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บทคดัย่อ 
บทความน้ี น าเสนอการประยุกตใ์ชเ้ทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขบั ในการเก็บขอ้มูลอุบติัเหตุทางถนน เพ่ือหาสาเหตุการเกิด

อุบติัเหตุและเสนอแนวทางแกไ้ข ประเทศไทยก าลงัเผชิญกบัปัญหาอุบติัเหตุทางถนนท าให้มีผูเ้สียชีวติและบาดเจบ็จ านวนมากในแต่ละ
ปี จากการศึกษาพบวา่ อากาศยานไร้คนขบัสามารถลดระยะเวลาในการเก็บและรวบรวมขอ้มูล อีกทั้งเพ่ิมความปลอดภยัใหก้บัทีมสืบสวน
อุบติัเหตุในท่ีเกิดเหตุ ขอ้มูลท่ีไดจ้ากการส ารวจอุบติัเหตุเชิงลึกร่วมกับเทคโนโลยีอากาศยานไร้คนขบัมีความแม่นย  าและสามารถ
ตรวจสอบได ้ท าให้สามารถเก็บรวบรวมขอ้มูลต าแหน่งต่าง ๆ  ณ จุดชนและจุดสุดทา้ยของการชนไดอ้ย่างถูกตอ้ง รวมทั้งลกัษณะความ
เสียหายของยวดยาน ณ จุดเกิดอุบติัเหตุ นอกจากน้ีขอ้มูลท่ีไดจ้ากการส ารวจดว้ยอากาศยานไร้คนขบัสามารถน าเขา้สู่โปรแกรมวิเคราะห์
การชนเพ่ือฟ้ืนฟูการเกิดอุบติัเหตุน าไปสู่การวิเคราะห์หาสาเหตุของการเกิดอุบติัเหตุ ภาพท่ีไดจ้ากการส ารวจดว้ยอากาศยานไร้คนขบั
สามารถมองในทิศทางต่าง  ๆเพ่ือช่วยในการวเิคราะห์หาสาเหตุซ่ึงสามารถท าไดจ้ากเทคโนโลยอีากาศยานไร้คนขบัเท่านั้น 

 

ABSTRACT 
This article presents an application of Unmanned Aerial Vehicles (UAVs) in road accident data collection in order to investigate the 

road accident cause and proposes the solutions. Thailand is facing up to road accident problems causing a large number of people die and are 
injured each year. From the study, the UAV can decrease data collection time and increase safety for the road accident investigation team at the 
scene. Information obtained from the in-depth crash investigation in conjunction with UAVs provides high accuracy and can be checked.  This 
can help in the collection of data from the phases of a collision: at collision and post-collision with high accuracy together with the appearance 
of damage at the scene. Additionally, the data collected from UAV can be imported into the road crash analysis software for reconstructing and 
simulating an accident leading to the analysis of the cause of the accident. Images from UAV can be viewed in various directions that can assist 
the investigation team in the cause analysis. 
 

ค าส าคญั: การสืบสวนอุบติัเหตุเชิงลึก โปรแกรม Crash Zone อากาศยานไร้คนขบั  
Keywords: In-depth accident investigation, Crash Zone, Unmanned Aerial Vehicles (UAV) 
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บทน า 
องคก์ารสหประชาชาติ (UN) ไดก้ าหนด "เป้าประสงคก์ารพฒันาท่ีย ัง่ยืน" (Sustainable Development Goals, 

SDGs) ซ่ึงประชาคมโลกไดต้กลงร่วมกนัท่ีจะใชเ้ป็นกรอบในการด าเนินงานดา้นการพฒันา เพ่ือให้บรรลุเป้าประสงค์
การพฒันาท่ีย ัง่ยนืใน ปี ค.ศ. 2030 เป้าประสงคท่ี์เก่ียวขอ้งโดยตรงกบัปัญหาดา้นความปลอดภยัทางถนนทัว่โลกรวมถึง 
คือ เป้าประสงคท่ี์ 3 “มัน่ใจวา่ชีวิตมีสุขภาพดีและส่งเสริมความเป็นอยูท่ี่ดีส าหรับทุกวยั” เป้าหมายท่ี 3.6: “ลดจ านวน
ผูเ้สียชีวิตและอุบติัเหตุจากอุบติัเหตุทางถนนลงคร่ึงหน่ึง ใน ปี ค.ศ. 2020” และเป้าประสงคท่ี์ 11 “ท าให้เมืองและการ
ตั้งถ่ินฐานของมนุษยมี์ความปลอดภยัมัน่คงและยัง่ยนื” เป้าหมายท่ี 11.2 “ให้การเขา้ถึงระบบการขนส่งท่ีปลอดภยัและ
ราคาไม่แพงสามารถเขา้ถึงไดแ้ละยัง่ยนืส าหรับทุกคน ภายในปี ค.ศ. 2030” เป้าหมายท่ีเก่ียวขอ้งเหล่าน้ีไดถู้กตั้งข้ึนเพ่ือ
สนบัสนุนและกระตุน้ให้ทั้งประเทศท่ีพฒันาแลว้และประเทศท่ีก าลงัพฒันาต่อสู้กบัวิกฤตการณ์อุบติัเหตุทางถนน [1] 
นอกจากน้ีแนวคิดในการพฒันาท่ีย ัง่ยนื ยงัเป็นแนวคิดท่ีน าไปสู่การบรรลุความตอ้งการของคนในยคุปัจจุบนั ไม่วา่จะ
เป็นการพฒันาดา้นใดก็ตามจะตอ้งมีความสมดุลทั้งการพฒันาเศรษฐกิจ สงัคม และส่ิงแวดลอ้มกอรปกบัแนวคิด “เมือง
อจัฉริยะ (Smart city)” โดยการน าเอาเทคโนโลยีด้านขอ้มูลและโทรคมนาคมมาใช้ร่วมกบัการวางแผนโครงสร้าง
พ้ืนฐานเพ่ือใหเ้กิดการบริหารจดัการอยา่งมีประสิทธิภาพ และมีคุณภาพชีวติท่ีดีเป็นเมืองท่ีน่าอยูแ่ละมีการใชท้รัพยากร
ใหมี้ประสิทธิภาพสูงสุด [2]  

