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TÓM TẮT 

Bản đồ là tài liệu quan trọng không thể thiếu, là cơ sở để lập phương án bồi thường, hỗ trợ, tái định cư khi thực 

hiện thu hồi đất. Mục tiêu của nghiên cứu này là sử dụng công nghệ máy bay không người lái (UAV) thành lập bản 

đồ phục vụ công tác giải phóng mặt bằng (bản đồ giải phóng mặt bằng). Nghiên cứu đã tiến hành khảo sát thực địa 

bằng UAV DJI Phantom 4 Pro và máy ảnh kỹ thuật số CMOS 20MP đồng bộ cùng máy bay. Ảnh sau khi chụp được 

xử lý ghép và nắn trên phần mềm Agisoft metashape. Từ ảnh trực giao (Orthomosaic), tiến hành số hóa/giải đoán 

trực tiếp trên ảnh, biên tập bản đồ bằng MicroStation; sử dụng Gcadas để thống kê diện tích. Kết quả nghiên cứu đã 

thành lập được bản đồ tỷ lệ 1/500 đảm bảo đầy đủ về chất lượng, mức độ chi tiết phân loại sử dụng đất, giám sát tài 

sản trên đất phục vụ công tác giải phóng mặt bằng tại khu vực nghiên cứu. Qua nghiên cứu cho thấy thành lập bản 

đồ giải phóng mặt bằng từ ảnh chụp bằng máy bay không người lái (UAV) là công nghệ hiệu quả về mặt sản phẩm, 

thời gian, giá thành và xu hướng phát triển công nghệ…  

Từ khóa: Công nghệ UAV, bản đồ giải phóng mặt bằng. 

Application of Unmanned Aerial Vehicle Technology (UAV) in Building Cleanrance Map 

ABTRACT 

The large scale map, an indispensable and important document is the basis for making compensation, support 

and resettlement plans when implementing land acquisition. The objective of this study was to use unmanned aerial 

vehicle (UAV) technology to create maps for ground clearance. The research conducted field survey using DJI 

Phantom 4 Pro UAV and 20MP CMOS digital camera synchronized with the aircraft. Images were collaged and 

edited by Agisoft metashape. From orthomosaic images, digitization/interpretation was performed directly on the 

image, the map edited by MicroStation, and Gcadas used to calculate the area. Research results have established a 

map of 1/500 scale, fully ensuring the quality and detail of land use classification and monitoring of assets on land for 

ground clearance work in the area research. Research shows that clearance map by unmanned aerial vehicles (UAV) 

was an effective technology in terms of products, time, cost and technology development trends. 

Keywords: UAV technology, clearance map. 

 

1. ĐẶT VẤN ĐỀ 

Bân đồ là tài liệu quan trọng không thể 

thiếu, là cơ sở quan trọng xác đðnh diện tích, 

thống kê nhà ở, tài sân khác gín liền với đçt để 

lêp phương án bồi thường, hỗ trợ, tái đðnh cư 

khi thực hiện thu hồi đçt; Bân đồ phục vụ công 

tác giâi phóng mặt bìng thường được lêp ở tỷ lệ 

lớn (bân đồ giâi phóng mặt bìng), bân chçt là 

mânh trích đo đða chính thể hiện đúng hiện 

träng sử dụng đçt, công trình và các tài sân 

khác gín liền với đçt täi thời điểm thực hiện dự 

án. Tuy nhiên, ngoài các yếu tố nội dung cæn thể 

hiện như trên bân đồ đða chính hoặc mânh trích 

đo đða chính thì khi thành lêp bân đồ có thể 

chọn tỷ lệ lớn hơn một bêc so với quy đðnh cho 

phù hợp với quy mô diện tích thửa đçt (Bộ Tài 

nguyên và Môi trường, 2014); đồng thời chú 
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trọng đến các yếu tố nội dung khác như tài sân, 

tính chçt tài sân, cây cối, hoa màu trên đçt… 

(gọi chung là tài sản trên đất) vì giâi phóng mặt 

bìng là quá trình thực hiện các công việc liên 

quan đến việc di dời nhà cửa, cây cối, các công 

trình xây dựng và một bộ phên dån cư trên một 

phæn đçt nhçt đðnh được quy hoäch cho việc câi 

täo, mở rộng hoặc xây dựng một công trình mới. 

