เป็็น

ที่่� ม าของต้้ น ไ ม้้ สััญลัั กษณ์์ประจำมหา วิิทยาลัั ย

เกษตรศาสตร์์ เพื่่�อเป็็นการเก็็บบัันทึึกข้้อมููลของต้้นไม้้

ทรงคุุณค่่านี้้�  การสร้้างแบบจำลองสามมิิติิจะช่่วยเก็็บ

รวบรวมรายละเอีียดของโครงสร้้างของต้้นนนทรีีที่่�

สามารถนำไปวิินิิจฉััยสุุขภาพ นำเสนอ รวมทั้้�งการเผย

แพร่่ เพื่่�อให้้เห็็นภาพที่่�ชัดเจนได้้มากยิ่่�งขึ้้�น อี กทั้้�งเมื่่�อมีี

การจััดเก็็บเป็็นฐานข้้อมููลไว้้เป็็นระยะเวลาหนึ่่�ง จะ

สามารถนำข้้อมููลเหล่่านั้้�นมาย้้อนเล่่าเรื่่�องราวให้้

สอดคล้้องกัับปััจจััยแวดล้้อมที่่�เกี่่�ยวข้้องได้้ รวมถึึงหากมีี

การเก็็บข้้อมููลอย่่างต่่อเนื่่�อง ก็ สามารถศึึกษาการ

เปลี่่�ยนแปลง และการเจริิญเติิบโตของต้้นไม้้ ในมิิติิต่่างๆ 

เพิ่่�มมากขึ้้�นกว่่า การใช้้เส้้นผ่่านศููนย์์กลางเพีียงอก 

(Diameter at breast height; DBH) และความสููง 

เพราะเมื่่�อสามารถจำลองรููปร่่างของต้้นไม้้ออกมาเป็็น

สามมิติิไิด้ก้็ส็ามารถเปรียีบเทียีบในเรื่่�องของรูปูทรง ขนาด

ทรงพุ่่�ม กิ่่�งก้้าน ที่่�มีีการเปลี่่�ยนแปลงไป ซึ่่�งจะทำให้้การ

ศึึกษาเรื่่�องของการกัักเก็็บคาร์์บอนในต้้นไม้้ หรืือในด้้าน

การบำรุุงดููแลรัักษา มีีความละเอีียดมากขึ้้�น

การสร้้างแบบจำลองสามมิิติิของต้้นไม้้ด้้วย

เครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดิินมีีการศึึกษาและพััฒนา

เพื่่�อวััดมิิติิของต้้นไม้้จากแบบจำลองโดยสามารถสร้้าง

แบบจำลองเป็็นหมู่่�ไม้้ [3] และแบบจำลองต้้นเดี่่�ยว [4, 

5] จากข้อ้มูลูแบบจุดุพิกิัดัสามมิติิ ิและใช้โ้ปรแกรมมาช่ว่ย

ประมวลผล ซึ่่� งโปรแกรมสำหรัับประมวลผลข้้อมููลเพื่่�อ

สร้้างแบบจำลองสามมิิติินั้้�นมีีทั้้�งโปรแกรมเชิิงพาณิิชย์์ 

(Commercial software) เช่น่ Faro Scene, Autodesk 

ReCap, Leica Cyclone และ Scan master เป็็นต้้น 

และโปรแกรมรหััสเปิิด (Open source software) เช่่น 

CloudCompare, PlantScan3D, 3D Forest และ 

SimpleTree เป็็นต้้น โดยโปรแกรม 3D Forest พััฒนา

โดย Silva Tarouca research institute และ 

Department of geoinformation technologies of 

Mendel university in Brno [6] เป็็นโปรแกรมเฉพาะ

ทางที่่�ถููกสร้้างขึ้้�นเพื่่�อจััดทำ ปรัับปรุุง แก้้ไข รายละเอีียด

ของต้้นไม้้และหมู่่�ไม้้จากข้้อมููลจุุดพิิกััดสามมิิติิที่่�ได้้จาก

เครื่่�องสแกนเลเซอร์ภ์าคพื้้�นดิิน มีคีำสั่่�งที่่�สามารถคำนวณ

ขนาดเส้้นผ่่านศููนย์์กลางเพีียงอก ความสููง และการ

ปกคลุุมพื้้�นดิินของเรืือนยอดต้้นไม้้ได้้แบบอััตโนมััติิซึ่่�ง

สะดวกในการใช้้งาน แต่่โดยหลัักการคำนวณขนาดเส้้น

ผ่่านศููนย์์กลางเพีียงอกด้้วยโปรแกรม 3D Forest นั้้�นจะ

พิจิารณาจุดุพิกิัดัสามมิติิเิป็น็วงกลมรอบต้น้ที่่�ระดับัความ

สููงของต้้นไม้้ 1.25 ถึ ึง 1.35 เมตร [6] ซึ่่� งหากต้้นไม้้มีี

พููพอนรอบลำต้้นเป็็นรููปหลายเหลี่่�ยมอาจทำให้้ข้้อมููลที่่�

คำนวณได้้มีีค่่าแตกต่่างจากความเป็็นจริิง [7, 8, 9] 

สำหรัับโปรแกรม Faro Scene เป็็นโปรแกรมในการ

วิิเคราะห์์ข้้อมููลจุุดพิิกััดสามมิิติิทั่่�วไปซึ่่�งสามารถเลืือก

เครื่่�องมือืวัดัจุดุพิกิัดัสามมิติิไิด้เ้องจึงึสามารถวาดรูปูหลาย

เหลี่่�ยมรอบต้น้นนทรีแีบบต่า่งๆ และคำนวณพื้้�นที่่�ได้ ้[10] 

ดัังนั้้�นในการศึึกษานี้้�จึึงได้้เลืือกใช้้โปรแกรม 3D Forest 

และโปรแกรม Faro Scene มาใช้ป้ระมวลผลข้้อมููลแบบ

จำลองสามมิิติิของต้้นนนทรีีทรงปลููกที่่�มีพููพอน ปุ่่� มปม

และไม่่สมมาตรเพื่่�อศึึกษารููปแบบการวััดการประเมิิน

พื้้�นที่่�หน้้าตััดของต้้นไม้้ในลัักษณะดัังกล่่าวและเป็็น

แนวทางในการวััดการเจริิญเติิบโตของต้้นไม้้ต่่อไปใน

อนาคต

การศึึกษานี้้�มีวััตถุุประสงค์์เพื่่�อสร้้างแบบจำลอง

สามมิิติิของต้้นนนทรีีทรงปลููกที่่�มีีความละเอีียดสููงด้้วย

เครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดิิน และวิิเคราะห์์ความแตก