จากรายงานความปลอดภยับนถนนทัว่โลก (Global Status Report on Road Safety) ขององคก์ารอนามยัโลก 
[3] ในปี พ.ศ.2561 พบวา่จากการประมาณการทางสถิติ ประเทศไทยมีผูเ้สียชีวิตจากอุบติัเหตุทางถนน ในปี พ.ศ.2559 
จ านวน 21,745ราย และมีอตัราผูเ้สียชีวิตจากอุบติัเหตุ 32.7 คนต่อประชากรแสนคน ซ่ึงมีค่าสูงเป็นอนัดบัท่ี 9 ของโลก 
และเป็นอนัดบัท่ี 1 ของเอเชียโดยสาเหตุการเสียชีวิตอนัดบัหน่ึงมาจากรถจกัรยานยนต์ (ร้อยละ 74) อนัดบัสองคือ
รถยนตส่์วนบุคคล (ร้อยละ 12) คนเดินเทา้ (ร้อยละ 8) และจกัรยาน (ร้อยละ 3) 

มาตรการดา้นความปลอดภยัทางถนนท่ีสามารถน ามาประยุกต์ใชใ้นการจดัการความปลอดภัยทางถนนมี
หลายวิธีการ ไดแ้ก่ การตรวจสอบความปลอดภยัทางถนน (Road Safety Audit, RSA) การแกไ้ขจุดอนัตราย (Black 
Spot Treatment) การยบัย ั้งการจราจร (Traffic Calming) และการสืบสวนอุบติัเหตุเชิงลึก (In-depth Crash Investigation) 
[4] การสืบสวนอุบติัเหตุทางถนนเชิงลึก (In-depth Crash Investigation) คือการฟ้ืนฟูอุบติัเหตุทางถนนท่ีประยุกตใ์ช้
ความรู้และทฤษฎีทางดา้นวทิยาศาสตร์เพื่อหาสาเหตุท่ีเกิดข้ึนของอุบติัเหตุท่ีบ่อยคร้ังโดยเฉพาะปัจจยัท่ีเป็นสาเหตุหลกั
ของการเกิดอุบติัเหตรุวมทั้งความเร็วท่ีเก่ียวขอ้งกบัยวดยานซ่ึงข้ึนอยูก่บัแรงปะทะ ความเร็วของยวดยานก่อนจะเบรก 
เวกเตอร์ของทิศทางเร่ิมตน้ของยวดยาน ทิศทางการมองเห็นของคนขบั สถานะของยวดยานก่อนชน จุดชน ศกัยภาพใน
การหลบหลีกอุบติัเหตุ ระยะเวลาในการเกิดเหตุและอ่ืนๆ [5] ซ่ึงเป็นวิธีการเดียวท่ีจะสามารถวิเคราะห์เพ่ือบ่งช้ีสาเหตุ
ของการเกิดอุบติัเหตุท่ีแทจ้ริงไดอ้ยา่งเป็นระบบและเป็นวทิยาศาสตร์มากท่ีสุด จึงมีบทบาทส าคญัยิง่ในการแกไ้ขปัญหา
อุบติัเหตุโดยสามารถบ่งช้ีปัจจยัท่ีท าให้เกิดอุบติัเหตุทางถนนไดถู้กตอ้งและแม่นย  า ส าหรับปัญหาในการวิเคราะห์
อุบติัเหตุทางถนนคือการรวบรวมขอ้มูล จ าเป็นตอ้งมีความถูกตอ้งและครบถว้นเพื่อประกอบการวิเคราะห์หาสาเหตุ
และจ าลองการเกิดอุบติัเหตุ ในปัจจุบนัมีเคร่ืองมือหลากหลายท่ีน ามาใชใ้นการสืบสวนอุบติัเหตุ เช่น กลอ้งส ารวจแบบ
ประมวลผล (Total Station) เทปวดัระยะ Global Positioning System (GPS) และวิธีการรังวดัแบบต่างๆ อยา่งไรก็ตาม 
เคร่ืองมือเหล่าน้ียงัมีขอ้บกพร่อง การน าเทคโนโลยอีากาศยานไร้คนขบั (Unmanned Aerial Vehicle: UAV) มาประยกุต์
กับการสืบสวนอุบัติเหตุเชิงลึกจึงเป็นอีกหน่ึงเคร่ืองมือท่ีน าไปสู่ระบบความปลอดภัยอจัฉริยะท่ีสามารถใช้เป็น



 

วารสารวิจัย มข. (ฉบับบณัฑิตศึกษา) ปีท่ี 20 ฉบับท่ี 2: เมษายน-มิถุนายน 2563 149 
KKU Research Journal (Graduate Studies) Vol. 20 No. 2: April-June 2020 

 

 
  

ฐานขอ้มูลในการวิเคราะห์อุบัติเหตุยอ้นรอย (Reconstruction) ช่วยเพ่ิมความปลอดภยัให้กับทีมส ารวจขอ้มูล ลด
ค่าใชจ่้าย ลดระยะเวลาในการด าเนินการและลดจ านวนบุคลากรท่ีใชไ้ดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ 

บทความน้ีน าเสนอการบูรณาการอากาศยานไร้คนขบั มาช่วยในการส ารวจและรวบรวมขอ้มูล และภาพ
ลกัษณะความเสียหายของยวดยาน ณ จุดเกิดเหตุ เพ่ือน าขอ้มูลท่ีไดไ้ปใชใ้นการฟ้ืนฟูอุบติัเหตุโดยโปรแกรม Crash 
Zone [6] ซ่ึงน าไปสู่การระบุสาเหตุของการเกิดอุบติัเหตุ รวมทั้งใชใ้นการเสนอแนะแนวทางแกไ้ขการเกิดอุบติัเหตุ
ดงักล่าวบนถนนได ้นอกจากน้ี ขอ้มูลท่ีไดส้ามารถน าไปใชเ้พ่ือก าหนดนโยบายขอ้กฎหมายดา้นมาตรการ พร้อมทั้ง
เสนอแนะแนวทางในการป้องกันและแก้ไขปัญหาอุบติัเหตุทางถนนเชิงนโยบายท่ีเก่ียวขอ้งกับปัจจัยทางดา้นคน 
ยานพาหนะ ถนนและส่ิงแวดลอ้มท่ีมีประสิทธิผลและสามารถด าเนินการไดอ้ย่างเป็นรูปธรรมได ้อีกทั้งน าไปสู่การ
สืบสวนอุบติัเหตุท่ีอจัฉริยะ (Smart In-depth Crash Investigation)  

 

วตัถุประสงค์ และขอบเขตของการศึกษา 
การศึกษาน้ีมีวตัถุประสงคเ์พ่ือพฒันาและประยกุตใ์ชง้านตน้แบบระบบความปลอดภยัทางถนนอจัฉริยะโดย