Thực tế triển khai công tác này cho thçy, tiến độ 

thực hiện dự án và việc giám sát sự thay đổi các 

tài sân trên đçt trong thời gian giâi phóng mặt 

bìng là một áp lực lớn đối với những người làm 

công việc này.  

Có nhiều phương pháp để thành lêp bân đồ 

tỷ lệ lớn như phương pháp đo vẽ trực tiếp ở thực 

đða bìng máy toàn đäc điện tử, phương pháp sử 

dụng công nghệ GNSS đo tương đối hoặc 

phương pháp sử dụng ânh hàng không kết hợp 

với đo vẽ trực tiếp ở thực đða. Hiện nay ở Việt 

Nam, bân đồ tỷ lệ 1/500 chû yếu sử dụng 

phương pháp đo vẽ trực tiếp ở thực đða bìng 

máy toàn đäc điện tử, tuy nhiên phương pháp 

này tốn nhiều thời gian, chi phí cao, tiến độ thi 

công phụ thuộc vào điều kiện thời tiết. Việc áp 

dụng công nghệ máy bay không người lái (UAV) 

là giâi pháp hiệu quâ về mặt sân phèm, thời 

gian, giá thành trong thành lêp bân đồ tỷ lệ lớn 

phục vụ công tác giâi phóng mặt bìng.  

2. PHƯƠNG PHÁP NGHIÊN CỨU 

2.1. Vật liệu, thiết bị phục vụ nghiên cứu 

- Tư liệu ânh chụp từ máy bay không người 

lái (UAV); 

- Máy bay không người lái DJI Phantom 4 

Pro, tâm chụp ânh UAV được đðnh vð bìng công 

nghệ GNSS động (SQ-GNSS), máy ânh kỹ thuêt 

số CMOS 20MP đồng bộ cùng máy bay và các 

phæn mềm xử lý, ghép ânh (Agisoft metashape 

1.5.2), phæn mềm biên têp bân đồ (MicroStation), 

phæn mềm thống kê diện tích (Gcadas). 

UAV là thiết bð bay được điểu khiển từ xa, 

có khâ nëng mang máy ânh kỹ thuêt số để chụp 

được ânh mặt đçt với độ phân giâi cao từ vài 

centimet với thời gian bay đến vài giờ liên tục, 

vì vêy đåy thực sự là công nghệ hiệu quâ về mặt 

sân phèm, thời gian, giá thành để phục vụ công 

tác thành lêp bân đồ với độ chính xác cao. 

2.2. Phương pháp nghiên cứu 

2.2.1. Phân tích lý thuyết 

Phân tích thống kê các quy trình xử lý ânh, 

các thuêt toán khớp ânh đang được áp dụng. 

Lựa chọn phương án tối ưu để đâm bâo phù hợp 

với điều kiện triển khai nghiên cứu. 

2.2.2. Phương pháp thực nghiệm 

Khâo sát công tác bay và chụp ânh từ máy 

bay không người lái. Công tác khâo sát được 

tiến hành täi thực đða trong phäm vi cûa Dự án 

mở rộng Trường trung cçp nghề Âu Läc thuộc 

xã Phương Liễu, huyện Quế Võ, tînh Bíc Ninh. 

Diện tích đçt nghiên cứu khoâng 30ha, được sử 

dụng để thiết kế xây dựng hệ thống phòng học, 

cơ sở thực hành nghề, nâng cçp bãi têp xe và 

khu vực thi sát häch lái xe ô tô. 

