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จดุประสงคเ์ชิงพฤติกรรม

• 1. จ าแนกวธิกีารจดัการขอ้มลูในระบบสารสนเทศภูมศิาสตรไ์ด้

• 2. จ าแนกรปูแบบการวเิคราะหข์อ้มลูในระบบสารสนเทศภูมศิาสตรไ์ด้

• 3. จ าแนกฟังกช์นัการวเิคราะหข์อ้มลูเชงิพืน้ทีใ่นระบบสารสนเทศภมูศิาสตรไ์ด้

• 4. จ าแนกวธิกีารวเิคราะหข์อ้มลูแบบเวกเตอร์

• 5. จ าแนกวธิกีารวเิคราะหข์อ้มลูแบบราสเตอร์



บทน า

• ระบบสารสนเทศภูมศิาสตร (GIS) มอีงคป์ระกอบ (Component) และความสามารถในการท างาน 
(Function) ที่มคีวามแตกต่างจากระบบสารสนเทศโดยทัว่ไปดงัที่กล่าวไปแล้ว โดยระบบสารสนเทศ
ภูมศิาสตรส์ามารถวเิคราะหข์อ้มลูเชงิพืน้ทีแ่ละแสดงผลลพัธเ์ป็นผลติภณัฑไ์ดห้ลากหลาย เช่น แผนทีซ่ึ่ง
แสดงขอ้มลูทีม่พีกิดัภูมศิาสตรใ์นการอา้งองิต าแหน่งทีต่ ัง้ เป็นตน้ ทัง้นี้ ในการวเิคราะหข์อ้มลูสามารถน า
ขอ้มลูเชงิพืน้ทีใ่นรปูแบบของชัน้ขอ้มลู (Data layers) และขอ้มลูคุณลกัษณะในระบบฐานข้อมลูของระบบ
สารสนเทศภมูศิาสตรม์าช่วยในการวเิคราะห ์เพือ่ใหไ้ดค้ าตอบตามวตัถุประสงคท์ีต่อ้งการ



6.1 การจดัการข้อมลูในระบบสารสนเทศภมิูศาสตร์

• ขอ้มลูในระบบสารสนเทศภูมศิาสตร์ ประกอบดว้ย ขอ้มลูเชงิพืน้ที่ (Spatial data) และขอ้มลูคุณลกัษณะ
(Attribute data) โดยการสรา้งแบบจ าลองของขอ้มลูเชงิพืน้ที่ (Spatial data model)

• เพือ่ใชใ้นการจดัเกบ็ขอ้มลูระบบสารสนเทศภูมศิาสตรท์ีจ่ าแนก ลกัษณะการจดัเกบ็ขอ้มลูเชงิพืน้ที่ แบง่ได้
2 รปูแบบ ไดแ้ก่ รปูแบบเวกเตอร์ (Vector) แสดงดว้ยสญัลกัษณ์ จุด (Point) เสน้ (Line) และรปูปิด
(Polygon)

• โดยจะมคีวามสมัพนัธก์บัคา่พกิดั ซึง่ประกอบดว้ยพกิดัทางราบ (X,Y) และพกิดัทางดิง่ (Z) และ รปูแบบ
ราสเตอร์ (Raster) ประกอบดว้ยชุดของจุดภาพ (Pixel) ในกรดิ (Grid) โดยอา้งองิคา่พกิดัในรปูแบบแถว
(Row) และคอลมัน์ (Column) ภายในจุดภาพจะแทนดว้ยขอ้มลูตวัเลขคา่หนึ่งซึง่เป็นตวัแทนของขอ้มลูใด
ๆ ในจุดภาพ



ภาพท่ี 6.1 แบบจ าลองเชิงพืน้ท่ี



6.1 การจดัการข้อมลูในระบบสารสนเทศภมิูศาสตร์ (ต่อ)

• 6.1.1 ระบบน าเข้าข้อมลูสารสนเทศภมิูศาสตร์

• 6.1.2 การแปลงข้อมลูโดยการแปลงเป็นดิจิทลั

• 6.1.3 การน าเข้าข้อมลูแบบเวกเตอร์

• 6.1.4 การน าเข้าข้อมลูแรสเตอร์

• 6.1.5 การจดัเกบ็และการแก้ไขข้อมลู

• 6.1.6 การน าเสนอข้อมลูในรปูแบบของแผนท่ี



6.1 การจดัการข้อมลูในระบบสารสนเทศภมิูศาสตร์ (ต่อ)

• 6.1.1 ระบบน าเข้าข้อมลูสารสนเทศภมิูศาสตร์

• อุปกรณ์น าเข้าข้อมูล (Input devices) มีหน้าที่แปลงข้อมูลจากข้อมูลอนาล็อก (Analogue data) เช่น 
ข้อมูลแผนที่ลายเส้น ข้อมูลของรูปถ่ายทางอากาศ หรือข้อมูลของภาพถ่ายดาวเทียม เป็นต้ น ให้
กลายเป็นข้อมูลเชิงเลขที่มีค่าตวัเลขอยู่ระหว่าง 0-255 (ข้อมูล 8 บิต) ท าให้สามารถวิเคราะห์และ
ประมวลผลขอ้มลูดว้ยคอมพวิเตอรไ์ด้

• ขอ้มลูแบบเวกเตอรส์ามารถน าเขา้สูร่ะบบสารสนเทศ โดยอาศยัอุปกรณ์น าเขา้ คอื เครื่องแปลงเป็นดจิทิลั 
หรอื ดจิไิทเซอร ์(Digitizer)

• ขอ้มลูแบบราสเตอรจ์ะถกูน าเขา้สูร่ะบบสารสนเทศ โดยอาศยัอุปกรณ์ คอื เครือ่งสแกน (Scanner)

• ส่วนข้อมูลคุณลักษณะ ซึ่งมีลักษณะเป็นตัวเลขและตัวอักษรจะถูกน าเข้าสู่ระบบทางแป้ นพิมพ ์
(Keyboard)



ภาพท่ี 6.2 ระบบน าเข้าข้อมูล



6.1 การจดัการข้อมลูในระบบสารสนเทศภมิูศาสตร์ (ต่อ)

• 6.1.2 การแปลงข้อมลูโดยการแปลงเป็นดิจิทลั

• ขอ้มลูของจุดใด ๆ บนแผนทีจ่ะถูกแปลงไปเป็นขอ้มลูพกิดั (X, Y) ของตวัแปลงเป็นดจิทิลั ซึ่งเป็นระบบ
พกิดัสมมต ิ(Local coordinate system) โดยวธิกีารแปลงเป็นดจิทิลั (Digitization) จากนัน้จะต้องแปลง
ค่าพิกัดในระบบสมมติดังกล่าว ให้กลายเป็นระบบพิกัดมาตรฐานของภูมิประเทศ เช่น (Ground
coordinate system) ของประเทศไทย หรอืพกิดั State Plane Coordinates System (SPCS) ประเทศ
สหรฐัอเมรกิา เป็นตน้