การบูรณาการระหว่างการสืบสวนอุบติัเหตุเชิงลึก (In-depth Crash Investigation) อากาศยานไร้คนขบั (Unmanned 
Aerial Vehicle: UAV) และการฟ้ืนฟูอุบติัเหตุ (Reconstruction) โดยใชโ้ปรแกรม Crash Zone ช่วยให้การวิเคราะห์หา
สาเหตุของการเกิดอุบติัเหตุและเสนอแนะแนวทางป้องกนัแกไ้ขท่ีเหมาะสมโดยยกตวัอยา่ง 1 กรณีศึกษาภายในจงัหวดั
ขอนแก่น ท่ีเป็นท่ีสนใจของสาธารณชน 
 

วธิีการศึกษา 
ทบทวนวรรณกรรม รายงานการศึกษาและวิจยัต่าง ๆ ท่ีเก่ียวขอ้ง ก าหนดเกณฑแ์ละพ้ืนท่ีในการด าเนินงาน

วิจัย และการคดัเลือกกรณีศึกษาท่ีใช้ในการสืบสวนอุบติัเหตุเชิงลึก ประสานหน่วยงานท่ีเก่ียวขอ้งเพ่ือรับแจง้เหตุ 
บูรณาการใชอ้ากาศยานไร้คนขบั (UAV) หรือโดรนในการส ารวจขอ้มูล น าขอ้มูลจากโดรนไปใชใ้นโปรแกรม Crash 
Zone เพ่ือจ าลองสถานการณ์การเกิดอุบติัเหตุเหตุ วิเคราะห์ขอ้มูลเพ่ือหาสาเหตุของการเกิดอุบติัเหตุ สรุปผลการวิจยั
และเสนอแนะแนวทางในการแกไ้ข โดยมีรายละเอียดโครงสร้าง ดงัแสดงในภาพท่ี 1   
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ภาพที ่1 วธีิการศึกษา 

งานวจิัยทีเ่กีย่วข้อง  
1. การสืบสวนอุบัตเิหตุเชิงลกึ (In-depth Accident Investigation) 

 อรรถกร และพนกฤษณ [7] ไดเ้สนอเก่ียวกบัการประยกุตใ์ชอ้งคค์วามรู้ และกระบวนการในการสืบสวน
อุบติัเหตุทางถนนเชิงลึก เพื่อวิเคราะห์หาสาเหตุการเกิดอุบติัเหตุบนทอ้งถนนในพ้ืนท่ีภาคตะวนัออกเฉียงเหนือของ
ประเทศไทย โดยปรับปรุงแบบฟอร์มท่ีใชส้ าหรับจดัเก็บขอ้มูลอุบติัเหตุทางถนน และพฒันาเป็นฐานขอ้มูล ในการ
สืบสวนอุบติัเหตุเชิงลึก ตรวจสอบและเสนอแนะแนวทางในการป้องกนัและแกไ้ขปัญหาอุบติัเหตุทางถนน จากผล
การศึกษาใน 3 กรณี พบวา่ปัจจยัท่ีท าใหอุ้บติัเหตุเกิดความรุนแรงส่วนใหญ่พบวา่ ความประมาทของผูข้บัขี่ ส่วนปัจจยั
ทางดา้นถนน/ส่ิงแวดลอ้มเป็นส่ิงท่ีเก้ือหนุนให้อุบติัเหตุมีความรุนแรงมากข้ึน ส าหรับปัจจยัของรถท่ีอยูใ่นสภาพไม่
พร้อมก่อนการออกเดินทาง เช่น ระบบเบรค ยาง ลอ้ เป็นตน้ โดยเฉพาะรถขนาดใหญ่ ท าให้เป็นสาเหตุของการเกิด
อุบติัเหตุทางถนนและเก้ือหนุนท าใหอุ้บติัเหตุมีความรุนแรงมากข้ึน   

 ภูวไนย และพนกฤษณ [8] ไดว้ิเคราะห์สาเหตุของอุบติัเหตุและความรุนแรงท่ีเกิดข้ึนกบัอุบติัเหตุรถกระบะ
ในประเทศไทยจากกรณีศึกษา โดยใชอ้งคค์วามรู้และกระบวนการจากการสืบสวนอุบติัเหตุเชิงลึกพบวา่ปัจจยัคน เช่น 
การเมาแลว้ขบั เป็นตน้ เป็นสาเหตุหลกัของการเกิดอุบติัเหตุ ปัจจยัดา้นรถ ถนนและส่ิงแวดลอ้มเป็นปัจจยัรอง เช่น การ
ใชย้างท่ีเส่ือมสภาพ ทางโคง้มีตน้ไมบ้ดบงัระยะมองเห็น การขีดสีตีเส้นเลือนราง เป็นตน้ ส่วนสาเหตุของความรุนแรง 
เช่น ไม่คาดเข็มขดันิรภยั บรรทุกผูโ้ดยสารท่ีกระบะทา้ย เป็นตน้ จากกรณีศึกษาไดถู้กน าไปเสนอแนะแนวทางในการ
แกไ้ขปัญหาอุบติัเหตุรถกระบะในประเทศไทย 



 

วารสารวิจัย มข. (ฉบับบณัฑิตศึกษา) ปีท่ี 20 ฉบับท่ี 2: เมษายน-มิถุนายน 2563 151 
KKU Research Journal (Graduate Studies) Vol. 20 No. 2: April-June 2020 

 

 
  

2. การฟ้ืนฟูอุบัตเิหตุ (Accident Reconstruction) 
  วิรุฬห์ และพนกฤษณ [9] ไดป้ระยกุตใ์ชโ้ปรแกรม Crash Zone [6]ในการฟ้ืนฟูอุบติัเหตุระบุสาเหตุของการ

เกิดอุบัติเหตุและเสนอแนะแนวทางแก้ไขท่ีเหมาะสม และเปรียบเทียบความแม่นย  าถูกตอ้งผลของการวิเคราะห์
อุบัติเหตุด้วยโปรแกรม EDCRASH [10] กับโปรแกรม Crash Zone พบว่าการใช้โปรแกรม Crash Zone ให้ผลการ
วเิคราะห์ค่าพลงังานท่ีไดข้ณะเกิดการชนมีความคลาดเคล่ือน ประมาณร้อยละ 30 เน่ืองจากขอ้จ ากดัในการน าเขา้ขอ้มูล
ของโปรแกรม Crash Zone อยา่งไรก็ตามความเร็วขณะชนน้ีไดจ้ากการวเิคราะห์โดยโปรแกรมฯมีค่าใกลเ้คียงกนัโดยมี
ความคลาดเคล่ือนเพียงประมาณร้อยละ 3  