 

 

 

Hình 1a. Thiết bị bay không người lái  

DJI Phantom 4 Pro 

Hình 1b. Camera kỹ thuật số 

của Phantom 4 Pro 
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Hình 2. Ranh giới khu vực nghiên cứu 

2.2.3. Phương pháp tham vấn 

Độ chính xác cûa bân đồ được thành lêp từ 

công nghệ UAV phụ thuộc vào phæn mềm và 

thuêt toán xử lý ânh được sử dụng. Hiện täi ở 

Việt Nam đang sử dụng một số phæn mềm (câ 

bân quyền hoặc miễn phí) cûa các hãng cung 

cçp UAV như: SFM_georef, Pix4D, Postflight, 

Agisoft metashape… Việc lựa chọn phæn mềm 

phù hợp cæn phâi tham khâo ý kiến từ các 

chuyên gia trong lïnh vực xử lý ânh, các nhà 

cung cçp thiết bð bay và công nghệ bay chụp ânh 

bìng máy bay không người lái để có đðnh hướng 

tốt hơn trong việc lựa chọn thiết bð và phæn 

mềm để thực hiện nghiên cứu. 

2.2.4. Xử lý số liệu 

- Sử dụng phæn mềm Agisoft metashape 

1.5.2 để xử lý ghép, nín ânh, täo ânh trực giao 

(Orthomosaic). 

- Sử dụng phæn mềm MicroStation, Famis 

để số hóa/giâi đoán ânh và biên têp bân đồ; 

thống kê diện tích bìng phæn mềm Gcadas. 

3. KẾT QUẢ NGHIÊN CỨU 

3.1. Quy trình thành lập bân đồ bằng công 

nghệ UAV tại khu vực nghiên cứu 

Cën cứ pháp lý, mục đích, yêu cæu, nội dung 

cæn thể hiện trên bân đồ khu vực nghiên cứu 

được áp dụng theo Thông tư 25/2014/TT-

BTNMT ngày 19/5/2014; Thông tư 27/2018/TT-

BTNMT ngày 14/12/2018 và Thông tư 07/2021-

TT-TNMT ngày 30/6/2021 cûa Bộ Tài nguyên và 

Môi trường. Täi khu vực thực nghiệm, nhóm 

nghiên cứu tiến hành theo hình 3. 

3.2. Thiết kế kỹ thuật và xử lý kết quâ  

bay chụp 

3.2.1. Thiết kế kỹ thuật 

a. Tính toán thông số chụp ảnh 

- Độ chồng phû ânh: Khu vực đo vẽ có đða 

hình tương đối bìng phîng, do vêy độ phû dọc 

và phû ngang cûa ânh được chọn ở mức 75% 

(Aerotas, 2020). 

- Độ phân giâi ânh: Với mục tiêu thành lêp 

bân đồ ở tỷ lệ 1/500, độ phân giâi ânh mặt đçt 

(GSD) cæn đät được như sau: GSD = mP/2 = 5cm.  

Trong đó: M: Méu số tỷ lệ bân đồ. Nếu  

M = 500, ta có mp = 0,2 × M = 10cm 

Để đâm bâo được điều kiện này, cën cứ vào 

đặc điểm đða hình khu vực nghiên cứu, chiều 

cao bay chụp ânh được chọn là 150m, tương ứng 

độ phân giâi ânh mặt đçt GSD là 4,11cm. 

b. Thiết kế điểm khống chế ảnh và tiêu khống 

chế ảnh 

Với phäm vi khu đo, tổng số điểm khống 

chế ânh (GCPs) cæn thiết kế là 10 điểm. Các 
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điểm GCPs được đo nối với các mốc giâi tích 1 

cûa khu vực đo vẽ bìng phương pháp đðnh vð 

GNSS, độ chính xác vð trí tọa độ tương đương 

với độ chính xác cûa điểm đường chuyền đo vẽ 

cçp 2. Vð trí các điểm GCPs được thể hiện täi 

hình 5, tọa độ các điểm GCPs được thể hiện täi 

bâng 1. Tiêu khống chế ânh được thiết kế và in 

trên giçy bät, kích thước 60 × 60cm với hai 

màu vàng - đen. 

c. Bay chụp ảnh 

- Lêp kế hoäch bay chụp ânh: Các thông số 

bay chụp, gồm: độ phổ phû trùm, chiều cao bay 

chụp… được tính toán trên trên phæn mềm điều 

khiển bay DJI GS Pro (Hình 4). 