ต่า่งของข้อ้มูลูพื้้�นที่่�หน้า้ตัดัของต้น้นนทรีทีี่่�ระดับัความสูงู 

1.30 เมตรจากพื้้�นดิินด้้วยรููปแบบการวััดที่่�ต่่างกััน และ

วิิเคราะห์์ความแตกต่่างของข้้อมููลความสููงของต้้นนนทรีี

จากการวัดัด้ว้ยแบบจำลองสามมิติิแิละการวัดัด้ว้ยกล้อ้ง

ประมวลผลรวม
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2. อุุปกรณ์์และวิิธีีการ
2.1 อุุปกรณ์์

1. เครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดิินรุ่่�น Faro S150 

(Table- 1) พร้้อมอุุปกรณ์์ประกอบ

Table 1 Faro S150 specifications

Specifications Faro S150

Laser class Laser class 1

Range 0.6-150 m

Range finder Phase shift measurement

Field of view 360° x 300°

Range accuracy ±1 mm

3D Position accuracy 2 mm @10m

Scanning speed 976 KPts/s

Beam divergence 0.3 mrad  

Weight 4.2 kg

2. โปรแกรมประมวลผลข้้อมููลสามมิิติิ Faro Scene 

3. โปรแกรม 3D Forest

4. คอมพิิวเตอร์์

5. กล้้องประมวลผลรวม (Total station)

2.2 วิิธีีการ

2.2.1 การปฏิิบััติิงานภาคสนาม

2.2.1.1 การสำรวจพื้้�นที่่�ปฏิิบัตัิงิานเพื่่�อออกแบบ

และกำหนดตำแหน่่งตั้้�งเครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดิิน 

พร้้อมกัับตำแหน่่งการวางเป้้าอ้้างอิิง (Reference 

targets) โดยพิจิารณาจากปัจัจัยัพื้้�นฐานเช่น่ สภาพพื้้�นที่่� 

สภาพอากาศ ปริิมาณแสง  และรายละเอีียดของต้้นไม้้ที่่�

ต้อ้งการ โดยให้ม้ีจีุดุตั้้�งเครื่่�องสแกนเลเซอร์ภ์าคพื้้�นดินิให้้

น้อ้ยที่่�สุดุที่่�สามารถเก็บ็รายละเอียีดต้้นนนทรีไีด้ค้รบถ้ว้น 

จากการศึึกษาของ [4] กำหนดจุุดตั้้�งเครื่่�องสแกนเลเซอร์์

ภาคพื้้�นดิินอย่า่งน้อ้ย 3 สถานีแีละมีีเป้า้อ้า้งอิงิอย่า่งน้อ้ย 

3 จุ ุดต่่อต้้นไม้้หนึ่่�งต้้น แต่่เนื่่�องจากสภาพพื้้�นที่่�ศึกษามีี

สระน้้ำใกล้้บริิเวณต้้นนนทรีีทำให้้มีีข้้อจำกััดในการ

กำหนดจุุดตั้้�งเครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดิิน การเก็็บ

ข้้อมููลภาคสนามจึึงได้้กำหนดจุุดตั้้�งเครื่่�องสแกนเลเซอร์์

ภาคพื้้�นดิินบริิเวณรอบต้้นนนทรีี 4 สถานีีต่อ่ต้้น เนื่่�องจาก

ต้้องการให้้ได้้รายละเอีียดของต้้นนนทรีีที่่�ดีีที่่�สุดและเพื่่�อ

ให้้ได้้ภาพสแกนที่่�มีีการซ้้อนทัับกัันมากพอที่่�จะใช้้ในการ

ประมวลผล โดยใช้ส้ถานีีร่ว่มกันักับัต้น้นนทรีีที่่�อยู่่�ใกล้้กันั

ซึ่่�งเป็็นการเก็็บข้้อมููลจุุดพิิกัดัสามมิิติ ิแบบต่่อเนื่่�องโดยใช้้

เป้้าอ้้างอิิงแบบทรงกลม (Spheres) ขนาดเส้้นผ่่าน

ศูนูย์ก์ลาง 200 มิลลิเิมตร อย่า่งน้อ้ย 3 จุด เป็น็จุดุอ้า้งอิงิ

ในการเชื่่�อมต่่อข้้อมููลจุุดพิิกััดสามมิิติิในแต่่ละการตั้้�ง

เครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดิินเข้้าด้้วยกััน

2.2.1.2 การสแกนภาพต้้นนนทรีีโดยใช้้วิิธีีการ

สแกนแบบวงรอบเปิิด (Open traverse strategies) 

เนื่่�องจากวัตัถุแุละพื้้�นที่่�ที่่�สนใจมีขีนาดใหญ่ ่วิธิีนีี้้�จึงเป็น็วิิธีี

ที่่�เหมาะสมในการสแกน [10] โดยเริ่่�มจากการตั้้�งเครื่่�อง

สแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดิินตำแหน่่งที่่�  1 และกำหนดจุุดที่่�

จะตั้้�งเครื่่�องสแกนเลเซอร์ภ์าคพื้้�นดินิตำแหน่ง่ที่่� 2 และ 3 
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ไว้้ล่่วงหน้้า ซึ่่� งการตั้้�งเครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดิิน

แต่่ละตำแหน่่งนั้้�นจะต้้องมองเห็็นเป้้าอ้้างอิิงระหว่่างกััน 

เป้้าอ้้างอิิงแบบทรงกลม 1 ชุุด ประกอบด้้วยเป้้าอ้้างอิิง

แบบทรงกลม 3 ลูกู จะวางไว้ร้ะหว่า่งการตั้้�งเครื่่�องสแกน

เลเซอร์์ภาคพื้้�นดิินตำแหน่่งที่่� 1 และ 2 และเป้้าอ้้างอิิงชุุด

ที่่� 2 จะวางไว้ร้ะหว่า่งจุดุที่่�ตั้้�งเครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�น

