
บฑท่ี 2

การพ ิ*นาระบบโปรนกรมคอมพ ิวเตอร ็ 
ส่วยใน'ทนออกนบบนนวเป ันทางทา'! via ว'!ที่ผ่านมา

งานออกแบบแนวเปันทางอองทา'!หลวง แบ่งออกเป็น 2 ส่วน คอ การออกแบบ 
แนวทางราบ และ; แนวทางดิ่งใ?งเป็นงานที่ม ีความปับส่อนต้องใส่เวลา แรงงานเป็นจำนวน  
ผาก และ; ค้องอาสืยข้อมลประกอบานการพิจารผาเป็นจำนวนมาก นอกจากน ฮังค้อง
พิจารผาองค้ประกอบ และปัจจัยฮน  ๆ เท ี่อให ้เป ็นไปตามวัตถ ุประลงค้ในการก่อลร้าง ค้อ 
ประหยัดค่าใข ้จ ่าอานการก่อลร้าง มความเหมาะลมละควกลบายานการฉับปี และ มความ 
ปลอดภัยในการปีบปิ านอค้ตงานออกแบบแนวเปันทางทางหลวงมักทำด้วยมอ ต่อมาเมี่อ
เฑคโนโลยทางด้านคอมพิวเดอร็ม ีการพิผนาปีนอย่างรวดเร็ว จังมีการพิพนาโปรแกรม
«อมพิวเดอร็เพอส่วยานการออกแบบ

ปัจจุบันมีการพิพนาโปรแกรมคอมพิวเตอร็ปีนมาส่วยในงานออกแบบทางอย่างมาก
ส่งแต่ละโปรแกรมจะมีรปแบบ และลักษผะการทำงานที่แตกด่างกันออกโปปีนกับวัตถประลงค้* “ /พู่ ’ในการพิ«นาโปรแกรมคอมพิวเตอรนัน ๆ

โปรแกรมคอมนวเตอร็ที่มีการพิพนาปีนมาส่วยในงานออกแบบทางลามารถแบ่งออก 
โด ้เป ็น  3 กลุ่ม ค้อ โปรแกรมประเภทส่วยในงานออกแบบแนวทางราบ โปรแกรมประเภท  
ส่วยในงานออกแบบแนวทางดิ่ง และ โปรแกรมประเภทที่เป็นระบบใหญ่ส่วยในงานออกแบบ 
ทางทังหมต และ ลามารถผลตผลงานออกมาเป็นแบบก่อลร้างได้

โปรแกรมคอมพิวเตอร็ส่วยานงานออกแบบแนวทางราบ โดยทั่วไปแล้วจะเป ็น
เครี่องมีอที่ส ่วยวัเคราะห ออกแบบองค้ประกอบทางด้านเรปิาคถเดปีองแนวทางราบ และ 
องค้ประกอบทางด้านความปลอดภัยปิองผู้ขับปี เส่น การคำนวผส่วนประกอบปีองโค้งราบ 
ส่งได้แก่ ความยาวร้ค ํม ีป ีองโค้งราบ ความฮาวเลนลัมผัล ส่วนประกอบอน  ๆ ท่ีส่าคัญ 
เส่น การยกโค ้ง การป ียายพ ิวจราจรในบร้เวณโด ้งราบ เป็นค้น รูปแบบปีองโปรแกรม 
ประเภทน จะมีลักษผะในการป้อนข้อมูล และแส่ดงผลเป็นแบบข้อความหร็ออาจเป็นแบบภาพ
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กราปพักก็ไค โ ต a จ ะ มลักษผะ เ ใ ]นโปรแกรมย่อย  ๆ ป ่วรในงานคานวนวิเคราะ 
ทางต้านเรซาคญตปีองแนวทางราบ แยกเป็นเฉนาะแต่ละรูปแบบ โปรแกรมปร 
จะพัฒนาซนมาป่วยในงานค่านวผวิเคราะหทางต้านเรปีาคถเดฑผความยุ่งรากป่บชัอ 
ค่ามารถนำไปใป่ในงานสำรวจในค่นามไต้เป่นกัน