 

Hình 3. Sơ đồ thành lập bân đồ bằng UAV tại khu vực nghiên cứu 

  

Hình 4. Thiết kế các thông số bay chụp trên DJI GS Pro 

Xây dựng thiết kế 
kỹ thuật - dự toán 

- Khảo sát, thu thập, đánh giá, phân loại tài liệu; 

- Xây dựng thiết kế kỹ thuật, dự toán 

Công tác bay chụp - Bay chụp ảnh 

- Kiểm tra, đánh giá chất lượng ảnh 

- Xuất ảnh trực giao để phục vụ lập bản đồ 

Chẩn đoán ảnh  
nội nghiệp 

- Giải đoán/số hóa các đối tuowngj của bản đồ từ 
ảnh trực giao; 

- Kiểm tra, đánh giá kết quả đã giải đoán 

Công tác 
ngoại nghiệp 

- Đối soát thực địa két hợp đo vẽ bổ sung; 

- Chỉnh lý, bổ sung các nội dung còn thiếu trên 
bản đồ 

Xử lý, biên tập - Hoàn thiện nội dung, biên tập bản đồ 

Hoàn thiện bản đồ 
- Đánh giá chất lượng bản đồ; 
- Hoàn thiện các sai sót nếu có 

Kiểm tra, đánh giá 
- Kiểm tra, nghiệm thu sản phẩm; 
- Bàn giao sản phẩm để đưa vào sử dụng 
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Bâng 1. Tọa độ các điểm khống chế ânh 

Tên mốc 
Tọa độ 

X (m) Y (m) H (m) 

KCA1 2342019.521 567015.492 5.790 

KCA2 2341719.717 567115.373 6.094 

KCA3 2341652.219 566661.568 5.816 

KCA4 2341612.262 566377.148 5.730 

KCA5 2341898.421 566312.297 4.680 

KCA6 2341835.762 566539.515 5.358 

KCA7 2341975.904 566748.276 5.554 

KCA8 2341827.854 566850.429 5.262 

KCA9 2341683.014 566877.882 5.916 

 KCA10 2341965.880 566552.687 4.123 

 

  

Hình 5. Vị trí các điểm GCPs, điểm cất cánh và tiêu khống chế ânh 

 

Hình 6. Ước tính độ chính xác ânh bay chụp trên phần mềm Agisoft 

Ä Start 1 

Ä Start 2 
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- Bay chụp ânh trên thực đða 

Để đâm bâo an toàn, hiệu quâ bay chụp, 

phù hợp với điều kiện khu vực nghiên cứu, máy 

bay được cçt cánh täi hai vð trí (Start 1 và Start 

2 - Hình 5) và bay chụp ânh ở chế độ ânh liên 

tục (continuous capture). Thời gian bay chụp 

được phæn mềm ước tính là 15 phút. 

Các điểm GCPs được đánh dçu trên khu vực 

đo vẽ (Hình 5) trước khi tiến hành bay chụp ânh. 

Việc bay chụp được thực hiện theo đúng tiêu 

chuèn an toàn bay và kế hoäch bay đã thiết kế. 

Kết thúc quá trình bay chụp ânh, thu được 

211 tçm ânh ở đðnh däng (*.JPG), dung lượng 

mỗi tçm ânh trung bình khoâng 8Mb.  

3.2.2. Xử lý ảnh sau bay chụp 

a. Đánh giá chất lượng ảnh tiền xử lý 

Đánh giá chçt lượng ânh tiền xử lý để kiểm 

tra sơ bộ chçt lượng trước khi xử lý. Chçt lượng 

ânh được đánh giá trên phæn mềm Agisoft 

metashape và ước tính độ chính xác dựa vào 

công cụ Estimate Quality images (Hình 6). 

Kết quâ kiểm tra cho thçy có 211/211 bức 

ânh chụp đät chçt lượng tốt (đät 100%), đâm bâo 

yêu cæu sử dụng thành lêp mô hình DSM và ânh 

trực giao. Ảnh chçt lượng kém nhçt có sai số là 

0,7652279 (> 0,5, giá trð tối thiểu), điều này cho 

thçy công tác thiết kế bay chụp đät yêu cæu. 