3. การประยุกต์ใช้อากาศยานไร้คนขับ (UAV) ในการส ารวจข้อมูลอุบัตเิหตุ 
มีการศึกษาเพื่อตรวจสอบการท างานของอากาศยานไร้คนขบั (UAV) เพื่อเปรียบเทียบวิธีการในการส ารวจ

ขอ้มูลดา้นการจราจร ระหวา่งวิธีการทัว่ไปและการใชฮ้าร์ดแวร์ [11] โดยรวบรวมขอ้มูลการจราจรแบบเรียลไทม์ เพื่อ
บูรณาการขอ้มูลท่ีไดจ้ากหน่วยงานเฝ้าระวงัการจราจรทางอากาศ (ATSS) กบัเครือข่ายไมโครเวฟ จากศูนยป์ฏิบติัการ
จราจร (TOCs) จากนั้นศูนยป์ฏิบติัการฉุกเฉิน (ESOCs) ไดต้รวจสอบแนวคิดของหน่วยงาน Florida DOT รวมทั้งได้
เสนอแอฟพลิเคชัน่ท่ีมีศกัยภาพ 4 รูปแบบ ส าหรับอากาศยานไร้คนขบัแบบปีกยึด (Fixed-Wing) ในการเก็บขอ้มูลดา้น
การจราจร [12]  ทั้งน้ีแอพพลิเคชัน่ [13] จาก 1 ใน 4 รูปแบบ สามารถใชใ้นการตรวจสอบการจราจรและระบุเหตุฉุกเฉิน 
และได้น าไปทดลองใช้จริงและได้พัฒนาระบบเพ่ือถ่ายทอดวิดีโอท่ีบันทึกไวไ้ปยงัศูนย์การจัดการจราจรเพ่ือ
ท าการศึกษาอีกคร้ัง [14] ในการตรวจสอบการจราจรโดยใชอ้ากาศยานไร้คนขบั มุ่งเนน้ไปท่ีการใหแ้นวทางส าหรับการ
เลือกประเภทของอากาศยานไร้คนขบั ซ่ึงมีปัจจยัส าคญั เช่น เวลา น ้ าหนกับรรทุก แหล่งพลงังาน ความตา้นทานลมและ
ความคุม้ค่า เป็นตน้ ท่ีมีผลต่อการปฏิบติังานอยา่งมาก [15] 

Pagounis et al. [16] ไดป้ระยุกต์ใช้เคร่ืองสแกน 3 มิติ (Terrestrial laser scanners) ในงานดา้นความปลอดภยั
ทางถนนและการฟ้ืนฟูอุบติัเหตุ เพ่ือบูรณาการการใชเ้คร่ืองสแกน 3 มิติ ในการจดัการเก่ียวกบัความปลอดภยัทางถนน                   
มีจุดมุ่งหมายเพื่อประเมินลักษณะของอุบัติเหตุทางถนนและความสัมพนัธ์ของล าดับเหตุการณ์ อันจะเป็นขอ้มูล
สนบัสนุนการวิเคราะห์ความปลอดภยัทางถนนและการยอ้นรอยอุบติัเหตุ โดยขอ้ดีของวิธีน้ีคือการลดระยะเวลาในการ
ส ารวจอย่างมาก และลดระยะเวลาติดขดัของการจราจร รวมทั้งลดความเส่ียงในการเกิดอุบติัเหตุต่อเจา้หนา้ท่ีส ารวจ
ขอ้มูล 

Khan [17] ไดน้ าเสนอรูปแบบของการใชอ้ากาศยานไร้คนขบัในการเก็บขอ้มูลการจราจรทางถนนและการเพ่ิม
ประสิทธิภาพของการใชง้านอากาศยานไร้คนขบัขั้นตอนการด าเนินการและแพลตฟอร์มซอฟตแ์วร์ ส าหรับอากาศยาน
ไร้คนขบั (UAV) สามารถใชเ้พ่ือรวบรวมขอ้มูลนอกช่วงของเซ็นเซอร์แบบคงท่ีเพ่ือให้ไดข้อ้มูลท่ีละเอียดและแม่นย  า
กว่าการเก็บขอ้มูลโดยทัว่ไป ดงันั้นจึงสามารถสรุปไดว้่าการพฒันาดา้นเทคโนโลยีกฎระเบียบท่ีมีประสิทธิภาพและ
กรอบการท างานท่ีเป็นระบบจะส่งผลให้ UAV ใชง้านไดอ้ย่างปลอดภยัและมีประสิทธิภาพยิ่งข้ึนโดยเฉพาะอย่างยิ่ง
ส าหรับการใชง้านการจราจร  

Jin et al. [18] ไดน้ าเสนอการตรวจสอบและจดัการการจราจร โดยใชอ้ากาศยานไร้คนขบั (UAVs) เพ่ือเร่งการ
ส ารวจในพ้ืนท่ีเกิดอุบติัเหตุท่ีส าคญัหรือเหตุการณ์ท่ีมีความล าบากในการเขา้ถึงพ้ืนท่ี นอกจากน้ีไดพ้ฒันาระบบตน้แบบ
UAV ซ่ึงสามารถใชง้านไดอ้ยา่งรวดเร็วในสนาม ส าหรับการส ารวจจุดเกิดเหตุ แบบVideo-Based และการจ าลองดว้ย
ภาพ 3 มิติพร้อมระบบฮาร์ดแวร์ ติดตั้งเซ็นเซอร์ GPS ความถ่ีสูง กลอ้งความละเอียดสูง เคร่ืองส่งสญัญาณแบบ HD และ
สถานีภาคพ้ืนดินเพ่ือการส่ือสารและการเก็บรวบรวมขอ้มูลโดยผลการทดสอบแสดงใหเ้ห็นถึงปัจจยัต่าง ๆ  
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4. อากาศยานไร้คนขับ  
   อากาศยานไร้คนขบั (Unmanned Aerial Vehicle: UAV) คือ อากาศยานท่ีมีความสามารถในการบินไดอ้ย่าง