• การแปลงข้อมูลพิกัดสามารถใช้โปรแกรมส าเร็จรูป หรือใช้การแปลงพิกัดแบบสัมพันธ์ (Affine
transformation) จากระบบพกิดัของตวัแปลงเป็นเลข (x, y) ใหม้าเป็นระบบพกิดัมาตรฐานในภูมปิระเทศ 
(X,Y) ตามตอ้งการ



6.1 การจดัการข้อมลูในระบบสารสนเทศภมิูศาสตร์ (ต่อ)

• 6.1.3 การน าเข้าข้อมลูแบบเวกเตอร์
• อาศยัอุปกรณ์ คอื ตวัแปลงเป็นดจิทิลั (Digitizing tablets) ขอ้มลูรปูแบบแผนทีจ่ะถูกตดิตัง้บนกระดาน
อเิลก็ทรอนิกส์ จากนัน้ใชอุ้ปกรณ์ชีต้ าแหน่งพรอ้มทีเ่ลง็ (Cross-hair) ท าการวางลงบนต าแหน่งของแผนทีท่ี่
ตอ้งการจดัเกบ็ขอ้มลูเขา้สูร่ะบบสารสนเทศภมูศิาสตร์

• ในการท างาน ขอ้มลูทีเ่ป็นเชงิเสน้ (Arc) หรอืรปูปิด (Polygon) จะตอ้งท าการบนัทกึขอ้มลูแบบจุดต่อจุดเรยีงกนั
จนถงึจุดสุดทา้ยหรอืยอ้นกลบัมายงัจุดแรกจงึเริม่ตน้เกบ็ขอ้มลูชุดใหม ่เรยีกว่า การจดัเก็บขอ้มลูแบบท าดว้ยมอื 
(Manual data capturing) ซึง่เหมาะกบัปรมิาณขอ้มลูไมม่ากและไมซ่บัซอ้น

• หากขอ้มลูซบัซอ้นและมปีรมิาณมากสามารถเลอืกใช้ เครือ่งแปลงเป็นดจิทิลัส าหรบัเสน้แบบอตัโนมตัิ (Automatic
line-following digitizer) แทน

• ปัจจุบนัการจดัเก็บข้อมูลแบบท าด้วยมือไม่ได้ร ับความนิยม เน่ืองจากเป็นงานที่ซ ้าซาก ใช้ เวลานาน และ
สิน้เปลอืงคา่ใชจ้า่ย จงึท าใหก้ารน าเขา้โดยวธิสีแกนแทน เนื่องจากใชเ้วลาในการท างานน้อยกว่า



ภาพที่ 6.3 แบบจ าลองเชิงพื้นที่



6.1 การจดัการข้อมลูในระบบสารสนเทศภมิูศาสตร์ (ต่อ)

• 6.1.4 การน าเข้าข้อมลูแรสเตอร์

• ขอ้มลูแรสเตอร์ เชน่ รปูถ่ายทางอากาศ หรอืภาพถ่ายดาวเทยีม สามารถน าเขา้สูร่ะบบไดโ้ดยการใช้
อุปกรณ์แปลงขอ้มลู เชน่ เครือ่งสแกนแบบแทง่ทรงกระบอก (Drum scanner)

• โดยการตดิตัง้ขอ้มูลต้นฉบบับนแท่งทรงกระบอกจากนัน้เซน็เซอร ์ (Sensor) จะบนัทกึขอ้มูลในลกัษณะ
ของระดบัความเขม้ของแสงและจะถูกแปลงเป็นขอ้มลูเชงิเลขในหน่วยจุดภาพ (0-255) ส าหรบัภาพขาว-
ด า

• และท าการแยกภาพสอีอกเป็นแมส่ ีคอื สแีดง (R) สเีขยีว (G) และสนี ้าเงนิ (B) ส าหรบัเครือ่งสแกนภาพสี



ภาพท่ี 6.4 การน าเข้าข้อมลูแรสเตอรด้์วยเคร่ืองสแกนแบบแท่ง
ทรงกระบอก



6.1 การจดัการข้อมลูในระบบสารสนเทศภมิูศาสตร์ (ต่อ)

• 6.1.5 การจดัเกบ็และการแก้ไขข้อมลู

• ขอ้มลูจะถกูจดัเกบ็ตามประเภท โดยขอ้มลูเชงิพืน้ที่ ทัง้รปูแบบเวกเตอร์ (จุด เสน้ และรปูปิด) และ
ราสเตอร์ และขอ้มลูลกัษณะประจ า ไดแ้ก่ ตวัอกัษรและตวัเลข เชน่ ชื่อสถานที่ ชื่อทางภมูศิาสตร์ คา่พกิดั
ของตารางพกิดัถูกจดัเกบ็ในรปูของแฟ้มขอ้มลูทีแ่ยกออกจากกนัเป็นชัน้ขอ้มลู

• แฟ้มของชัน้ขอ้มลูเหลา่น้ีจะเชื่อมต่อกนัในลกัษณะซอ้นทบั ขอ้มลูในทุกชัน้ขอ้มูลจะเชื่อมโยงกนัโดยอาศยั
พกิดัต าแหน่งทางภมูศิาสตร ์(Geocoding) และถกูจดัเกบ็ในลกัษณะของแฟ้มขอ้มลู (Data file)



ภาพท่ี 6.5 การจดัเกบ็และการแก้ไขข้อมลู



6.1 การจดัการข้อมลูในระบบสารสนเทศภมิูศาสตร์ (ต่อ)

• 6.1.6 การน าเสนอข้อมลูในรปูแบบของแผนท่ี

• นิยมแสดงผลในรูปแบบของแผนที่ จากการผลติด้วยระบบคอมพวิเตอร์ โดยอาศยัขอ้มูลจากระบบ
สารสนเทศภูมศิาสตร ์ซึง่เพิม่ประสทิธภิาพ สะดวก รวดเรว็ และถูกตอ้งแมน่ย า โดยผลลพัธ์ทีไ่ดส้ามารถ
แสดงในรูปของรายงาน ตาราง หรอืแผนที่เฉพาะทาง (Thematic map) ที่มคีวามละเอยีด ถูกต้องและ
สวยงาม และมคีา่ใชจ้า่ยลดลง

• อย่างไรก็ตาม การน าเสนอข้อมูลในรูปแบบแผนที่การท าให้เป็นมาตรฐานสากลเป็นสิ่งส าคัญ เช่น 
รปูแบบ รายละเอยีด สญัลกัษณ์ และลกัษณะของการน าเสนอ เป็นตน้ เพื่อใหผ้ลลพัธม์มีาตรฐานและเป็น
ทีย่อมรบั



ภาพท่ี 6.6 แผนท่ีสภาพการใช้ท่ีดินใน
หมู่บา้นคลองหก ต.เกาะเปริด 
อ.แหลมสิงห ์จ.จนัทบุรี