ดิินตำแหน่่งที่่� 2 และ 3 (Figure 1 และ 2)

5 
 

ประมวลผล โดยใช้สถานีร่วมกันกับต้นนนทรีที่อยู่ใกล้กันซึ่งเป็นการเก็บข้อมูลจุดพิกัดสามมิติ แบบต่อเนื่องโดยใช้เป้าอ้างอิงแบบ1 
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ในแต่ละการตั้งเครือ่งสแกนเลเซอร์ภาคพื้นดินเข้าด้วยกัน 3 

1.2 การสแกนภาพต้นนนทรีโดยใช้วิธีการสแกนแบบวงรอบเปิด (Open traverse strategies) เนื่องจากวัตถุและพื้นที่ที่4 

สนใจมีขนาดใหญ่ วิธีนี้จึงเป็นวิธีที่เหมาะสมในการสแกน [10] โดยเริ่มจากการตั้งเครื่องสแกนเลเซอร์ภาคพื้นดินตำแหน่งที ่1 และ5 
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สแกนเลเซอร์ภาคพื้นดินตำแหน่งที่ 2 และ 3 (Figure 1 และ 2) 9 
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positions in the field.

2.2.1.3 การสแกนภาพจุุดตั้้�งเครื่่�องสแกนเลเซอร์์

ภาคพื้้�นดิินจุุดที่่�  1 โดยตั้้�งค่่า   Parameter ของเครื่่�อง

สแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดิินดัั งนี้้� ค่  ่ าความละเอีียด 

(Resolution) เท่า่กับั 1/5 ค่า่คุณุภาพ (Quality) เท่า่กับั 

2x และเปิิดการสแกนภาพสีี (Scan with color: open) 

ตั้้� ง ค่่าการรัับแสงเป็็นแบบ Horizon weighted 

metering และเปิิดใช้้งานโหมดการสแกนแบบรวดเร็็ว 

(Speed mode: open) ดั ังนั้้�นที่่�ระยะ 10 เมตรจาก

เครื่่�องสแกนเลเซอร์์จะมีีความละเอีียด 7.5 มิลลิิเมตร ซึ่่�ง

การสแกนข้้อมููลแต่่ละครั้้�งจะใช้้เวลาเฉลี่่�ย 6 นาทีี

2.2.1.4 เมื่่�อเครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดิิน

สแกนข้้อมููลในตำแหน่่งที่่�  1 เสร็็จเรีียบร้้อย จะย้้าย

ตำแหน่่งเครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดิินมายัังตำแหน่่งที่่� 

2 และตั้้�งค่่าเช่่นเดีียวกัับการสแกนในตำแหน่่งที่่�  1 โดย

เป้า้อ้า้งอิงิทั้้�งสองชุดุยังัอยู่่�ในตำแหน่ง่เดิมิ และเมื่่�อสแกน

ในตำแหน่่งที่่�  2 เสร็็จเรีียบร้้อย จะย้้ายเครื่่�องสแกน

เลเซอร์ภ์าคพื้้�นดินิมายังัตำแหน่ง่ที่่� 3 และย้้ายเป้า้อ้า้งอิงิ

ชุดุที่่� 1 มาตั้้�งระหว่า่งตำแหน่ง่ตั้้�งเครื่่�องสแกนเลเซอร์ภ์าค

พื้้�นดิินที่่�  3 และ 4 โดยเป้้าอ้้างอิิงชุุดที่่�  2 ยั งวางอยู่่�ใน

ตำแหน่่งเดิิม เมื่่�อจััดวางเครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดิิน

และเป้้าอ้้างอิิงเสร็็จเรีียบร้้อยก็็ทำการสแกน โดยตั้้�งค่่า

แบบเดีียวกัับครั้้�งก่่อนหน้้า และในตำแหน่่งที่่� 4 ก็็ดำเนิิน

การแบบเดีียวกััน

2.2.1.5 เมื่่�อดำเนิินการครบตามขั้้�นตอน จะได้้

ภาพการสแกนต้้นนนทรีีต้้นแรกเสร็็จเรีียบร้้อย จากนั้้�น

ดำเนิินการแบบเดีียวกัันกับัต้น้นนทรีีต้น้ถัดัไป จนครบ 9 

ต้้น โดยทั้้�ง 9 ต้ ้นจะมีีภาพที่่�ได้้จากการสแกนที่่�มีส่่วนที่่�

ซ้อ้นทับักันั โดยใช้เ้ป้า้อ้า้งอิงิเป็น็ตัวักำหนดจุดุที่่�ซ้อ้นทับั

กัันของภาพที่่�ได้้จากการสแกนแต่่ละครั้้�ง เมื่่�อนำภาพ

ทั้้�งหมดเข้า้โปรแกรม Faro Scene ภาพทั้้�งหมดจะถูกูต่อ่

กัันเป็็นแบบจำลองสามมิิติิที่่�สมบููรณ์์

2.2.1.6 วั ดความสููงของต้้นนนทรีีด้้วยกล้้อง

ประมวลผลรวม โดยวััดบริิเวณโคนต้้นระดัับพื้้�นดิินถึึง

ปลายยอด

2.2.2 การประมวลผลข้้อมููลจุุดพิิกััดสามมิิติิ

ด้้วยซอฟเเวร์์ในคอมพิิวเตอร์์

2.2.2.1 การประมวลผลข้้อมููลจุุดพิิกััดสามมิิติิ

ด้้วยโปรแกรม Faro Scene โดยการนำข้้อมููลจุุดพิิกััด

สามมิิติิที่่�ได้้จากการสแกนด้้วยเครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาค
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พื้้�นดิินแต่่ละครั้้�งมาประมวลผลเพื่่�อสร้้างเป็็นข้้อมููลจุุด