อตัโนมติัโดยท่ีไม่มีนกับินประจ าการอยูใ่นอากาศยานมีโปรแกรมคอมพิวเตอร์ท่ีสามารถค านวณและก าหนดแนวบิน
ไดต้ามรูปแบบแผนการบินท่ีวางไว ้[19] ในปัจจุบนัไดมี้การผลิตออกมาหลายรุ่น โดยรุ่นท่ีใชใ้นการวิจยัคร้ังน้ีคือ DJI 
Phantom 4 มีลกัษณะการควบคุม 6 ช่อง และมีรัศมีควบคุมการบินระยะทาง 300 เมตร ความเร็วสูงสุด (แนวราบ) 36 
กิโลเมตร/ชัว่โมง แบตเตอร์ร่ีขนาด 2,200 mAh 20C สามารถใชใ้นการส ารวจ 1 เท่ียว ใชไ้ดน้าน 10-12 นาที ระบบ
เช่ือมต่อระหวา่งอากาศยานไร้คนขบักบัระบบควบคุมและสนบัสนุนภาคพ้ืนดิน ใชห้ลายยา่นความถ่ี เช่น ยา่นความถ่ี
สูง (HF) ยา่นความถ่ีสูงมาก (VHF) และยา่นไมโครเวฟ  

 

กรณศึีกษา 
ในการศึกษาน้ีไดค้ดัเลือกกรณีอุบติัเหตุท่ีเกิดข้ึนในจงัหวดัขอนแก่น และเป็นกรณีท่ีประชาชนใหค้วามสนใจ

อย่างมาก โดยเป็นกรณีรถยนตช์นทา้ยรถพ่วง มีผูเ้สียชีวิต 2 ราย บาดเจ็บ 1 ราย เหตุเกิดเม่ือวนัท่ี 27 ธ.ค. 2561 เวลา
ประมาณ 04.22 น. โดยมีรายละเอียดเบ้ืองตน้ดงัน้ี  

 

 
 

ภาพที ่2 แผนท่ีแสดงต าแหน่งของจุดเกิดเหตุกรณีศึกษา 
 

1.  ล าดบัเหตุการณ์         
 วนัท่ี 27 ธันวาคม พ.ศ.2561 เวลา 4:22 น. ถนนทางหลวงแผนดินหมายเลข 208 เส้นทางขอนแก่น – 

มหาสารคาม ต าบลท่าพระ อ าเภอเมืองขอนแก่น รถยนตเ์ก๋ง 4 ท่ีนัง่ไดว้ิง่มาจากบริษทั ขอนแก่นบิวเวอร่ี จ ากดั มุ่งหนา้
ไปทางถนนมิตรภาพเพ่ือกลบับา้นหลงัจากเลิกงาน เม่ือมาถึงจุดเกิดเหตุ ซ่ึงบริเวณดงักล่าวไม่มีไฟส่องสวา่ง ท าให้รถ
คนัท่ีตามมาดว้ยความเร็วชนทา้ยรถบรรทุกพ่วงท่ีบรรทุกออ้ยมาเต็มคนัรถ (วิ่งมาในทิศทางเดียวกนั) ท าให้ออ้ยส่วนท่ี
ยื่นออกมาจากกระบะของพว่งลาก เสียบเขา้หอ้งผูโ้ดยสาร และกระแทกในบริเวณต่างๆ ของร่างกายและใบหนา้ท าให้
ไดรั้บบาดเจ็บอยา่งรุนแรงและเสียชีวิต หลงัการชนรถยนต์เก๋งเกิดเพลิงลุกไหมบ้ริเวณตวัเคร่ืองยนตแ์ลว้รถยนตติ์ดไป
กบัรถพ่วงประมาณ 100 เมตร ก่อนท่ีรถพ่วงจะหยดุ ความเสียหายของรถยนตเ์ก๋งมีบริเวณดา้นหนา้ ห้องเคร่ืองยนต ์ท่ี
เสียหายอยา่งหนกั เน่ืองจากออ้ยทะลุผา่นกระจกและโครงสร้างรถกระแทกกบัผูโ้ดยสารบริเวณดา้นหนา้  
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2.  ข้อมูลสภาพถนนและส่ิงแวดล้อม 
          ดงัภาพท่ี 3 ถนนเป็นแบบ 4 ช่องจราจร (2 ช่องจราจรในแต่ละทิศทาง) กวา้งช่องจราจรละ 3.5 เมตร ส่วนไหล่

ทางกวา้ง 2.5 เมตร  มีการแบ่งทิศทางการจราจรดว้ยเกาะกลางถนนแบบทาสีบนพ้ืน (Traversable Pointed Median) ผิว
เป็นแอสฟัลติกคอนกรีต บริเวณจุดเกิดเหตุเป็นช่วงถนน ในเวลากลางคืนบริเวณจุดเกิดเหตุไม่มีไฟส่องสวา่งบริเวณขา้ง
ทางภายหลงัการเกิดเหตุมีร่องรอยการครูดเกิดข้ึนบริเวณจุดชน และเกิดเป็นประกายไฟ (จากคลิปวิดีโอ) ซ่ึงเกิดจาก
โครงสร้างของรถยนตเ์ก๋ง  

 

  
 

ภาพที ่3 ลกัษณะทางกายภาพ ณ จุดเกิดเหตุบนทางหลวงแผน่ดินหมายเลข 208 กม.ท่ี 2+384  
 

 

3.  ข้อมูลยวดยาน 
รถยนต์ (V1) ยี่ห้อ TOYOTA ALTIS สีขาว ขนาดเคร่ืองยนต์ 1500 cc (เบนซิน) ขบัเคล่ือนลอ้หน้า ระบบ

เบรก ABS ยานพาหนะมีการติดตั้งเข็มขดันิรภยั (Seat-belt) และถุงลมนิรภยั (Air bag) ยางทั้งคู่หนา้และคู่หลงัขนาด 
206/60 R15 ผลิตในสปัดาห์ท่ี 33 ของปี พ.ศ.2558  

รถบรรทุกพ่วง (V2) ยี่ห้อ Mitsubishi FUSO TVY2SJR2R สีขาว ขนาดเคร่ืองยนต์ 10,520 cc (ดีเชล 6 ตวั)     
มี 3 เพลา จ านวน 24 ลอ้ 

4.  ความเสียหายของยวดยาน 
ภายหลงัจากเกิดอุบติัเหตุเจา้หนา้ท่ีไดข้นยา้ยรถไปไวส้ถานีต ารวจฯ ทีมสืบสวนอุบติัเหตุไดใ้ชอ้ากาศยานไร้