6.2 การวิเคราะหข้์อมลูในระบบสารสนเทศภมิูศาสตร์

• การสรา้งแบบจ าลองเชงิพืน้ทีเ่ป็นการจ าลองสิง่ทีใ่ชเ้ป็นตวัแทนปรากฏการณ์ต่าง ๆ ทีส่นใจ เพือ่ทีจ่ะชว่ย
ใหไ้ดค้ าตอบจากระบบสารสนเทศภมูศิาสตร์ วธิกีารท างานเพือ่ใหไ้ดผ้ลลพัธท์ีด่ทีีส่ดุ คอื การผสมผสาน
ขอ้มลูเชงิพืน้ทีท่ีเ่กีย่วขอ้งเขา้มาวเิคราะหร์ว่มกนัในรปูแบบของชัน้ขอ้มลูเชงิพื้นที่ (Spatial data layers)
โดยจดัเกบ็ในรปูแบบของฐานขอ้มลูเชงิพืน้ที่



ภาพท่ี 6.7
การสร้างแบบจ าลองเชิงพืน้ท่ี
โดยการจดัเกบ็ในรปูแบบ
ของฐานข้อมลูเชิงพืน้ท่ี



6.2 การวิเคราะหข้์อมลูในระบบสารสนเทศภมิูศาสตร ์(ต่อ)

• ทัง้รูปแบบเวกเตอรแ์ละราสเตอร ์เช่น ชัน้ขอ้มลูขอ้มลูประชากร ชัน้ขอ้มลูเสน้ทางคมนาคม ชัน้ขอ้มลูสิง่ปกคลุม
ดนิ ชัน้ขอ้มลูทรพัยากรป่าไม ้หรอืชัน้ขอ้มลูแหล่งน ้า เป็นตน้

• จุด เชน่ ต าแหน่งของสิง่ปลกูสรา้ง อาคาร สถานทีร่าชการ หรอืสถานีตรวจวดัสภาพอากาศ เป็นตน้
• เสน้ เชน่ ถนน แมน่ ้า แนวทอ่ประปา หรอืทางรถไฟ เป็นตน้
• รปูปิด เชน่ ขอบเขตการปกครอง ครอบเขตลุ่มน ้า หรอืขอบเขตป่าไม ้เป็นตน้
• ขอ้ไดเ้ปรยีบของการท างานในระบบสารสนเทศภมูศิาสตร ์คอื ขอ้มลูเชงิพืน้ทีจ่ะถูกเชื่อมโยงความสมัพนัธเ์ขา้กบั
ขอ้มลูคุณลกัษณะในกระบวนการวเิคราะหใ์นระบบคอมพวิเตอร์

• 6.2.1 รปูแบบท าด้วยมือ
• 6.2.2 รปูแบบท าด้วยคอมพิวเตอร์



6.2 การวิเคราะหข้์อมลูในระบบสารสนเทศภมิูศาสตร ์(ต่อ)

• 6.2.1 รปูแบบท าด้วยมือ

• การจดัท าขอ้มูลอาศยัการคดัลอกลายลงบนกระดาษหรอืแผ่นใส การวเิคราะหปั์จจยัที่มหีลายตวักระท า
โดยการซอ้นทบัแผน่ใสลงบนเครือ่งฉายแผน่ใส

• มขีอ้จ ากดัเกี่ยวกบัจ านวนของแผ่นใสทีใ่ชซ้อ้นทบัและปรมิาณแสงสว่างทีใ่ชส้อ่งผ่าน อกีทัง้ยงัสิน้เปลอืง
เน้ือทีใ่นการจดัเกบ็ขอ้มลูมาก



6.2 การวิเคราะหข้์อมลูในระบบสารสนเทศภมิูศาสตร ์(ต่อ)

• 6.2.2 รปูแบบท าด้วยคอมพิวเตอร์

• โดยการจดัท าฐานขอ้มูลดว้ยระบบคอมพวิเตอร์ เริม่ตัง้แต่การน าเขา้ จดัเกบ็ แก้ไข แสดงผล วเิคราะห ์
และจดัท ารายงาน การวเิคราะหห์ลายปัจจยัสามารถด าเนินการไดโ้ดยสะดวก

• โดยมฟัีงก์ชนัการท างานที่ใช้หลกัเกณฑ์ทางคณิตศาสต์ ตรรกศาสตร์ มาช่วยในการก าหนดคุณสมบตัิ
ของชัน้ขอ้มลูในการวเิคราะห์

• การปฏบิตัิงานจงึใช้เวลาน้อยลง ใช้เน้ือที่ในการจดัเก็บขอ้มูลลดลง นอกจากน้ีการเรยีก ใช้ชัน้ขอ้มูลที่
จ ัดเก็บไว้มาด าเนินการวิเคราะห์ร่วมกับข้อมูลน าเข้าอื่น ๆ ยังสามารถท าได้อย่างง่ ายดายและมี
ประสทิธภิาพ



6.3 ฟังกช์นัการวิเคราะหข้์อมลูในระบบสารสนเทศภมิูศาสตร์

• การปฏบิตังิานในระบบสารสนเทศภูมศิาสตร ์มลีกัษณะการวเิคราะหข์อ้มลูในหลายระดบั

• ระดบัการท างานทีไ่มต่อ้งอาศยัขัน้ตอนการท างานทีซ่บัซอ้น เชน่ การแสดงผลความสมัพนัธข์องชัน้ขอ้มลู
ต่าง ๆ กบัขอ้มลูคณัลกัษณะ เชน่ การวดัระยะทาง การค านวณพืน้ที ่เป็นตน้

• ระดบัการท างานที่ต้องอาศยัขัน้ตอนการท างานที่ซบัซ้อนมากขึน้ เช่น การซ้อนทบัชัน้ขอ้มูลของแต่ละ
ปัจจยั การวิเคราะห์พื้นที่เหมาะสมหรือพื้นที่ศกัยภาพ การวิเคราะห์เส้นทางที่ดีที่ สุด การประเมิน
คา่ใชจ้า่ยในการเดนิทาง รวมไปถงึการวเิคราะหก์ารเปลีย่นแปลงทีจ่ะเกดิขึน้ในอนาคต เป็นตน้



ภาพท่ี 6.8 วิเคราะหห์าเส้นทางท่ีดีท่ีสดุ



6.3 ฟังกช์นัการวิเคราะหข้์อมลูในระบบสารสนเทศภมิูศาสตร ์
(ต่อ)
• ในรปูแบบการท างานของระบบสารสนเทศภูมศิาสตร ์เป็นลกัษณะการท างานแบบตัง้ค าถาม หลงัจากนัน้
จงึเลอืกใชค้วามสามารถของฟังกช์นัการท างานในระบบสารสนเทศภมูศิาสตร ์เพื่อใหไ้ดม้าซึ่งผลลพัธข์อง
ค าถามทีไ่ดต้ัง้ไว้