พิิกััดสามมิิติิเเบบพหุุ (Multiple point cloud) เเละ

รวบรวมให้้เป็็นข้้อมููลจุุดพิิกััดสามมิิติิเชิิงเดีียว (Single 

point cloud) แล้้วกำหนดขอบเขตข้้อมููลของต้้นนนทรีี

แต่่ละต้้น บั ันทึึกข้้อมููลแบบจำลองสามมิิติิของต้้นนนทรีี

รายต้้น

2.2.2.2 วั ัดขนาดความโตของต้้นนนทรีีที่่�ระดัับ

ความสููงเพีียงอก หรืือสููงจากพื้้�นดิิน 1.30 เมตร ในการ

วััดภาคสนามด้้วยคาลิิปเปอร์์และเทปวััดอาจทำให้้

ตำแหน่่งการวััดคลาดเคลื่่�อนและไม่่อยู่่�ในแนวระดัับ

เดีียวกัันในแต่่ละวิิธีี ในการศึึกษานี้้�จึึงได้้วััดความโตของ

ต้้นนนทรีีด้้วยข้้อมููลหน้้าตััดต้้นนนทรีีที่่�ระดัับความสููง

เพีียงอกจากแบบจำลองสามมิิติิ โดยจำลองสถานการณ์์

การวััดความโต 3 แบบ คืือ 1) วััดด้้วยคาลิิปเปอร์์โดยวััด

เส้้นผ่่านศููนย์์กลางสองครั้้�งตั้้�งฉากกัันแล้้วคำนวณเป็็นค่่า

เฉลี่่�ยเส้น้ผ่า่นศูนูย์ก์ลาง (DBH
caliper

) 2) วัดัด้ว้ยเทปวัดัเส้น้

รอบวงตามรููปร่่างของต้้นไม้้ (GBH
perimeter

) และ 3) วั ด

ด้ว้ยเทปวัดัเส้น้รอบวงโดยดึงึเทปตึงึ (GBH
convex

) (Figure 

3) แล้้วคำนวณพื้้�นที่่�หน้้าตััดของต้้นนนทรีีจากการวััดทั้้�ง

สามแบบด้้วยสมการวงกลม จากนั้้�นวััดพื้้�นที่่�หน้้าตััดของ

ต้้นนนทรีีที่่�ระดัับความสููงเพีียงอกด้้วยเครื่่�องมืือ Area 

measurement ในโปรแกรม Faro Scene ซึ่่�งพิิจารณา

จากค่่าพิิกััดของจุุดพิิกััดสามมิิติิและกำหนดให้้เป็็นพื้้�นที่่�

หน้้าตััดอ้้างอิิงของต้้นนนทรีี 

2.2.2.3 การประมวลผลด้้วยโปรแกรม 3D 

Forest โดยใช้ค้ำสั่่�งอัตัโนมัตัิภิายในโปรแกรมวัดัเส้น้ผ่า่น

ศููนย์์กลางเพีียงอก และความสููง การประเมิินเส้้นผ่่าน

ศููนย์์กลางเพีียงอกแบบ Randomized Hough 

transform (RHT) กำหนดจำนวนการคำนวณซ้้ำ 200 

ครั้้�ง ส่ วนการประเมิินความสููงจะพิิจารณาจากตำแหน่่ง

ของต้้นไม้้เพื่่�อทราบค่่าพิิกััด XY ของต้้นไม้้จากจุุดข้้อมููล

ทุุกจุุดตั้้�งแต่่พื้้�นถึึงที่่�ระดัับความสููง 60 ซ.ม. และจึึง

คำนวณค่า่ Z ของจุดุข้อ้มูลูจากพิกิัดั XY ที่่�ได้ ้กำหนดจุดุ

ข้อ้มูลูจำนวน 5 จุดในการคำนวณ จะได้้ค่า่ XYZ ของต้้น

นนทรีีแต่่ละต้้นเพื่่�อใช้้ในการคำนวณความสููงในคำสั่่�ง 

Height ต่ ่อไป จากนั้้�นนำค่่าเส้้นผ่่านศููนย์์กลางเพีียงอก

คำนวณพื้้�นที่่�หน้า้ตัดัที่่�ระดับัความสูงูเพียีงอกแล้ว้เปรียีบ

เทีียบกัับพื้้�นที่่�หน้้าตััดอ้้างอิิง
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Figure 3 Measurements for 3D model of Peltophorum Pterocarpum:  diameter at breast height via 8 

caliper method ( DBHcaliper) ; girth at breast height according to perimeter ( GBHperimeter) ; girth at breast height 9 

according to convex (GBHconvex). 10 

3 การวิเคราะหผ์ล 11 

การวิเคราะห์ทางสถิติในการทดสอบความแตกต่างของพื้นที่หน้าตัดของต้นนนทรีระหว่างค่าเฉลี่ยของแต่ละวิธี (T-test) 12 

โดยให้พื้นที่หน้าตัดที่คำนวณจากค่าพิกัดของจุดพิกัดสามมิติเป็นค่าอ้างอิง และวิเคราะห์ความแตกต่างความสูงของต้นนนทรี13 

ระหว่างการวัดจากแบบจำลองสามมิติและการวัดจากกล้องประมวลผลรวม 14 

ผลและวิจารณ์ผล 15 

1. ผลการสร้างแบบจำลองสามมิติของต้นนนทรีทรงปลูก 16 

จากการเก็บข้อมูลต้นนนทรีทรงปลูกเมื่อเดือนพฤศจิกายน พ.ศ. 2564 ต้นนนทรีมีอายุ 58 ปี ลำดับต้นที่ 1 ถึง 9 17 

เรียงลำดับจากบริเวณติดถนนงามวงศ์วานเข้าไปด้านใน จากการตั้งเครื่องสแกนเลเซอร์ภาคพื้นดินจำนวน 30 ครั้ง และประมวลผล18 

ข้อมูลด้วยโปรแกรม Faro Scene จะได้ข้อมูลจุดพิกัดสามมิติเชิงเดี่ยวของต้นนนทรีทั้ง 9 ต้น เมื่อกำหนดขอบเขตของต้นนนทรีแต่19 

ละต้นแล้วจะได้แบบจำลองสามมิติของต้นนนทรี และลักษณะภาพตัดขวางของต้นนนทรีที่ระดับความสูงเพียงอก (Figure 4-6) 20 

Figure 3 Measurements for 3D model of 

Peltophorum Pterocarpum: diameter at breast 

height via caliper method (DBH
caliper

); girth at 

breast height according to perimeter (GBH
perimeter

); 

girth at breast height according to convex 

(GBH
convex

).