คนขบั (UAV) เก็บภาพความเสียหายของยวดยาน และน าไปจ าลองดว้ยโปรแกรม Agisoft Photoscan เพ่ือจ าลองใหอ้ยู่
ในรูปแบบ 3 มิติ โดยสามารถวดัระยะความเสียหายของยวดยานไดแ้ละมีระยะใกลเ้คียงกบัระยะท่ีวดัจริง พบวา่ความ
เสียหายท่ีเกิดกบัรถยนตคื์อบริเวณดา้นหนา้โดนแรงกระแทกท าใหย้บุเขา้ไปจนถึงบริเวณห้องโดยสาร บริเวณหลงัคา
รถยนตเ์ปิดข้ึนดา้นบนจากลกัษณะโครงสร้างเดิม ลอ้หนา้ทั้งสองขา้งมีลกัษณะเบนออกจากลกัษณะของโครงสร้างเดิม  
ห้องผูโ้ดยสารบริเวณดา้นหนา้จะถูกส่วนปลายของล าออ้ยกระแทกทะลุเขา้ไปยงัหอ้งโดยสาร เคร่ืองยนตมี์ร่องรอยถูก
เผาไหมแ้ละถูกกระแทกยบุเขา้ไปจากลกัษณะของโครงสร้างเดิม ดงัแสดงในภาพท่ี 4 
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ภาพที ่4 ความเสียหายบริเวณดา้นหนา้ของรถยนต ์
 

5.  ข้อมูลผู้ประสบอบุัตเิหตุ       
บริเวณจุดเกิดเหตุมีผูเ้สียชีวิต 2 ราย บาดเจ็บสาหัส 1 ราย โดยผูเ้สียชีวิตทั้ง 2 ราย นั่งอยู่บริเวณดา้นหน้า 

(คนขบัและผูโ้ดยสารท่ีนัง่ขา้งคนขบั) สาเหตุหลกัของการเสียชีวิตมาจากการกระแทกอย่างรุนแรงกบัส่วนปลายของ
ออ้ยท่ียืนออกมาจากส่วนทา้ยของพ่วงลาก โดยทะลุผ่านกระจกดา้นหนา้และส่วนเคร่ืองยนตข์องรถยนตเ์ขา้มายงัหอ้ง
โดยสาร ต าแหน่งการนัง่ของผูโ้ดยสารแสดงในภาพท่ี 5 

                           
ภาพที ่5 ผงัต าแหน่งท่ีนัง่ของผูโ้ดยสารในรถยนต ์V1 

 
ตารางที ่1 สรุปการบาดเจ็บและเสียชีวติของผูโ้ดยสารในรถยนต ์V1 

บุคลล เพศ อายุ ต าแหน่ง ความรุนแรง เข็มขัดนิรภยั สาเหตุการบาดเจ็บและเสียชีวติ 

1 ชาย 46 คนขบั 
(D1) 
 

เสียชีวิต ใช ้ -  กะโหลกศีรษะแตก /ใบหนา้มีแผลฉีกขาด กระดูก
ซ่ีโครงซา้ยหกั 3 ซ่ี ล  าคอช ้า ใบหนา้มีแผลฉกรรจ ์
หลายต าแหน่ง เน่ืองจากกระแทกกบัปลายของออ้ย 

2 ชาย 27 ผูโ้ดยสาร 
(P1) 

เสียชีวิต ใช ้ -  กะโหลกศีรษะแตก / กระดูกซ่ีโครงขวาหกัและมี
แผลเปิดท่ีหนา้อก 3 เซนติเมตร จากการกระแทก
กบัปลายของล าออ้ย 

3 ชาย 24 ผูโ้ดยสาร 
 (P2) 

บาดเจบ็
สาหสั   

ไม่ใช ้ -  ศีรษะแตกเน่ืองจากกระแทกท่ีเบาะหนา้และมีรอย
แผลช ้าท่ีล  าตวัจากการกระแทกกบัส่วยปลายของ
ออ้ย 

 

 
 

Fatality 
Serious Injury 
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การจ าลองจุดเกดิเหตุและยวดยานโดยอากาศยานไร้คนขับ (UAV) 
 จากการส ารวจลกัษณะทางกายภาพ ณ จุดเกิดเหตุและลกัษณะความเสียหายของยวดยาน โดยใชอ้ากาศยานไร้
คนขบั (UAV) เก็บภาพในมุมต่างๆและจ าลองภาพ 3 มิติ โดยใชโ้ปรแกรม Agisoft PhotoScan ซ่ึงน าภาพถ่ายจากโดรน
ถ่ายไดใ้นแต่ละต าแหน่งน ามาเรียงต่อกนัและจ าลองภาพให้อยู่ในรูปแบบ 3 มิติ ซ่ึงมีลกัษณะและขนาดเท่ากบัขนาด
ของจุดเกิดเหตุจริง เม่ือน าภาพท่ีไดจ้ากโปรแกรม Agisoft PhotoScan และภาพท่ีไดจ้ากการจ าลองสถานการณ์ก่อนชน 
(Pre-Crash) ขณะชน (During-Crash) และหลงัชน (Post-Crash) โดยโปรแกรม Crash Zone ซ่ึงจะท าให้มีมุมมองการ
เกิดอุบติัเหตุท่ีหลากหลายและชดัเจนยิ่งข้ึน ส าหรับความเสียหายของยวดยานสามารถวดัระยะยบุตวัและลกัษณะความ
เสียหายต่าง ๆไดจ้ากภาพ 3 มิติ ท่ีไดจ้ากภาพถ่ายของโดรน ดงัแสดงในภาพท่ี 6 

 

   
 

ภาพที ่6 ผลการสร้างภาพ 3 มิติ บริเวณจุดเกิดเหตท่ีุไดจ้ากอากาศยานไร้คนขบั 
 

การวเิคราะห์สาเหตุและความรุนแรงของการเกดิอุบัติเหตุ 
1. การพจิารณาความเร็วของยวดยาน  
จากหลกัฐานการเกิดอุบติัเหตุ เม่ือเกิดอุบติัเหตุ หน้าปัดของรถยนต์จะหยุดท างาน (บางกรณี) โดยเข็มไมล์

ของรถคนัท่ีเกิดเหตุคา้ง ณ ความเร็วสุดทา้ยท่ีเกิดการชน ประมาณ 145 กิโลเมตรต่อชัว่โมง ดงัแสดงในภาพท่ี 7 
 

 
 

 