• โดยฟังก์ชนัของการวเิคราะห์ขอ้มูลเชงิพื้นที่ในระบบสารสนเทศภูมศิาสตร ์มฟัีงก์ชนัหลกัประมาณ 30 
ฟังก์ชนั แบ่งแยกเป็นฟังก์ชนัย่อยไดอ้กีมากกว่า 100 ฟังก์ชนั ตามลกัษณะของการท างานตัง้แต่ระดบั
การวเิคราะหไ์มซ่บัซอ้นจนกระทัง่ซบัซอ้นมาก 



6.3 ฟังกช์นัการวิเคราะหข้์อมลูในระบบสารสนเทศภมิูศาสตร ์
(ต่อ)
• 6.3.1 การจดัเรียงข้อมลู (Sort)

• 6.3.2 การสืบค้น (Search) และค้นคืน (Query)

• 6.3.3 การค านวณขนาด ความยาว และระยะทางหรือระยะห่าง

• 6.3.4 การทดสอบตรรกะพีชคณิตบลีูน (Boolean algebra)

• 6.3.5 การวิเคราะหร่์วมกนัทัง้ข้อมลูเชิงพืน้ท่ีและข้อมลูคณุลกัษณะ



ภาพท่ี 6.9 การจดัเรียงข้อมูล การสืบค้น และค้นคืน



ภาพท่ี 6.10 การค านวณข้อมูลคณุลกัษณะ



ภาพท่ี 6.11 ตวัด าเนินการของการทดสอบตรรกะพีชคณิตบลีูน 
ค านวณเลชคณิตและสถิติ



ภาพท่ี 6.12 การทดสอบตรรกศาสตรบ์ลีูนของตวัด าเนินการ
AND OR NOT และ XOR



ภาพท่ี 6.13 การวิเคราะหร่์วมกนัทัง้ข้อมลูเชิงพืน้ท่ี
และข้อมูลคณุลกัษณะโดยการซ้อนทบัข้อมลู



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร์

• ขอ้มลูเชงิพืน้ทีแ่บบเวกเตอร์ ประกอบดว้ย จุด เสน้ และรปูปิด พรอ้มทัง้ขอ้มลูคุณลกัษณะ ในการ
วเิคราะหข์อ้มลูแบบเวกเตอรม์ฟัีงกช์นัในการท างานทีห่ลากหลายในการน ามาชว่ยแกปั้ญหาใหไ้ดม้าซึง่
ผลลพัธท์ีต่อ้งการ

• 6.4.1 การสร้างพืน้ท่ีกนัชน (Buffer operation)

• 6.4.2 การซ้อนทบัข้อมลู (Map overlay)

• 6.4.3 การปรบัแปลงข้อมลู (Map manipulation)

• 6.4.4 การวดัระยะทาง (Distance measurement)



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.1 การสร้างพืน้ท่ีกนัชน (Buffer operation)

• เป็นการสรา้งพืน้ทีล่อ้มรอบตวัแทนขอ้มลูเชงิพืน้ที่ (จุด เสน้ และรปูปิด) โดยอาศยัการก าหนดระยะห่าง
ตามทีก่ าหนด

• ผลทีไ่ดค้อืชัน้ขอ้มลูใหมท่ีแ่สดงระยะหา่งออกจากลกัษณะทีร่ะบุ

• ทัง้น้ีเพื่อตอบปัญหาเชงิพืน้ที่ในการวเิคราะห์ขอ้มูล เช่น การค านวณค่าทีอ่ยู่ใกลเ้คยีง การค านวณพืน้ที่
สว่นทีข่ยายออก  และการค านวณเพือ่คน้หา เป็นตน้



ภาพท่ี 6.14 การสร้างแนวกนัชน



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.2 การซ้อนทบัข้อมลู (Map overlay)
• การวเิคราะหค์วามสมัพนัธร์ะหวา่งปัจจยัมากกวา่หนึ่งปัจจยั ตอ้งอาศยัการซอ้นทบัขอ้มลูเชงิพืน้ที่
• โดยใชเ้งือ่นไขทางคณิตศาสตรแ์ละตรรกศาสตรใ์นการวเิคราะห ์เพือ่ใหไ้ดผ้ลลพัธต์ามทีต่้องการ
• ในการซอ้นทบัขอ้มลูเชงิพืน้ที ่ชัน้ขอ้มลูแต่ละชัน้จะตอ้งมรีะบบพกิดัเดยีวกนั

• กระบวนการซ้อนทบั
• 1) พ้อยต-์อิน-โพลีกอน (Point-in-polygon) 
• 2) ไลน์-อิน-โพลีกอน (Line-in-polygon) 
• 3) โพลีกอน-ออน-โพลีกอน (Polygon-on-polygon) 



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.2 การซ้อนทบัข้อมลู (Map overlay) (ต่อ)
• กระบวนการซ้อนทบั
• 1) พ้อยต-์อิน-โพลีกอน (Point-in-polygon)
• การเลอืกขอ้มูลจุดที่ตกอยู่ในรูปปิดที่ต้องการค าตอบ เช่น จ านวนโรงพยาบาลในอ าเภอที่ก าหนด กรณีน้ี ชัน้
ขอ้มลูต าแหน่งโรงพยาบาลเป็นพืน้ทีเ่ป้าหมาย เป็นตน้ 

• 2) ไลน์-อิน-โพลีกอน (Line-in-polygon)
• การเลอืกขอ้มลูเสน้ทีต่กอยูใ่นรปูปิดหรอืลากผา่นรปูปิดทีต่อ้งการค าตอบ เชน่ จ านวนถนนที่อยูใ่นหรอืผา่นอ าเภอ
ทีก่ าหนด กรณีนี้ ชัน้ขอ้มลูถนนเป็นพืน้ทีเ่ป้าหมาย เป็นตน้

• 3) โพลีกอน-ออน-โพลีกอน (Polygon-on-polygon)
• การซอ้นทบัขอ้มลูรปูปิดสองชัน้ขอ้มลู ผลลพัธค์อืชัน้ขอ้มลูรปูปิดใหม่ และขอ้มลูคุณลักษณะทีเ่กดิขึน้มาจากการ
ผสมกนัของขอ้มลูทัง้สอง



ภาพท่ี 6.15 การซ้อนทบัข้อมูลเวกเตอร์
ตามคณุลกัษณะต่าง ๆ



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.2 การซ้อนทบัข้อมลู (Map overlay) (ต่อ)

• วิธีการซ้อนทบั

• 1) การซ้อนทบัข้อมลูแบบยเูนียน (Union)

• 2) การซ้อนทบัข้อมลูแบบอินเตอรเ์ซกชนั (Intersection)

• 3) การซ้อนทบัข้อมลูแบบไอเดนทิต้ี (Identity)



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.2 การซ้อนทบัข้อมลู (Map overlay) (ต่อ)

• วิธีการซ้อนทบั (ต่อ)

• 1) การซ้อนทบัข้อมลูแบบยเูนียน (Union)

• ชัน้ขอ้มลูน าเขา้และชัน้ขอ้มลูยเูนียนเป็นแบบ โพลกีอน-ออน-โพลกีอน

• โดยใชต้รรกศาสตรบ์ลูนี ‘OR’