3. การวิิเคราะห์์ผล
การวิิเคราะห์์ทางสถิิติิในการทดสอบความแตก

ต่่างของพื้้�นที่่�หน้้าตััดของต้้นนนทรีีระหว่่างค่่าเฉลี่่�ยของ

แต่่ละวิิธีี (T-test) โดยให้้พื้้�นที่่�หน้้าตััดที่่�คำนวณจากค่่า

พิิกััดของจุุดพิิกััดสามมิิติิเป็็นค่่าอ้้างอิิง และวิิเคราะห์์

ความแตกต่่างความสููงของต้้นนนทรีีระหว่่างการวััดจาก

แบบจำลองสามมิติิแิละการวัดัจากกล้้องประมวลผลรวม

4. ผลและวิิจารณ์์ผล
4.1 ผลการสร้้างแบบจำลองสามมิิติิของต้้นนนทรีีทรง

ปลููก

จากการเก็็บข้้อมููลต้้นนนทรีีทรงปลููกเมื่่�อเดืือน

พฤศจิิกายน พ.ศ. 2564 ต้้นนนทรีีมีีอายุุ 58 ปีี ลำดัับต้้น

ที่่�  1 ถึ ง 9 เรีียงลำดัับจากบริิเวณติิดถนนงามวงศ์์วาน

เข้้าไปด้้านใน จากการตั้้�งเครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดิิน

จำนวน 30 ครั้้�ง และประมวลผลข้้อมููลด้้วยโปรแกรม 
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Faro Scene จะได้้ข้อ้มููลจุุดพิิกัดัสามมิิติเิชิงิเดี่่�ยวของต้้น

นนทรีีทั้้�ง 9 ต้้น เมื่่�อกำหนดขอบเขตของต้้นนนทรีีแต่่ละ

ต้้นแล้้วจะได้้แบบจำลองสามมิิติิของต้้นนนทรีี และ

ลักัษณะภาพตััดขวางของต้้นนนทรีีที่่�ระดัับความสููงเพีียง

อก (Figure 4-6)

Figure 4 The 3D model and cross-sectional shape of Peltophorum Pterocarpum numbered 1-3 in 

Nov. 2021.
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Figure 6 The 3D model and cross-sectional shape of Peltophorum Pterocarpum numbered 7-9 in 

Nov. 2021.

จากข้้อมูลูดังักล่่าวแสดงให้้เห็น็ถึงึลักัษณะรููปร่า่ง

รูปูทรงของต้้นนนทรีีแต่่ละต้้นชััดเจน สามารถเลืือกข้้อมููล

บริเิวณที่่�สนใจมาแสดงและวััดได้้อย่า่งละเอีียด เช่น่ ขนาด

พื้้�นที่่�หน้้าตััดของกิ่่�งบริิเวณที่่�สููงเกิินเอื้้�อม รวมถึึงขนาด

ทรงพุ่่�ม เป็็นต้้น และจากภาพตััดขวางของต้้นนนทรีีที่่�

ระดัับความสููงเพีียงอกแสดงให้้เห็็นว่่าลำต้้นมีีพููพอน ไม่่

สมมาตร บางต้้นมีีสองนางหรืือลำต้้นแตกเป็็นสองลำต้้น

4.2 ผลการวัดัมิติิขิองต้น้นนทรีจีากแบบจำลองสามมิติิิ

4.2.1 ผลการศึึกษาความโตของต้้นนนทรีีที่่�

ระดัับความสููงเพีียงอก 

จากการวััดความโต 3 แบบด้้วยโปรแกรม Faro 

Scene คื อ 1) วั ดเส้้นผ่่านศููนย์์กลางด้้วยคาลิิปเปอร์์ 

(DBH
caliper

) 2) วั ัดเส้้นรอบวงตามรููปร่่างของต้้นไม้้ด้้วย

เทปวััด (GBH
perimeter

) และ 3) วััดเส้้นรอบวงโดยดึึงเทป

ตึึง (GBH
convex

) และจากการประมวลผลข้้อมููลจุุดพิิกััด

สามมิิติิด้้วยโปรแกรม 3D Forest โดยใช้้คำสั่่�งอััตโนมััติิ

วัดัขนาดเส้น้ผ่า่นศูนูย์ก์ลางของต้น้นนทรีทีี่่�ระดับัความสูงู

เพีียงอก (DBHautomatic) จากต้้นที่่� 1 ถึึง 9 แสดงดััง 

Table 2 เมื่่�อนำค่่าการวััดความโตของต้้นนนทรีีทั้้�งสี่่�วิิธีี

จากข้อ้มูลูแบบจำลองสามมิติิมิาคำนวณพื้้�นที่่�หน้า้ตัดัด้ว้ย

สมการวงกลมจะได้้ พื้้�นที่่�หน้้าตััดจากการคำนวณด้้วยเส้้น

ผ่่านศููนย์์กลางโดยคาลิิปเปอร์์ (BAcaliper)  พื้้�  นที่่�หน้้า

ตััดจากการคำนวณด้้วยเส้้นรอบวงตามรููปร่่างของต้้นไม้้ 

(BAperimeter) พื้้� นที่่�หน้้าตััดจากการคำนวณด้้วยเส้้น

รอบวงโดยดึงึเทปตึงึ (BAconvex) และพื้้�นที่่�หน้า้ตัดัจาก

โปรแกรม 3D Forest (BAautomatic) ของต้้นนนทรีี

แต่่ละต้้นดัังแสดงใน Figure 7

จากการทดสอบความแตกต่่างระหว่่างค่่าเฉลี่่�ย

ของพื้้�นที่่�หน้้าตััดจากวิิธีีการวััดความโตแต่่ละแบบ กั ับ

พื้้�นที่่�หน้า้ตัดัอ้า้งอิงิ (T-test) พบว่า่ พื้้�นที่่�หน้า้ตัดัจากการ

วัดัเส้้นผ่า่นศููนย์ก์ลางด้้วยคาลิิปเปอร์์และวััดอัตัโนมััติจิาก

โปรแกรม 3D Forest มีีค่่าไม่่แตกต่่างจากค่่าพื้้�นที่่�หน้้า

ตััดอ้้างอิิง (p>0.05) และพบว่่าพื้้�นที่่�หน้้าตััดจากการวััด

เส้้นรอบวงตามรููปร่่างของต้้นไม้้ และพื้้�นที่่�หน้้าตััดจาก

การวััดเส้้นรอบวงโดยดึึงเทปตึึงมีีความแตกต่่างกัันอย่่าง

มีีนััยสำคััญทางสถิิติิกัับพื้้�นที่่�หน้้าตััดอ้้างอิิง (p<0.05) 