 

Hình 7. Chuyển đổi tọa độ tâm ânh về hệ tọa độ địa phương (VN2000) 

 

Hình 8. Đám mây điểm được tính toán từ ânh chụp 
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Hình 9. Vị trí các điểm khống chế nắn ânh và các điểm kiểm tra mô hình 

 

Hình 10. Nắn ânh trên phần mềm Agisoft tại điểm GCP 05 

b. Ghép ảnh 

UAV sử dụng công nghệ đðnh vð GNSS để 

xác đðnh tọa độ tâm chụp ânh trong hệ tọa độ 

WGS84. Do vêy, trước khi xử lý ânh, cæn thiết 

lêp hệ tọa độ đða phương cho project phù hợp với 

khu vực đo. Khu vực nghiên cứu thuộc tînh Bíc 

Ninh, do vêy có kinh tuyến trục phù hợp là 

10530’ (Hình 7). 

Ảnh sau khi bay chụp được ghép tự động 

bìng phæn mềm theo thuêt toán Structure 

From Motion (SFM). Chçt lượng ghép ânh được 

chọn ở chế độ trung bình, số lượng điểm đặc 

trưng để ghép ânh là 40.000 điểm, số lượng 

điểm sơ bộ dùng để tính toán đám måy điểm 

(Point cloud) là 4.000 điểm (Hình 8). 

c. Nắn ảnh theo điểm khống chế ảnh 

Tổng điểm khống chế ânh đã xåy dựng là 10 

điểm, tuy nhiên sau khi kiểm tra có 01 điểm 

không đät yêu cæu về độ chính xác nên đã được 

loäi bỏ, sử dụng 07/09 điểm còn läi làm điểm 

khống chế nín ânh (GCP) và 02/09 điểm được sử 

dụng làm điểm kiểm tra mô hình (CP). Vð trí các 

điểm GCP và CP được phân bố như trên hình 9, 

các điểm KCA6 và KCA9 (tiêu màu vàng) được 
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chọn là hai điểm CP; các điểm còn läi (tiêu màu 

đỏ) được chọn là điểm GCP. 

d. Bình sai khối ảnh và tạo mô hình đám  

mây điểm 

Bình sai tam giác không gian ânh, täo mô 

hình đám måy điểm 3D (3D points cloud) được 

thực hiện tự động trên phæn mềm Agisoft. Sau 

khi bình sai khối ânh chính xác. Mô hình đám 

måy điểm 3D được thành lêp với chçt lượng 

chäy mô hình ở mức độ trung bình (medium). 

Kết quâ thành lêp mô hình đám måy điểm 3D 

có tổng số điểm là 14 079 372 điểm (Hình 11). 

f. Thành lập mô hình số bề mặt và ảnh trực giao 

Để thành lêp ânh trực giao cho khu vực đo vẽ, 

mô hình số bề mặt (DSM) được thành lêp từ đám 

måy điểm 3D (Hình 12). Sau đó từ mô hình số bề 

mặt DSM, tiến hành thành lêp ânh trực giao ở độ 

phân giâi không gian ânh 5cm (Hình 13). 

g. Đánh giá độ chính xác 

Sau khi ghép ânh, mỗi điểm nìm trong 

ranh giới khu vực nghiên cứu được tính toán từ 

9 ânh (Hình 14), khu vực ngoài rìa khu vực bay 

chụp ânh sẽ có độ phû trùm nhỏ hơn. Kết quâ 

thực nghiệm cho thçy độ phû trùm ânh đû mêt 

độ và không có điểm thûng nào trên mô hình 

DSM sau xử lý ânh, sai số tâm chụp lớn nhçt là 

8m. Điều này phân ánh khi sử dụng UAV với 

phương pháp đðnh vð tâm chụp GNSS tuyệt đối 

sẽ cho sai số tâm chụp lớn, không đáp ứng được 

yêu cæu độ chính xác đo vẽ thành lêp bân đồ đða 

hình tỷ lệ lớn. Do vêy, trên mặt đçt cæn thành 

lêp các điểm khống chế ânh để giâm thiểu sự 

ânh hưởng cûa sai số này. 