• ผลลพัธ์จะเป็นการรกัษารูปปิดเดมิและรูปปิดใหม่ที่เกดิจากการผสมกนัของสองชัน้ขอ้มูล โดยรกัษาชัน้
ขอ้มลูเดมิที่ไม่มพีืน้ทีซ่ ้าซอ้น และผสมขอ้มูลคุณลกัษณะของชัน้ขอ้มลูทัง้สองจากชัน้ขอ้มลูใหม่ที่มพีืน้ที่
ซ ้าซอ้นกนั 



ภาพท่ี 6.16 การซ้อนทบัข้อมูลแบบยเูนียน



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.2 การซ้อนทบัข้อมลู (Map overlay) (ต่อ)

• วิธีการซ้อนทบั (ต่อ)

• 2) การซ้อนทบัข้อมลูแบบอินเตอรเ์ซกชนั (Intersection)

• ชัน้ขอ้มลูน าเขา้และชัน้ขอ้มลูอนิเตอรเ์ซกชนัทีเ่ป็นแบบ

• พอ้ยต-์อนิ-โพลกีอน ไลน์-อนิ-โพลกีอน และ โพลกีอน-ออน-โพลกีอน

• โดยมกีารทดสอบตรรกศาสตรบ์ลูนี ‘AND’

• ผลลพัธจ์ะเป็นการรกัษารปูปิดและขอ้มลูคุณลกัษณะของชัน้ขอ้มลูทัง้สองทีม่พีืน้ที่ซ ้าซอ้นกนัเทา่นัน้



ภาพท่ี 6.17 การซ้อนทบัข้อมลูแบบอินเตอรเ์ซกชนั 



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.2 การซ้อนทบัข้อมลู (Map overlay) (ต่อ)

• วิธีการซ้อนทบั (ต่อ)

• 3) การซ้อนทบัข้อมลูแบบไอเดนทิต้ี (Identity)

• ชัน้ขอ้มลูน าเขา้และชัน้ขอ้มลูไอเดนทติีเ้ป็นแบบ

• พอ้ยต-์อนิ-โพลกีอน ไลน์-อนิ-โพลกีอน และ โพลกีอน-ออน-โพลกีอน

• โดยมกีารทดสอบตรรกศาสตรบ์ลูนี ‘[(input) AND (identity)] OR (input)’

• ผลลพัธ์จะเป็นการรกัษารูปปิดและขอ้มูลคุณลกัษณะของขอ้มูลน าเขา้เป็นเกณฑ์และส่วนที่ซ้อนทบักนั
ของชัน้ขอ้มลูทัง้สอง ขอ้มลูคุณลกัษณะทีไ่ดเ้ป็นการผสมกนัจากชัน้ขอ้มลูทัง้สอง



ภาพท่ี 6.18 การซ้อนทบัข้อมลูแบบไอเดนทิต้ี



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.3 การปรบัแปลงข้อมลู (Map manipulation)
• เป็นการเปลีย่นแปลงขอ้มลูในชัน้ขอ้มลูใหเ้หมาะสมทีจ่ะน าไปใชง้านตอ่เน่ืองไดอ้ยา่งมปีระสทิธภิาพ

• 1) การปรบัแปลงข้อมลูแบบอีลิมิเนท (Eliminate)
• 2) การปรบัแปลงข้อมลูแบบดิสโซลว์ (Dissolve)
• 3) การปรบัแปลงข้อมลูแบบคลิป (Clip)
• 4) การปรบัแปลงข้อมลูแบบอีเรส (Erase)
• 5) การปรบัแปลงข้อมลูแบบเมิรจ์ (Merge)
• 6) การปรบัแปลงข้อมลูแบบสปลิต (Split)
• 7) การปรบัแปลงข้อมลูแบบอพัเดต (Update)



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.3 การปรบัแปลงข้อมลู (Map manipulation) (ต่อ)

• 1) การปรบัแปลงข้อมลูแบบอีลิมิเนท (Eliminate)

• เป็นการก าจดัรปูปิดขนาดเลก็ (Slivers) ทีเ่กดิจากการซอ้นทบัขอ้มลู โพลกีอน-ออน-โพลกีอน

• โดยอาจเกดิบรเิวณทีม่เีสน้ขอบเขตรว่มซึ่งทบักนัไมส่นิท โดยรปูปิดขนาดเลก็ทีม่ขีนาดเลก็กวา่ทีก่ าหนด
จะถกูก าจดัออกไป



ภาพท่ี 6.19 การปรบัแปลงข้อมลูแบบอีลิมิเนท



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.3 การปรบัแปลงข้อมลู (Map manipulation) (ต่อ)

• 2) การปรบัแปลงข้อมลูแบบดิสโซลว์ (Dissolve)

• เป็นการรวมชัน้ขอ้มลูแบบ พอ้ยต์-อนิ-โพลกีอน ไลน์-อนิ-โพลกีอน และ โพลกีอน-ออน-โพลกีอน ทีอ่ยูใ่น
ประเภทขอ้มลู (Class) เดยีวกนั และอยูช่ดิกนัเขา้เป็นชัน้ขอ้มลูเดยีวกนั

• ในกรณี โพลกีอน-ออน-โพลกีอน จะท าการลบเสน้ขอบเขตทีก่ ัน้ระหวา่งกนัออก

• ในกรณี พอ้ยต-์อนิ-โพลกีอน และ ไลน์-อนิ-โพลกีอน จะเป็นการรวมชัน้ขอ้มลูเขา้ดว้ยกนั



ภาพท่ี 6.20 การปรบัแปลงข้อมลูแบบดิสโซลว์ 



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.3 การปรบัแปลงข้อมลู (Map manipulation) (ต่อ)

• 3) การปรบัแปลงข้อมลูแบบคลิป (Clip)

• เป็นการสรา้งชัน้ขอ้มลูใหมแ่บบ พอ้ยต-์อนิ-โพลกีอน ไลน์-อนิ-โพลกีอน และ โพลกีอน-ออน-โพลกีอน ให้
มเีพยีงชัน้ขอ้มลูน าเขา้และขอ้มลูคุณลกัษณะทีต่กอยูภ่ายในพืน้ทีข่องชัน้ขอ้มูลคลปิเทา่นัน้



ภาพท่ี 6.21 การปรบัแปลงข้อมลูแบบคลิป



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.3 การปรบัแปลงข้อมลู (Map manipulation) (ต่อ)

• 4) การปรบัแปลงข้อมลูแบบอีเรส (Erase)

• เป็นการสรา้งชัน้ขอ้มลูใหมแ่บบ พอ้ยต-์อนิ-โพลกีอน ไลน์-อนิ-โพลกีอน และ โพลกีอน-ออน-โพลกีอน ให้
มเีพยีงชัน้ขอ้มลูน าเขา้และขอ้มลูคุณลกัษณะตกอยูภ่ายนอกพืน้ทีข่องชัน้ขอ้มลูอเีรสเท่านัน้