(Table 3) 

เมื่่�อพิจิารณาร้้อยละความแตกต่่างของพื้้�นที่่�หน้า้

ตััดจากแต่่ละวิิธีีกัับพื้้�นที่่�หน้้าตััดอ้้างอิิง พบว่่าค่่าเฉลี่่�ย
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Figure 6 The 3D model and cross-sectional shape of Peltophorum Pterocarpum numbered 7-9 in Nov. 2021. 1 

จากข้อมูลดังกล่าวแสดงให้เห็นถึงลักษณะรูปร่างรูปทรงของต้นนนทรีแต่ละต้นชัดเจน สามารถเลือกข้อมูลบริเวณที่สนใจ2 
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สองลำต้น 5 

2 ผลการวัดมิติของต้นนนทรีจากแบบจำลองสามมิติ 6 

2.1 ผลการศึกษาความโตของต้นนนทรีที่ระดับความสูงเพียงอก  7 

จากการวัดความโต 3 แบบด้วยโปรแกรม Faro Scene คือ 1) วัดเส้นผ่านศูนย์กลางด้วยคาลิปเปอร์ (DBHcaliper) 2) วัด8 

เส้นรอบวงตามรูปร่างของต้นไม้ด้วยเทปวัด (GBHperimeter) และ 3) วัดเส้นรอบวงโดยดึงเทปตึง (GBHconvex) และจากการ9 

ประมวลผลข้อมูลจุดพิกัดสามมิติด้วยโปรแกรม 3D Forest โดยใช้คำสั่งอัตโนมัติวัดขนาดเส้นผ่านศูนย์กลางของต้นนนทรีที่ระดับ10 

ความสูงเพียงอก (DBHautomatic) จากต้นที่ 1 ถึง 9 แสดงดัง Table 2 เมื่อนำค่าการวัดความโตของต้นนนทรีทั้งสี่วิธีจากข้อมูล11 

แบบจำลองสามมิติมาคำนวณพื้นที่หน้าตัดด้วยสมการวงกลมจะได้ พื้นที่หน้าตัดจากการคำนวณด้วยเส้นผ่านศูนย์กลางโดยคาลิป12 

เปอร์ (BAcaliper)  พื้นที่หน้าตัดจากการคำนวณด้วยเส้นรอบวงตามรูปร่างของต้นไม้ (BAperimeter) พื้นที่หน้าตัดจากการคำนวณด้วย13 

เส้นรอบวงโดยดึงเทปตึง (BAconvex) และพื้นที่หน้าตัดจากโปรแกรม 3D Forest (BAautomatic) ของต้นนนทรีแต่ละต้นดังแสดงใน 14 

Figure 7 15 

7 8 9 
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พื้้�นที่่�หน้้าตััดจากการคำนวณด้้วยเส้้นผ่่านศููนย์์กลางโดย

คาลิิปเปอร์์น้้อยกว่่าพื้้�นที่่�หน้้าตััดอ้้างอิิงร้้อยละ 2.14 ค่่า

เฉลี่่�ยพื้้�นที่่�หน้า้ตัดัจากการคำนวณด้ว้ยเส้น้รอบวงตามรูปู

ร่่างของต้้นไม้้มากกว่่าพื้้�นที่่�หน้้าตััดอ้้างอิิงร้้อยละ 23.45 

ค่า่เฉลี่่�ยพื้้�นที่่�หน้้าตัดัจากการคำนวณด้้วยเส้้นรอบวงโดย

ดึงึเทปตึึงมากกว่่าพื้้�นที่่�หน้้าตัดัอ้า้งอิงิร้อ้ยละ 18.06 และ

ค่า่เฉลี่่�ยพื้้�นที่่�หน้้าตัดัจากโปรแกรม 3D Forest น้อ้ยกว่า่

พื้้�นที่่�หน้้าตััดอ้้างอิิงร้้อยละ 2.68

Table 2 Tree size measuring via 3D Forest program (DBH
automatic

), caliper method (DBH
caliper

), 

perimeter girth method (GBH
perimeter

), and perimeter convex method (GBH
convex

).

No of tree
3D Forest Faro Scene

DBH
automatic

(m) DBH
caliper

 (m) GBH
perimeter

 (m) GBH
convex

(m)

1 0.7620 0.8634 2.6711 2.6467

2 0.5100 0.5613 2.0173 1.9291

3 0.8520 0.7867 2.7716 2.7306

4 0.8920 0.7923 2.6686 2.6556

5 0.7760 0.5927 2.6197 2.5317

6 0.5280 0.5297 1.802 1.7848

7 0.7580 0.7388 3.0606 2.9454

8 0.5900 0.7906 2.5876 2.5327

9 0.6640 0.6896 2.2359 2.2019 11 
 

 1 
Figure 7 Basal area at breast height for each tree based on measurements made with trunk's boundary 2 

coordinates (BAreference), caliper method (BAcaliper), perimeter girth method (BAperimeter), perimeter convex 3 

method (BAconvex), and 3D Forest program (BAautomatic).   4 

Table 3 Results of T- test comparing different basal area measurements; computed for the significance level 5 

α=0.05. 6 

 Mean Variance N df t P 

The basal area between the reference and diameter measurements via caliper method 

BAreference 0.4064 0.0106 9 8 0.2803 0.7863 

BAcaliper 0.4002 0.0164 9 8 

The basal area between the reference and perimeter measurements via perimeter girth method 