 

Hình 11. Mô hình đám mây điểm 3D 

  

Hình 12. Mô hình số bề mặt  
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Hình 13. Thành lập ânh trực giao từ mô hình DSM 

  

Hình 14. Độ phủ trùm ânh Hình 15. Sai số vị trí tâm chụp ânh 

Mô hình số bề mặt được đánh giá độ chính 

xác thông qua các điểm khống chế nín ânh và 

các điểm kiểm tra. Dựa vào độ lệch tọa độ cûa 

CPs đo đäc và lçy trên DSM, sử dụng sai số 

trung phương (RMSE) tính toán cho sai số tọa 

độ X, Y, Z, XY và XYZ theo công thức sau: 
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Trong đó: RMSE: Sai số trung phương; 

n: Tổng số điểm kiểm tra; 
i

CP
X  và XDSM, 

i
CP

Y  và 

YDSM, 
i

CP
Z và ZDSM: Thành phæn tọa độ tương ứng 

theo hướng trục X, Y, Z cûa điểm kiểm tra và 

điểm tương ứng trên mô hình DSM. 

Kết quâ xử lý cho thçy các điểm khống chế 

ânh được tính toán qua quá trình bình sai khối 

ânh cho độ chính xác cao, sai số lớn nhçt đät 

dưới 1cm (Bâng 2). 

Mô hình số bề mặt được kiểm tra, đánh giá 

bởi 02 điểm KCA06 và KCA09. Kết quâ đánh 

giá cho thçy, sai số lớn nhçt täi điểm kiểm tra 

KCA6 với sai số thành phæn tọa độ X là -9,3cm 

và Y là -2,86cm, sai số vð trí mặt bìng trên mô 

hình đät 9,73cm. Sai số này nìm trong khoâng 

giới hän cho phép (Bâng 3). 

Số liệu bâng 3 cho thçy, khi đðnh vð tâm 

chụp cho UAV bìng GNSS cho sai số thành 
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phæn về độ cao lớn hơn sai số vð trí mặt bìng. 

Tuy nhiên, với bân đồ giâi phóng mặt  

bìng, thành phæn về cao độ điểm ít được quan 

tâm. Do vêy, không ânh hưởng đến kết quâ 

nghiên cứu. 

Ngoài việc đánh giá mô hình thông qua các 

điểm GCP và CP, độ chính xác tổng thể cûa mô 

hình được đánh giá bìng sai số trung phương 

RMSE. Số liệu bâng 4 cho thçy, các chî tiêu sai 

số đều đät yêu cæu cho phép. 

Bâng 2. Độ lệch tọa độ các điểm khống chế nắn ânh 

Tên điểm 
Độ lệch tọa độ (cm) 

dX dY dXY dZ 

KCA1 0,12 0,25 0,28 -0,18 

KCA2 -0,17 -0,13 0,21 0,01 

KCA3 -0,22 0,20 0,30 -0,07 

KCA4 0,06 -0,26 0,27 0,02 

KCA5 0,05 0,27 0,27 -0,02 

KCA7 -0,44 -0,63 0,77 0,09 

KCA8 0,59 0,29 0,66 0,08 

Bâng 3. Độ lệch tọa độ các điểm kiểm tra mô hình 

Tên điểm 
Độ lệch tọa độ (cm) 

dX dY dXY dZ 

KCA6 -9,30 -2,86 9,73 12,42 

KCA9 -4,02 -2,60 4,79 -7,43 

Bâng 4. Sai số trung phương các điểm khống chế và điểm kiểm tra 

Số điểm 
Sai số trung phương RMSE (cm) 

Ghi chú 
mX mY mXY mZ 

2 7,16 2,73 7,66 10,23 Điểm kiểm tra mô hình 

7 0,30 0,32 0,44 0,08 Điểm khống chế nắn ảnh 

 

Hình 16. Sai số vị trí các điểm GCP và CP 
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Hình 17. Giâi đoán ânh, biên tập bân đồ trên phần mềm Microstation V8 

Sự phân bố các điểm GCP và CP trong khu 

vực nghiên cứu được thể hiện täi Hình 16, với các 

elip thể hiện sai số vð trí điểm (dxyz). Sai số lớn 

nhçt täi điểm kiểm tra KCA6 là dxy = 9,73cm. 