ภาพท่ี 6.22 การปรบัแปลงข้อมลูแบบอีเรส 



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.3 การปรบัแปลงข้อมลู (Map manipulation) (ต่อ)

• 5) การปรบัแปลงข้อมลูแบบเมิรจ์ (Merge)

• เป็นการรวมชัน้ขอ้มลูแบบ พอ้ยต์-อนิ-โพลกีอน ไลน์-อนิ-โพลกีอน และ โพลกีอน-ออน-โพลกีอน ทีอ่ยูใ่น
ประเภทขอ้มลูเดยีวกนั เขา้เป็นชัน้ขอ้มลูเดยีวกนั



ภาพท่ี 6.23 การปรบัแปลงข้อมลูแบบเมิรจ์ 



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.3 การปรบัแปลงข้อมลู (Map manipulation) (ต่อ)

• 6) การปรบัแปลงข้อมลูแบบสปลิต (Split)

• เป็นการแยกชัน้ขอ้มลูแบบ พอ้ยต-์อนิ-โพลกีอน ไลน์-อนิ-โพลกีอน และ โพลกีอน-ออน-โพลกีอน ทีม่อียู่
เดมิออกจากกนั



ภาพท่ี 6.24 การปรบัแปลงข้อมลูแบบสปลิต 



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.3 การปรบัแปลงข้อมลู (Map manipulation) (ต่อ)

• 7) การปรบัแปลงข้อมลูแบบอพัเดต (Update)

• เป็นการท างานกบัชัน้ขอ้มลูน าเขา้และชัน้ขอ้มลูอพัเดตทีเ่ป็นแบบ

• พอ้ยต-์อนิ-โพลกีอน ไลน์-อนิ-โพลกีอน และ โพลกีอน-ออน-โพลกีอน

• โดยใชต้รรกศาสตรบ์ลูนี ‘[(input) NOT (identity)] OR (input)’

• ผลลพัธจ์ะเป็นการรกัษารปูปิดและขอ้มลูคุณลกัษณะของขอ้มลูน าเขา้ ยกเวน้พืน้ทีส่่วนทีซ่อ้นทบักนัของ
ชัน้ขอ้มลูอพัเดตจะไดช้ัน้ขอ้มลูและขอ้มลูคุณลกัษณะของชัน้ขอ้มลูอพัเดต



ภาพท่ี 6.25 การปรบัแปลงข้อมลูแบบอพัเดต 



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.4 การวดัระยะทาง (Distance measurement)

• เป็นการวดัเป็นแนวเสน้ตรงระหวา่งจุดกบัจุด จุดกบัเสน้ รปูปิดกบัรปูปิด หรอืทัง้จุด เสน้ และรปูปิด

• ระยะทางทีว่ดัไดส้ามารถน าไปใชว้เิคราะหค์วามสมัพนัธข์องปัจจยัในการหาค าตอบของปัญหาทีต่อ้งการ 
เชน่ แสดงความสมัพนัธร์ะหวา่งจุดสองจุดในการศกึษาเกีย่วกบัการอยพถิน่ทีอ่ยูอ่าศยั

• 1) การวดัระยะทางแบบเนียร ์(Near)

• 2) การวดัระยะทางแบบพอยดดิ์สแทนซ ์(Point distance)



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.4 การวดัระยะทาง (Distance measurement) (ต่อ)

• 1) การวดัระยะทางแบบเนียร ์(Near)

• เป็นการค านวณระยะทางจากจุด เสน้ หรอืรูปปิด ของชัน้ขอ้มูลหน่ึงไปยงัจุด เสน้ หรอืรูปปิด ของชัน้
ขอ้มลูอื่น



ภาพท่ี 6.26 การวดัระยะทางแบบเนียร์



6.4 การวิเคราะหข้์อมลูแบบเวกเตอร ์(ต่อ)

• 6.4.4 การวดัระยะทาง (Distance measurement) (ต่อ)

• 2) การวดัระยะทางแบบพอยดดิ์สแทนซ ์(Point distance)

• เป็นการค านวณระยะระหวา่งจุดทุกจุดในชัน้ขอ้มลูหน่ึงกบัจุดทัง้หมดในชัน้ขอ้มลูเดียวกนัหรอืในชัน้ขอ้มลู
อื่นภายในรศัมทีีก่ าหนด



ภาพท่ี 6.27 การวดัระยะทางแบบพอยดดิ์สแทนซ์



6.5 การวิเคราะหข้์อมลูแบบราสเตอร์

• ขอ้มูลเชงิพืน้ที่แบบราสเตอร ์ประกอบดว้ย ค่าตวัเลขค่าหน่ึงซึ่งเป็นตวัแทนของสภาพพื้นผวิจรงิบนโลก 
พรอ้มทัง้ขอ้มลูคุณลกัษณะ ในการวเิคราะหข์อ้มลูแบบราสเตอรส์ามารถน าชัน้ขอ้มลูอื่นมาวเิคราะหร์ว่มกนั
ไดค้รัง้ละหลายชัน้ขอ้มูล โดยในการวเิคราะห์ขอ้มูลแบบราสเตอร์มฟัีงก์ชนัใหเ้ลอืกท างานที่หลากหลาย
ทีม่าชว่ยแกปั้ญหาใหไ้ดม้าซึง่ผลลพัธท์ีต่อ้งการ

• 6.5.1 โลคอล โอเปอรเ์รชนั (Local operation)
• 6.5.2 โฟคอล โอเปอร์เรชัน (Focal operation),  เนเบอร์ฮูด โอเปอร์เรชัน (Neighborhood 

operation)
• 6.5.3 โซนนอล โอเปอรเ์รชนั (Zonal operation)
• 6.5.4 โกลบอล โอเปอรเ์รชนั (Global operation), สปาเชียล ออโตคอรรี์เลชนั
• (Spatial autocorrelation) 



6.5 การวิเคราะหข้์อมลูแบบราสเตอร ์(ต่อ)

• 6.5.1 โลคอล โอเปอรเ์รชนั (Local operation)

• เป็นการท างานทีป่ระยุกต ได กบัชัน้ขอ้มลูเดยีวหรอืมากกว่าหน่ึงชัน้ขอ้มลู ส าหรบัชัน้ขอ้มลูเดยีวจะ
เป็นการท างานด านการค านวณแบบต าง ๆ เช น ตัวด าเนินการคณิตศาสตร์ ตรรกศาสตร ์
ตรโีกณมติ ิและเลขยกก าลงั โดยท างานทลีะจุดภาพไปเรือ่ย ๆ จนครบทุกจุดภาพ



ภาพท่ี 6.28 โลคอล โอเปอรเ์รชนั



6.5 การวิเคราะหข้์อมลูแบบราสเตอร ์(ต่อ)

• 6.5.2 โฟคอล โอเปอร์เรชัน (Focal operation),เนเบอร์ฮูด โอเปอร์เรชัน (Neighborhood 
operation)