BAreference 0.4064 0.0106 9 8 -4.1049 <0.05 

BAperimeter 0.5053 0.0230 9 8 

The basal area between the reference and perimeter measurements via perimeter convex method 

BAreference 0.4064 0.0106 9 8 -4.0018 <0.05 

BAconvex 0.4840 0.0206 9 8 

The basal area between the reference and DBH measurements via 3D Forest program 

BAreference 0.4064 0.0106 9 8 0.1514 0.8833 

BAautomatic 0.4021 0.0225 9 8   

 7 
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Figure 7 Basal area at breast height for each tree based on measurements made with trunk's boundary 

coordinates (BA
reference

), caliper method (BA
caliper

), perimeter girth method (BA
perimeter

), perimeter convex 

method (BA
convex

), and 3D Forest program (BA
automatic

).  
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Table 3 Results of T-test comparing different basal area measurements; computed for the significance 

level α=0.05.

Table 4 Results of paired t-test comparing different height measurements; computed for the 

significance level α=0.05.

Mean Variance N df t P

The basal area between the reference and diameter measurements via caliper method

BA
reference

0.4064 0.0106 9 8 0.2803 0.7863

BA
caliper

0.4002 0.0164 9 8

The basal area between the reference and perimeter measurements via perimeter girth method

BA
reference

0.4064 0.0106 9 8 -4.1049 <0.05

BA
perimeter

0.5053 0.0230 9 8

The basal area between the reference and perimeter measurements via perimeter convex method

BA
reference

0.4064 0.0106 9 8 -4.0018 <0.05

BA
convex

0.4840 0.0206 9 8

The basal area between the reference and DBH measurements via 3D Forest program

BA
reference

0.4064 0.0106 9 8 0.1514 0.8833

BA
automatic

0.4021 0.0225 9 8

Mean Variance N df t P

H
pointcloud

18.448 1.220 9 8 0.551 0.596

H
total station

18.213 3.557 9 8

4.2.2 ผลการศึึกษาความสููงของต้้นนนทรีี 

จากการวััดความสููงของต้้นนนทรีีแต่่ละต้้นด้้วย

กล้้องประมวลผลรวมพบว่่าต้้นนนทรีีสููงดัังนี้้�  17.40, 

15.03, 21.98, 19.02, 17.08, 17.65, 18.27, 18.16 

และ 19.32 เมตร ตามลำดัับ และเมื่่�อวััดความสููงด้้วย

ข้้อมููลจุุดพิิกััดสามมิิติิมีีค่่าดัังนี้้�  17.15, 17.99, 20.66, 

19.68, 17.74, 18.71, 17.65, 17.95 และ 18.51 เมตร 

ตามลำดับั จากการทดสอบความแตกต่า่งระหว่า่งค่า่เฉลี่่�ย

ของความสููงของต้้นนนทรีีจากการวััดทั้้�งสองวิิธีี พบว่่า 

ความสูงูจากการวัดัด้ว้ยกล้อ้งประมวลผลรวมมีค่ี่าไม่แ่ตก

ต่่างจากการวััดด้้วยข้้อมููลจุุดพิิกััดสามมิิติิ (p>0.05) 

(Table 4)

Science32-N5-1.indd   88Science32-N5-1.indd   88 29/10/2567 BE   14:5829/10/2567 BE   14:58



89

ปีที่ 32 ฉบับที่ 5 กันยายน-ตุลาคม 2567	 วารสารวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี

แบบจำลองสามมิิติิของต้้นนนทรีีทรงปลููกจาก

ข้้อมููลจุุดพิิกััดสามมิิติิ ที่่� ได้้จากการสำรวจด้้วยเครื่่�อง

สแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดิินสามารถแสดงรููปร่่างและ