3.3. Thành lập bân đồ từ ânh  

3.3.1 Biên tập bản đồ theo kết quả giải đoán 

- Dữ liệu ânh trực giao xuçt ra từ phæn 

mềm Agisoft được đưa vào phæn mềm 

Microstation V8 để số hóa và biên têp thành 

bân đồ. Các đối tượng cûa bân đồ, việc phân lớp 

các đối tượng trên bân đồ số cûa khu vực nghiên 

cứu được thực hiện theo quy đðnh täi Thông tư 

25/2014/TT-BTNMT và Thông tư 27/2018/TT-

BTNMT cûa Bộ Tài nguyên và Môi trường 

(Hình 17). 

Hình 18 thể hiện các thửa đçt được gín tâm 

thửa, với các thông tin gồm: số thửa, diện tích, 

mã loäi sử dụng đçt, tên chû sử dụng... Ngoài 

ra, mỗi thửa được gán các thông tin trong dữ 

liệu thuộc tính cûa thửa như: tài sân trên đçt, 

một số đặc điểm liên quan đến thửa đçt, tài sân 

trên đçt nhìm phục vụ cho công tác giâi phóng 

mặt bìng. Bìng phương pháp này, trong quá 

trình thực hiện công tác giâi phóng mặt bìng có 

thể sử dụng bân đồ đã thành lêp kết hợp với dữ 

liệu ânh chụp từ UAV để kiểm tra, giám sát 

hiện trường, đặc biệt đối với tài sân trên đçt để 

tránh sự phát sinh tài sân sau khi có thông báo 

thu hồi đçt. 

3.3.2. Đối soát, hiện chỉnh kết quả 

Khi sử dụng ânh trực giao có độ phân giâi 

không gian 5cm hoàn toàn có thể biết được hiện 

träng sử dụng đçt trên khu vực đo vẽ. Ngoài 

những đối tượng đã giâi đoán được từ ânh, một 

số đối tượng khó giâi đoán do bð che khuçt hoặc 

dễ bð nhæm lén sang đối tượng khác… được kiểm 

tra thực đða và đo đäc bổ sung. 

Trong nghiên cứu này, các điểm đo bổ sung 

được thực hiện bìng công nghệ đo động thời gian 

thực (GNSS/RTK) bìng việc sử dụng máy đo  

Q-GNSS. Träm cơ sở (base) được đặt täi điểm 

GCP 02 và khởi đo täi điểm GCP01. Các điểm đo 

được xuçt ra dưới däng (X, Y, H, Code) và chuyển 

lên bân vẽ để biên têp bân đồ cùng với các điểm 

lçy từ ânh trực giao thành lêp bìng UAV. 

Để có thông tin sử dụng đçt chính xác cûa 

các thửa đçt nói trên, có thể tiến hành đoán 

đọc điều vẽ trực tiếp trên thực đða. Sau khi thu 

thêp được dữ liệu chính xác, các khoanh đçt 

được kiểm tra và gán läi thông tin sử dụng đçt 

(Hình 20). 

3.3.3. Thống kê diện tích đất 

Bân đồ sau khi thành lêp trên phæn mềm 

Mircostation, Famis được đánh số nhãn thửa 

đçt, gán dữ liệu thuộc tính, tính toán diện tích 

thửa đçt. Việc thống kế báo cáo các loäi sử 

dụng đçt được thực hiện tự động trên phæn 

mềm Gcadas. 
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Hình 18. Gán thông tin, mã sử dụng cho các thửa đất  

   

(a) (b) (c) 

Hình 19. Các khu vực cần kiểm tra đối soát trên thực địa  

 

Hình 20. Khu vực cần đo bổ sung số liệu 

Bâng 6. Bâng thống kê diện tích đất phục vụ GPMB  

 

Tờ 
bản 
đồ 

Diện tích 
(m

2
) 

Diện tích 
thu hồi 

(m
2
) 

Diện tích 
còn lại 
(m

2
) 

Diện tích thu hồi theo loại đất (m
2
) 

Đất 
chuyên 

trồng lúa 
(LUC) 

Đất  
giao 

thông 
(DGT) 