• เป็นการท างานกบัชัน้ขอ้มลูเดยีวและไดผ้ลลพัธเ์ป็นชัน้ขอ้มลูใหม่

• โดยแต่ละจุดภาพของขอ้มูลน าเขา้จะผ่านการเป็นจุดภาพศูนยก์ลาง (Focus cell) ซึ่งจุดภาพศูนยก์ลาง
เหล่าน้ีจะได้ค่าประจ าจุดภาพใหม่ จากการค านวณทางสถติหิรอืคณิตศาสตร ์กบัค่าประจ าจุดภาพของ
จุดภาพรอบขา้ง (Neighborhood cell)

• โดยจุดภาพศูนยก์ลางจะเคลื่อนต าแหน่งไปเรื่อย ๆ (จากซ้ายไปขวาและจากบนลงล่าง) ค่าผลลพัธท์ี่ได้
จากการค านวณจะถกูน าไปแสดงผลในชัน้ขอ้มลูใหมท่ีต่ าแหน่งของจุดภาพศนูยก์ลางของชัน้ขอ้มลูน าเขา้



ภาพท่ี 6.29 โฟคอล โอเปอรเ์รชนั, เนเบอรฮ์ดู โอเปอรเ์รชนั



6.5 การวิเคราะหข้์อมลูแบบราสเตอร ์(ต่อ)

• 6.5.3 โซนนอล โอเปอรเ์รชนั (Zonal operation)

• เป็นการท างานทีป่ระยกุตใชก้บัชัน้ขอ้มลูมากกวา่หนึ่งชัน้ขอ้มลู

• โดยมหีน่ึงชัน้ขอ้มลูที่ท าหน้าที่เป็นชัน้ขอ้มลูโซน (Zone) ทีใ่ชเ้ป็นกรอบก าหนดใหใ้ชค้่าจากจุดภาพของ
ชัน้ขอ้มลูน าเขา้ทีอ่ยูเ่ฉพาะในโซนเท่านัน้มาใชใ้นการค านวณ ซึง่ในแต่ละโซนของชัน้ขอ้มลูน าเขา้จะมคี่า
ประจ าจุดภาพเพยีงคา่เดยีวเหมอืนกนัทุกจุดภาพ

• ผลลพัธ์ที่ไดจ้ากการค านวณจะถูกแสดงผลในชัน้ขอ้มูลใหม่ที่อยู่ในต าแหน่งของจุดภาพเดมิภายในโซน
เดยีวกนัของชัน้ขอ้มลูน าเขา้ โดยจะมคีา่เท่ากนัคา่เดยีวทัง้โซน



ภาพท่ี 6.30 โซนนอล โอเปอรเ์รชนั



6.5 การวิเคราะหข้์อมลูแบบราสเตอร ์(ต่อ)

• 6.5.4 โกลบอล โอเปอรเ์รชนั (Global operation),

• สปาเชียล ออโตคอรรี์เลชนั (Spatial autocorrelation) 

• เป็นการค านวณหาคา่ทางสถติแิสดงความสมัพนัธเ์ชงิพืน้ทีข่องค่าประจ าจุดภาพต่าง ๆ ในชัน้ขอ้มลู หรอื
เรยีกว่า ค่าสหสมัพนัธร์่วม ซึ่งคอื การจดัตวัจุดภาพทีอ่ยู่ใกลก้นัภายในชัน้ขอ้มูลทีม่คี่าประจ าเหมอืนกนั
หรอืใกลเ้คยีงกนัมากจะมคี่าความสมัพนัธเ์ชงิพืน้ทีส่งู ดงันัน้ในการวเิคราะหเ์ชงิพื้นทีข่องตวัแปรใด ๆ จงึ
ควรค านึงถึงการขึ้นอยู่กบักนัและกนัของค่าประจ าจุดภาพหรอือิทธิพลในเชิงพื้นที่ที่มตี่อกนัระหว่าง
จุดภาพทีอ่ยูใ่กลก้นั



ภาพท่ี 6.31 โกลบอล โอเปอรเ์รชนั, สปาเชียล ออโตคอรรี์เลชนั



ภาพท่ี 6.32 การค านวณค่าเฉล่ีย (Mean)

ภาพท่ี 6.33 การค านวณค่าท่ีซ า้กนัมากท่ีสดุ (Majority)



ภาพท่ี 6.34 การค านวณค่ามากท่ีสดุ (Maximum)

ภาพท่ี 6.35 การค านวณค่ามธัยฐาน (Median)



ภาพท่ี 6.36 การค านวณค่าน้อยท่ีสดุ (Minimum)

ภาพท่ี 6.37 การค านวณค่าท่ีซ า้กนัน้อยท่ีสดุ (Minority)



ภาพท่ี 6.38 การค านวณค่าพิสยั (Range)

ภาพท่ี 6.39 การค านวณค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน (Standard deviation)



ภาพท่ี 6.40 การค านวณค่าผลรวม (Sum)

ภาพท่ี 6.41 การค านวณค่าจ านวนความแตกต่าง (Variety)



6.5 การวิเคราะหข้์อมลูแบบราสเตอร ์(ต่อ)

• นอกจากการวเิคราะห์ขอ้มูลในระบบสารสนเทศภูมศิาสตร์ดงัที่กล่าวไปแล้ว ในการวเิคราะห์ข้อมูลใน
ระดบัการตอบค าถามทีซ่บัซอ้นมากขึน้ ยงัมฟัีงกช์นัทีส่ามารถน ามาใชใ้นการแกไ้ขปัญหาอกีหลายวธิกีาร 
ซึ่งมลีกัษณะทัง้ที่ท างานกบัชัน้ขอ้มูลแบบเวกเตอร์ ชัน้ขอ้มูลราสเตอร์ หรอืสามารถท างานได้ทัง้สอง
รปูแบบ

• 1) การประมาณค่า (Proximity)

• 2) การวิเคราะหพื์น้ผิว (Surface analysis) ด้วยวิธีการแทรกค่า (Interpolation)



6.5 การวิเคราะหข้์อมลูแบบราสเตอร ์(ต่อ)

• 1) การประมาณค่า (Proximity)

• มลีกัษณะการท างานทีเ่กี่ยวขอ้งกบัการค านวณระยะทางหรอืระยะห่างระหว่างจุด เสน้ และรูปปิด ในชัน้
ขอ้มลูเดยีวกนัหรอืหลายชัน้ขอ้มลูเพื่อใชใ้นการตอบค าถาม เช่น การวเิคราะหเ์พื่อเส้นทางที่ดทีีสุ่ดหรอื
เหมาะสมทีส่ดุ เป็นตน้ 

• 1.1) เคร่ืองมือท่ีใช้ในการท างานกบัข้อมลูแบบเวกเตอร์

• 1.2) เคร่ืองมือท่ีใช้ในการท างานกบัข้อมลูแบบราสเตอร์



6.5 การวิเคราะหข้์อมลูแบบราสเตอร ์(ต่อ)

• 1) การประมาณค่า (Proximity) (ต่อ)