ลัักษณะภายนอกของต้้นนนทรีีได้้อย่่างละเอีียดทำให้้

สามารถประเมิินมิิติิต่่างๆ ของต้้นนนทรีีได้้ เช่่น ความโต

ของลำต้้นและส่่วนต่่างๆ ของต้้นนนทรีี ความสููง และ

ขนาดพื้้�นที่่�ปกคลุุมเรืือนยอด เป็็นต้้น ซึ่่� งเป็็นข้้อมููลการ

วััดมิิติิของต้้นไม้้ที่่�สามารถใช้้เป็็นตััวแปรในการประเมิิน

ผลผลิิตไม้้ ปริิมาตรไม้้ ปริิมาณมวลชีีวภาพ และปริิมาณ

การกัักเก็็บคาร์์บอนของต้้นไม้้ได้้ [11, 12, 13] นอกจาก

นี้้�ข้้อมููลแบบจำลองสามมิิติิของต้้นไม้้ยัังสามารถใช้้เป็็น

ข้้อมููลในการประเมิินสุุขภาพของต้้นไม้้ได้้อย่่างละเอีียด

สอดคล้้องกัับการศึึกษาของ [4] และ [14] จากผลการ

วิิเคราะห์์ค่่าเฉลี่่�ยของพื้้�นที่่�หน้้าตััดต้้นนนทรีีจากการ

จำลองการวัดัผ่า่นศูนูย์ก์ลางด้ว้ยคาลิปิเปอร์ ์การวัดัขนาด

เส้้นผ่่านศููนย์์กลางที่่�ระดัับความสููงเพีียงอกอััตโนมััติิด้้วย

โปรแกรม 3D Forest และการวัดัเส้น้รอบวงแนบตามรูปู

ร่่างของต้้นไม้้ด้้วยเทปวััด และการวััดเส้้นรอบวงโดยดึึง

เทปตึึง ซึ่่� งการวััดเส้้นรอบวงกัับต้้นไม้้ที่่�มีีพููพอน ไม่่

สมมาตรนี้้�จะประเมินิพื้้�นที่่�หน้า้ตัดัได้สู้งูกว่่าความเป็น็จริงิ 

สอดคล้้องกัับการศึึกษาของ [15] ที่่�ใช้้เทปวััดรอบต้้นสััก

ที่่�มีีพููพอนเปรีียบเทีียบพื้้�นที่่�หน้้าตััดที่่�ได้้กัับการคำนวณ

พื้้�นที่่�หน้้าตััดของไม้้สัักด้้วยการวิิเคราะห์์จากภาพถ่่าย 

(image analysis) ผลการศึึกษาพบว่่าพื้้�นที่่�หน้้าตััดที่่�วััด

ด้้วยเส้้นรอบวงมีีขนาดมากกว่่าความเป็็นจริิงซึ่่�งเกิิดจาก

พื้้�นที่่�ช่องว่า่งระหว่า่งเทปวัดัและลำต้น้ที่่�มีพูพูอน อย่า่งไร

ก็ต็ามในการศึกึษาต้น้นนทรีจีากแบบจำลองสามมิติินิี้้�พบ

ว่่าการวััดเส้้นผ่่านศููนย์์กลางด้้วยคาลิิปเปอร์์และวััด

อัตัโนมััติดิ้ว้ยโปรแกรม 3D Forest สามารถนำมาคำนวณ

พื้้�นที่่�หน้้าตััดด้้วยสมการวงกลมที่่�มีค่่าไม่่แตกต่่างจากค่่า

อ้้างอิิง โดยคาลิิปเปอร์์สามารถที่่�ใช้้วััดขนาดเส้้นผ่่าน

ศููนย์์กลางของต้้นนนทรีีที่่�ศึึกษานี้้�ได้้ควรมีีขนาดวััดได้้

กว้้าง 50-90 เซนติิเมตรขึ้้�นไป ในขณะที่่�ความสููงของต้้น

นนทรีีที่่�วััดได้้จากข้้อมููลแบบจำลองสามมิิติิกัับกล้้อง

ประมวลผลรวมมีีค่่าความสููงเฉลี่่�ยไม่่แตกต่่างกััน แต่่การ

ประมาณความสููงของต้้นไม้้ด้้วยกล้้องประมวลผลรวม

อาจมีคีวามคลาดเคลื่่�อนของตำแหน่ง่ยอดไม้จ้ากมุมุมอง

หรืือตำแหน่่งตั้้�งกล้้องที่่�ต่างกัันซึ่่�งควรเก็็บข้้อมููลจากการ

ตั้้�งกล้้องหลายมุุมมองเพื่่�อให้้มีคีวามถููกต้อ้งมากยิ่่�งขึ้้�น ใน

ขณะที่่�ข้อมูลูจุดุพิกิัดัสามมิิติจิากเครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาค

พื้้�นดิินก็็มีีข้้อจำกััดเรื่่�องมุุมมองของจุุดข้้อมููลที่่�ได้้หาก

เรือืนยอดหนาแน่น่ ข้อ้มูลูจุดุยอดไม้อ้าจพิจิารณาได้ย้าก

จากการตั้้�งเครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภายใต้้เรือืนยอด ซึ่่�งทำให้้

ไม่ส่ามารถคำนวณความสูงูที่่�แท้จ้ริงิของต้้นไม้ไ้ด้ ้[16, 17] 

5. สรุุป
งานวิิจััยการสร้้างแบบจำลองสามมิิติิของต้้น

นนทรีีทรงปลููกด้ว้ยเครื่่�องสแกนเลเซอร์์ภาคพื้้�นดิิน พบว่่า

ข้้อมููลแบบจำลองสามมิิติิของต้้นไม้้เป็็นข้้อมููลที่่�เป็็น

ประโยชน์์ต่่อการวััดมิิติิต่่างๆ ของต้้นไม้้ได้้อย่่างละเอีียด

ทั้้�งขนาดความโต และความสููงซึ่่�งเป็็นมิิติิที่่�สำคััญที่่�ใช้้ใน

การประเมินิมวลชีวีภาพของต้น้ไม้ ้นอกจากนี้้�ข้อ้มูลูแบบ

จำลองสามมิิติิยัังแสดงให้้เห็็นการวััดความโตด้้วยวิิธีีที่่�

แตกต่า่งกันัเมื่่�อนำมาพิจิารณาขนาดของพื้้�นที่่�หน้า้ตัดัของ

ลำต้้นที่่�ระดัับความสููงเพีียงอกพบว่่าการวััดความโตของ

ต้้นนนทรีีด้้วยคาลิิปเปอร์์และวััดอััตโนมััติิด้้วยโปรแกรม 

3D Forest สามารถคำนวณพื้้�นที่่�หน้้าตััดได้้ใกล้้เคีียงค่่า

อ้้างอิิงที่่�พิจารณาจากค่่าพิิกััดของจุุดพิิกััดสามมิิติิรอบ

ลำต้้นมากกว่า่วิธิีกีารใช้เ้ทปวัดัเส้้นรอบวงตามรููปร่า่งของ

ต้้นไม้้และการวััดเส้้นรอบวงโดยดึึงเทปตึึง เนื่่�องจากต้้น

นนทรีมีีพีูพูอนทำให้เ้กิดิช่อ่งว่่างระหว่่างเทปวัดักับัลำต้น้

ส่่งผลต่่อการวััดขนาดเส้้นรอบวงต้้นไม้้ ในขณะที่่�การวััด

ความสููงด้้วยแบบจำลองสามมิิติิและกล้้องประมวลผล

รวมมีีความสููงเฉลี่่�ยไม่่แตกต่่างกัันอย่่างมีีนััยสำคััญ 

(p>0.05) ซึ่่�งทั้้�งสองวิิธีมีีขี้อ้จำกััดความหนาแน่่นของเรือืน

ยอดที่่�อาจปิิดมุุมมองของเรืือนยอดทำให้้ไม่่สามารถวััด

ความสููงที่่�แท้้จริิงของต้้นไม้้ได้้ ข้้อมููลแบบจำลองสามมิิติิ

ของต้้นนนทรีีทรงปลููกนี้้�สามารถจััดเก็็บเป็็นฐานข้้อมููล

เพื่่�อเปรีียบเทีียบการเจริิญเติิบโตหรืือการเปลี่่�ยนแปลง

ของต้้นนนทรีีในแต่่ละปีีได้้ และการศึึกษานี้้�สามารถใช้้
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ความละเอีียดแม่่นยำมากยิ่่�งขึ้้�น	  
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