ภาพที ่7 เขม็ไมลข์องรถยนตท่ี์คา้งหลงัจากการชน 
 

 จากร่องรอยการยุบตวัของรถยนต์หลงัจากเกิดเหตุ โดยการวดัระยะยุบของรถท่ีเกิดจากการชน เพ่ือใชใ้นการ
วิเคราะห์พลงังานท่ีเกิดข้ึนและความเร็วขณะชน จากขอ้มูลท่ีไดจ้ากการรวบรวมและจากกระบวนการวิเคราะห์เพ่ือ
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ฟ้ืนฟูอุบัติเหตุดว้ยโปรแกรม Crash Zone ซ่ึงเป็นโปรแกรม ประเภทพลศาสตร์การชน (Impact Dynamic Program) 
ขอ้มูลท่ีน าเขา้สามารถ แบ่งออกเป็น 3 แบบหลกั คือ (1) ขอ้มูลทั่วไปของยวดยาน (2) ขอ้มูลสถานท่ีเกิดเหตุ และ          
(3) ขอ้มูลความเสียหายของยวดยาน โดยวตัถุประสงคห์ลกัเบ้ืองตน้ของโปรแกรม Crash Zone คือ การหาค่าความเร็ว
ปะทะ (Impact speed) และการเปล่ียนแปลงของความเร็ว (Delta-V) โดยตั้งสมมติฐานวา่อุบติัเหตุท่ีเกิดข้ึนอยูบ่นพ้ืนท่ี
ราบเรียบ ส าหรับกรณีท่ีจุดเกิดเหตุมีความแตกต่างกนัของประเภทผิวจราจรใหใ้ชค้วามแตกต่างของแรงเสียดทาน 
 การหาความเร็วของรถยนตก่์อนชน (V1) โดยใชก้ฎของพลงังาน (Energy conservation) โดยมีสมการพลงังานท่ี
ถูกดูดซบัจากการชนท่ีเก่ียวขอ้ง [6, 20] ดงัน้ี     

                                        ……………………. (1) 
 

โดยท่ี         E    = พลงังานท่ีถูกดูดซบั (Energy dissipated) ; จูล 
     C     = สมัประสิทธ์ิความแขง็ (Stiffness Coefficient); น้ิวต่อเซนติเมตร 
            C1-C6   = ระยะการยบุตวัในแต่ละต าแหน่งของยวดยาน; น้ิว 
                  2 / 2G A B  = สมัประสิทธ์ิตวัเลขคงท่ีส าหรับแรงตา้นการชน; น้ิว (A และ B คือ ค่าสมัประสิทธ์ิความ

แขง็เกร็งของวตัถุ [21]) 
                     γ = 1+tan2 โดยท่ี θ เท่ากบั 0 องศา (เน่ืองจากเป็นทิศทางเดียวกนัและมุมของการชนเท่ากบั 0 องศา) 
 

สมการท่ีใชใ้นการวเิคราะห์หาความเร็วขณะชน (Equivalent Barrier Speed; EBS) ดงัสมการท่ี (2)  
 

                                       ………………………………….(2)      
           
โดยท่ี     EBS    = ความเร็วเทียบเท่าขณะชน; กิโลเมตรต่อชัว่โมง 
               Eactual   = พลงังานท่ีถูกดูดซบั (Energy dissipated); จูล 
                g       = ความเร่งโลก = 9.81 เมตรต่อวนิาที2 

                  Wt     = น ้ าหนกัรถรวมน ้ าหนกับรรทุก; กิโลกรัม 
 

 จากการค านวณหาความเร็วก่อนชนของรถยนต์ (V1) ซ่ึงเท่ากบัความเร็วขณะชน (บริเวณจุดเกิดเหตุไม่มีรอย
เบรค) พบว่าความเร็วก่อนชนของรถยนต์ (V1) เท่ากับ 141.39 กิโลเมตรต่อชั่วโมง และพลงังานท่ีเกิดข้ึนขณะชน 
เท่ากบั 1,132,929 จูล เน่ืองจากเป็นการชนแบบชนทา้ย (Rear-end) โดยมีมุมของการชนเท่ากบั 0 องศา ซ่ึงภายหลงัการ
ชนรถยนตไ์ดติ้ดไปกบัส่วนทา้ยของพว่งลากของรถบรรทุกพว่งประมาณ 100 เมตร  

การหาความเร็วหลงัชนของรถทั้งสองคนั [ความเร็วหลงัจากการชนของรถคนัท่ี 1 (U1) = ความเร็วหลงัจาก
การชนของรถคนัท่ี 2 (U2) ] จากภาพวดีีโอ โดยใชจุ้ดอา้งอิงจากจุดท่ีเกิดการชน เป็นระยะทาง 20 เมตร และเวลาในการ
เดินทางเท่ากบั 1.60 วินาที จากสมการ (S = VT) พบวา่ความเร็วหลงัจากการชนของยวดยานทั้งสองคนั (𝑈1=𝑈2= 45) 
เท่ากบั 45 กิโลเมตรต่อชัว่โมง  
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ภาพที ่8 การหาระยะทางและเวลาขณะชนจากวดีิโอ 
 

 จากขอ้มูลความเร็วท่ีไดส้ามารถหาความเร็วท่ีเปล่ียนแปลงไปหลงัจากการชน (Delta-V) ไดจ้ากความสัมพนัธ์
ระหวา่งโมเมนตมักบัการชนแบบไม่ยดืหยุน่ เป็นลกัษณะการชนกนัโดยท่ีวตัถุทั้งสองเม่ือเกิดการชนแลว้ติดกนัไปดว้ย
ความเร็วท่ีเท่ากนั การชนลกัษณะน้ีท าใหผ้ลรวมของโมเมนตมัก่อนชนเท่ากบัหลงัชน แต่พลงังานจลน์จะไม่เท่ากนัดงั
สมการท่ี (3) ซ่ึงเป็นสมการโมเมนตมัการชนแบบไม่ยดืหยุน่ 

 

                                                          1 1 2 2 1 2( )m u m u m m v   ……………….………… (3) 
 

 สมการพลงังานจลน์การชนแบบไม่ยดืหยุน่ ดงัแสดงในสมการท่ี (4) 

                                                      
2 2 2

1 1 2 2 1 2

1 1 1
( )

2 2 2
m u m u m m v  

…………..…………. (4) 
 

โดยท่ี       v          คือ ความเร็วหลงัการชนของรถคนัท่ี 1 และ 2 ท่ีติดกนั     

  1m , 2m   คือ น ้ าหนกัของรถคนัท่ี 1 และ 2  

       1u , 2u     คือ ความเร็วก่อนการชนของรถคนัท่ี 1 และ 2  
 

 จากผลการวิเคราะห์ด้วยโปรแกรม Crash Zone (ภาพท่ี 9) พบว่าความเร็วของรถยนต์ก่อนชน (𝑉1) เท่ากับ 
141.05 กิโลเมตรต่อชัว่โมง และความเร็วของรถบรรทุกก่อนท่ีจะเกิดการชน (𝑉2) เท่ากบั 42.18 กิโลเมตรต่อชัว่โมง 
หลงัจากการชนพบวา่ ความเร็วท่ีเปล่ียนแปลงไปของรถยนต ์(∆𝑉1) เท่ากบั 96.05 กิโลเมตรต่อชัว่โมง ส่วนความเร็วท่ี
เปล่ียนแปลงไปของรถบรรทุกพว่ง (∆𝑉2) เท่ากบั 2.82 กิโลเมตรต่อชัว่โมง  
 