• 1.1) เคร่ืองมือท่ีใช้ในการท างานกบัข้อมลูแบบเวกเตอร์

• 1.1.1) การค านวณระยะโดยการสร้างแนวกนัชน (Buffer operation)

• 1.1.2) การค านวณระยะโดยการสร้างรปูปิดไธสเ์ซน (Thiessen polygon)

• 1.1.3) การค านวณระยะโดยการวิเคราะหโ์ครงข่าย (Network analysis)



ภาพท่ี 6.42 การค านวณระยะโดยการสร้างแนวกนัชน

ภาพท่ี 6.43 การค านวณระยะโดยการสร้างรปูปิดไธสเ์ซน



ภาพท่ี 6.44 การค านวณระยะโดยการสร้างแนวกนัชน



6.5 การวิเคราะหข้์อมลูแบบราสเตอร ์(ต่อ)

• 1) การประมาณค่า (Proximity) (ต่อ)

• 1.2) เคร่ืองมือท่ีใช้ในการท างานกบัข้อมลูแบบราสเตอร์

• 1.2.1) การค านวณระยะจากระยะยคูลิด (Euclidean distance)

• 1.2.2) การค านวณระยะจากต าแหน่งยคูลิด (Euclidean allocation)

• 1.2.3) การค านวณระยะจากทิศยคูลิด (Euclidean direction)

• 1.2.4) การค านวณระยะจากต้นทุนท่ีเหมาะสม (Cost distance)

• 1.2.5) การค านวณระยะจากเส้นทางท่ีเหมาะสม (Path distance)



ภาพท่ี 6.45 การค านวณระยะจากระยะยคูลิด

ภาพท่ี 6.46 การค านวณระยะจากต าแหน่งยคูลิด



ภาพท่ี 6.47 การค านวณระยะจากทิศยคูลิด

ภาพท่ี 6.48 การค านวณระยะจากต้นทุนท่ีเหมาะสม



ภาพท่ี 6.49 การค านวณระยะจากเส้นทางท่ีเหมาะสม



6.5 การวิเคราะหข้์อมลูแบบราสเตอร ์(ต่อ)

• 2) การวิเคราะหพื์น้ผิว (Surface analysis) ด้วยวิธีการแทรกค่า (Interpolation)

• พืน้ผวิ คอื ขอ้มลูของจุดทีต่่อเน่ืองกนั ซึง่ในแต่ละจุดทีน่ ามาประกอบกนัจะมคี่าทีแ่ตกต่างกนั เช่น จุดแต่
ละจุดบนพืน้ผวิโลก (X,Y) จะมคีา่ของระดบัความสงูทีไ่มเ่ท่ากนั (Z) เป็นตน้

• โดยในการประกอบพืน้ผวิขึน้มาเพื่อใชใ้นการวเิคราะห์ จะไม่สามารถท าการเกบ็ค่า Z มาได้ครบทุกจุด 
การสรา้งแบบจ าลองพืน้ผวิจงึเป็นเครือ่งมอืทีน่ ามาใชเ้พื่อสรา้งลกัษณะของพืน้ผวิขึน้ โดยอาศยัการแทรก
คา่ Z จากคา่ของพืน้ผวิจรงิทีม่ขีอ้มลูอยูแ่ลว้

• 2.1) พืน้ผิว

• 2.2) วิธีการแทรกค่า



6.5 การวิเคราะหข้์อมลูแบบราสเตอร ์(ต่อ)

• 2) การวิเคราะหพื์น้ผิว (Surface analysis) ด้วยวิธีการแทรกค่า (Interpolation) (ต่อ)

• 2.1) พืน้ผิว

• 2.1.1) เส้นชัน้ความสงู (Contours)

• 2.1.2) ชดุของจดุ (Arrays of points)

• 2.1.3) พืน้ผิวแบบตินส ์(Triangular Irregular Network surface)

• 2.1.4) พืน้ผิวแบบราสเตอร ์(Raster surface)



ภาพท่ี 6.50 เส้นชัน้ความสงู



ภาพท่ี 6.51 ชุดของจดุ

(ก) พื้นผิวแบบตินส์

(ข) พื้นผิวแบบราสเตอร์



ภาพท่ี 6.52 พืน้ผิวแบบตินส์

ภาพท่ี 6.53 พืน้ผิวแบบราสเตอร์



6.5 การวิเคราะหข้์อมลูแบบราสเตอร ์(ต่อ)

• 2) การวิเคราะหพื์น้ผิว (Surface analysis) ด้วยวิธีการแทรกค่า (Interpolation) (ต่อ)

• 2.2) วิธีการแทรกค่า

• 2.2.1) การแทรกค่าแบบไอดีดบัเบ้ิลย ู(Inverse Distance Weighted: IDW)

• 2.2.2) การแทรกค่าแบบคริกก้ิง (Kriging)

• 2.2.3) การแทรกค่าแบบเนเจอรร์ลั เนเบอร ์(Natural Neighbor)



ภาพท่ี 6.54 การแทรกค่าแบบไอดีดบัเบ้ิลยู

ภาพท่ี 6.55 การแทรกค่าแบบคริกก้ิง



ภาพท่ี 6.56 การแทรกค่าแบบเนเจอรร์ลั เนเบอร์



6.6 มาตรฐานค าอธิบายข้อมลูระบบสารสนเทศภมิูศาสตร์

• ค าอธิบายข้อมูลระบบสารสนเทศภูมศิาสตร์ คอื ขอ้มูลที่อธบิายคุณลกัษณะหรอืรายละเอียดเกี่ยวกบั
ขอ้มลูเชงิพืน้ที ่โดยรายละเอยีดจะบอกใหท้ราบถงึคุณภาพ เงือ่นไข และคุณลกัษณะอื่น ๆ ของขอ้มลูเชงิ
พืน้ทีน่ัน้

• เพื่อช่วยผูใ้ชเ้ขา้ใจและเลอืกใชข้อ้มูลไดต้รงตามความตอ้งการ และมคีวามมัน่ใจในผลลพัธ์ที่ไดจ้ากการ
วเิคราะหห์รอืจากการประมวลผลชุดขอ้มลูนัน้

• เพือ่ชว่ยใหอ้งคก์รเกดิความมัน่ใจในการลงทุนเรือ่งขอ้มลู เน่ืองจากไมม่ปัีญหาความเข้าใจไมต่รงกนัเมื่อมี
การเปลี่ยนแปลงผู้ปฏิบตัิงาน โดยบุคลากรที่มาปฏบิตัิงานสามารถเขา้ใจความหมายและพื้นฐานของ
ขอ้มลูเชงิตวัเลขไดท้นัที

• ทัง้น้ี การจดัท าคู่มอืการบนัทกึขอ้มลูค าอธบิายขอ้มลูจะมคีวามสะดวกในการจดัการข้อมลู หรอืการดูแล
รกัษาขอ้มลูใหม้คีวามสมบรูณ์อยูเ่สมอ และไมเ่กดิการสญูหายหรอืสญูเสยีคา่ทีส่ าคญั



?