Đất  
thủy lợi 

Đất cơ sở 
 sản xuất  

phi nông nghiệp 
(SKC) 

Đất  
thương 

mại  
DV (TMD) 

Đất  
xây dựng  

cơ sở  
GDĐT (DGD) 

1 129503.6 111241.7 18261.9 101418.7 6053.0 3770.0 0.0 0.0 0.0 

2 143855.7 131585.4 12270.3 118573.0 7845.2 5167.2 0.0 0.0 0 

3 110011.3 86871.6 23139.7 16628.0 8712.8 1813.3 20190.7 658.0 38868.8 

Tổng 383370.6 329698.7 53671.9 236619.7 22611.0 10750.5 20190.7 658.0 38868.8 
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Tổng diện tích đo vẽ hiện träng là 38,3ha, 

được biên têp trên 03 từ bân đồ tỷ lệ 1/500. 

Trong đó, diện tích đo vẽ theo dự án cæn thu hồi 

là 32,9ha, diện tích vùng đệm và phû biên còn 

läi là 5,4ha. Diện tích đçt thu hồi phục vụ dự án 

chû yếu là đçt nông nghiệp (Bâng 6). 

3.3.4. Đánh giá chất lượng bản đồ  

Chçt lượng bân đồ sân phèm được đánh giá 

thông qua hình thức, mức độ đæy đû cûa nội 

dung; sự thống nhçt về ký kiệu loäi đçt; mức độ 

chính xác các thửa đçt trên bân đồ; mức độ sai 

lệch diện tích các loäi đçt giữa bân đồ với số liệu 

trong hồ sơ quân lý. 

Theo Bộ Tài nguyên và Môi trường (2014), 

độ chính xác cûa các điểm đặc trưng trên đường 

ranh giới thửa đçt cæn đâm bâo sai số trung 

phương vð trí điểm không lớn hơn 0,2mm theo tỷ 

lệ bân đồ, trong khi nghiên cứu đã sử dụng tư 

liệu ânh độ phân giâi 5cm nên chî tiêu sai số 

này hoàn toàn đâm bâo. 

4. KẾT LUẬN  

Trong nghiên cứu này, các tác giâ đã tiến 

hành khâo sát thực đða, tính toán các thông số, 

lêp kế hoäch bay và chụp ânh bìng UAV; Sử 

dụng máy ânh kỹ thuêt số CMOS 20MP đồng bộ 

cùng máy bay không người lái DJI Phantom 4 

Pro. Ảnh số sau khi chụp được ghép, täo ânh trực 

giao bìng phæm mềm Agisoft metashape 1.5.2. 

Từ ânh trực giao (Orthomosaic) độ phân 

giâi mặt đçt 4,11cm, tiến hành số hóa trực tiếp 

trên ânh và biên têp bân đồ bìng phæn mềm 

MicroStation; sử dụng phæm mềm Gcadas để 

thống kê diện tích. Kết quâ nghiên cứu đã 

thành lêp được bân đồ giâi phóng mặt bìng tỷ lệ 

1/500 täi dự án nghiên cứu thuộc xã Phương 

Liễu, huyện Quế Võ, tînh Bíc Ninh đâm bâo 

đæy đû về chçt lượng, mức độ chi tiết phân loäi 

sử dụng đçt theo Thông tư 25/2014/TT-BTNMT 

và Thông tư 27/2018/TT-BTNMT cûa Bộ Tài 

nguyên và Môi trường.  

 Sử dụng công nghệ UAV thể hiện nhiều ưu 

điểm như: rút ngín thời gian thành lêp bân đồ 

tỷ lệ lớn, quá trình xử lý ânh để thành lêp bân 

đồ có nhiều công đoän tự động nên hän chế sai 

sót và sự can thiệp cûa con người; công nghệ này 

còn phù hợp cho khu vực khó tiếp cên hoặc môi 

trường nguy hiểm. Tuy nhiên hän chế khi sử 

dụng công nghệ này đó là phâi được cçp phép từ 

Cục tác chiến trước khi bay chụp; Cæn đo vẽ bổ 

sung cho những khu vực bð che khuçt. 
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