 
 

ภาพที ่9 ผลการวเิคราะห์หาความเร็วจากโปรแกรม Crash Zone 
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สรุปปัจจัยทีท่ าให้เกดิอบัุติเหตุ 
1. ปัจจยัจากคน 
คนขบัรถยนตเ์ก๋ง: จากคลิปวดีิโอท่ีบนัทึกเหตุการณ์ขณะเกิดเหตุ พบวา่รถยนตเ์ก๋งขบัมาดว้ยความเร็วสูงและ

ชนเขา้ท่ีทา้ยรถพว่งท่ีบรรทุกออ้ยมาเต็มคนัรถ โดยเวลาเกิดเหตุประมาณ 4.22 นาฬิกา ซ่ึงเป็นเวลาท่ีผูข้บัและผูโ้ดยสาร
พ่ึงเลิกงานและก าลงัมุ่งกลบับา้น เม่ือมาถึงท่ีเกิดเหตุซ่ึงเป็นบริเวณท่ีไม่มีไฟส่องสว่างประกอบกับขบัรถยนต์ดว้ย
ความเร็วสูงอาจมีอาการง่วงหรือเหน่ือยลา้จากการท างาน ท าใหไ้ม่สามารถมองเห็นและหยดุรถไดท้นั จึงท าใหเ้กิดการ
ชนและน าไปสู่การเสียชีวติในเวลาต่อมา  

 
 

2. ปัจจยัจากยานพาหนะ 
เม่ือพิจารณาในส่วนของรถบรรทุกพว่ง เน่ืองจากรถพว่งไม่มีการติดตั้งไฟกระพริบบริเวณปลายออ้ยท่ียืน่แตมี่

เพียงผา้แดง (ขอ้มูลไดจ้ากการตรวจสอบบริเวณจุดเกิดเหตุและยวดยาน) ซ่ึงมองเห็นไดเ้ฉพาะเวลากลางวนั ท าให้
รถยนต์ท่ีแล่นตามมาขา้งหลงัมองไม่เห็นจึงเกิดการชนทา้ยรถบรรทุกพ่วงอย่างรุนแรงส่งผลให้เกิดการบาดเจ็บและ
เสียชีวติข้ึน 

 

3. ปัจจยัจากถนนและส่ิงแวดล้อม 
บริเวณจุดเกิดอุบติัเหตุอยูบ่นถนนสายท่าพระ-โกสุมพิสัย ผิวจราจรมีสภาพดีช่องจราจรกวา้งและเป็นช่วง

ถนนท่ีทางตรงและยาวท าใหส้ามารถใชค้วามเร็วไดสู้ง ประกอบกบับริเวณดงักล่าวไม่มีไฟฟ้าแสงสวา่ง จึงท าใหย้ากแก่
การมองเห็นและน าไปสู่การเกิดอุบติัเหตุในคร้ังน้ี  

 

สรุปผลและข้อเสนอแนะ 
จากการศึกษาการสืบสวนอุบติัเหตุเชิงลึกทางถนนโดยการประยุกต์ใชอ้ากาศยานไร้คนขบัและโปรแกรม 

Crash Zone ในการวเิคราะห์และจ าลองการเกิดเหตุ สามารถสรุปสาระส าคญัและขอ้เสนอแนะไดด้งัน้ี 
(1) การประยกุตใ์ชเ้ทคโนโลยอีากาศยานไร้คนขบัในการสืบสวนอุบติัเหตุทางถนนช่วยลดระยะเวลาในการ

ส ารวจอย่างมาก และลดระยะเวลาการหยุดชะงกัของการจราจรบริเวณดงักล่าวลง รวมทั้งลดความเส่ียงในการเกิด
อุบติัเหตุต่อเจา้หน้าท่ีส ารวจขอ้มูล ณ จุดเกิดเหตุ เน่ืองจากไม่ตอ้งเขา้ไปพ้ืนท่ีบริเวณเกิดเหตุกรณีท่ีอยู่บนถนนท่ีมี
การจราจรผา่นของยวดยาน 

(2) เม่ือเปรียบเทียบความแม่นย  าของต าแหน่งต่าง ๆ ณ จุดเกิดเหตุท่ีไดจ้ากอากาศยานไร้คนขบักบัการเก็บ
ขอ้มูลอุบติัเหตุดว้ยวธีิทัว่ไป พบวา่ระยะและต าแหน่งมีความใกลเ้คียงกนักบัระยะท่ีวดัไดจ้ริงจากจุดเกิดเหตุ เน่ืองจากมี
การติดตั้งกลอ้งความละเอียดสูงเพ่ือใชบ้นัทึกภาพรวมทั้งลกัษณะบริเวณท่ีเกิดเหตุสามารถมองในมุมมองท่ีกวา้งและอยู่
ในรูปแบบ 3 มิติ และมุมมองท่ีไดจ้ากการส ารวจดว้ยอากาศยานไร้คนขบัมีความหลากหลาย โดยเฉพาะมุมมองจาก
ดา้นบน (Top view) ซ่ึงการเก็บขอ้มูลทัว่ไปไม่สามารถกระท าได ้ท าให้การวิเคราะห์หาสาเหตุการเกิดอุบติัเหตุมีความ
หลากหลายของขอ้มูลซ่ึงมีความส าคญัอยา่งมาก นอกจากน้ีผลของการจ าลองลกัษณะของบริเวณจุดเกิดเหตุและความ
เสียหายของยวดยานในรูปแบบของภาพ 3 มิติ มีลกัษณะและขนาดใกลเ้คียงกบัของจริง  

(3) ส าหรับการน าขอ้มูลท่ีไดจ้ากการส ารวจโดยอากาศยานไร้คนขบัไปสร้างภาพจ าลองในรูปแบบ 3 มิติ โดย
ใชโ้ปรแกรม Agisoft Photoscan ผลท่ีไดส้ามารถน าผลท่ีไดไ้ปน าเขา้โปรแกรม Crash Zone เพ่ือประกอบการฟ้ืนฟกูาร
เกิดเหตุและวเิคราะห์หาสาเหตุการเกิดอุบติัเหตุ 
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