รูปท่ี 2 .1  เท ี่นแนวทางและวิธืการดำนวถทเคราะหองดประกอบทางเ 
ซองโค้งราบแบบแฮรปีน (HAIRPIN CURVE) โดย B .K .R oy สิงาปัป่วรในกา 
ราบฑผีฮัตราความโค้งมาก าป่ภาษาคอมพัวเตอรเบสิก ป ่วรในการวิเคราะห

Easing Sharp Horizontal Curve by Increasing Radius

หคณสํมบัต
y Iะเภทนํมก 

น และ

รปีาคณิต 
รปรับโค้ง

ก ) ป ร ับ จ ค อ ต ร า ค ว า ม ' โ ค ้ ง โ ด ย ก า ร เน ิ ่ มค ว า ม ฮ า ว ร ั ส ํ ม
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Easing Sharp Horizontal Curve as Hairpin Curve

ปี) ปรับให้เป็น‘โค้งแบบแฮรป็น

Symmetrical Hairpin Curve (after Babkov et al. 1967)

ค) ปรับให้เป็น‘โด้งแฮรปินแบบฮมมาตร (S y m m e tr ic a l H a i r p in  c u r v e )

รปฑ 2 .1  แนว«วาม«ดานการว ิเคราะห‘โค้งราบแบบแฮรปีน ด้วย‘โปรแกรม 
. คอมนิวเตอร (B .K . R o y ,1990)
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โปรแกวมดอมพัวเตย1 ใ?วรในงานออทแบบแนวฑางด,ง เป็นโปรแกรมใ?วร 
ในงานหาแนวเฟันทางÎ)องถนน เนอให้ได้แนวทางดิ่งที่เหมาะกํมที่ชุดตามวัตถุประกํงคของ 
การออกแบบโดยกํอด«ล้องกับข้อกำหนด และข้อจำกัตต่าง  ๆ โดอกวไปแล้ว'โปรแกรม
ประเภทนํ้จะแบ่งออกได้เป็น 2 ประเภฑ «อ แบบกกำหนดแนวทางดิ่งโดยผู้ออกแบบ 
โดยโปรแกรมคอมพัวเดอร จะท่าหน้าที่เป็นเ ครองมอในการด่านวกทเคราะห้อง«ประกอบ 
ปีองแนวกางดิ่งด่าง  ๆ และ แบบที่ด่านวผหาแนวกางดิ่งที่เหมาะส์มที่ชุดโดยโปรแกรม 
คอมพัวเตอร โ?งท่าโดยวิธการนลวัต (D ynam ic P rogram m ing) ภายใด ้เงอนไอ
ข้อจำกัด ( C o n s t r a i n t s )  ที่กำหนดไว้ตามวัตกประกํงค ตัวอย่างที่แส์ดงในรปที่ 2 .1
เป็นแนวความคด การหาแนวทางดิ่งที่เหมาะกํม ที่พัฒนาปีนโดยสํถาบันเฑคโนโลอแห่งมลรัฐ 
แมกํชาชเชก (MIT) ( S t o t t ,  1973a)

Cy''พุ
h

*•, : Cro*i-**c lioo numb»ri

รปท่ี 2 .2  การหาแนวกางดิ่งที่เหมาะสํมที่ชุดโดยวสปรับนํ้นดินให้เรัยบปีน 
( S mo o t h  g r o u n d  p r o c e s s '  กนั พนาโดย MIT
( S t o t t , 1 9 7 3 a )
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ระบบโปรแกรมคอมพาเตอรที่ย ่วยทังในงานออกแบบแนวทางราบและแนวทางตง
มักจะเป็นระบบโปรแกรมทนา«ใหญ่ ที่มัซตความสำมารถสง มัการตอบโต้กับผัใข้ในลัก»ผะ_ ~ ” ะ « v  * "
ภานกราปลัก ฟ้ามารถรับข้อมล และนฟ้คงผลไต้ทังานรปแนบข้อความและกราปลัก และ4 * ~ ” » ”เนองจากงานออกแบบแนวIลันทาง ต้องอาลัฮทัอมูลลัก»«ะa องฟ้ภานภูมัประเทฟ้ในบรัเว{น
ที่แนวเฟ้นทางผ่าน ท ังจำเป ็นต ้องม ัการจำรวจ ลังนั้นโปรแกรมคอมพวเตอรประเภทนั้
จะเนิ่มซคความฟ้ามารท ท างต ้าน การว ิเคราะห ้งาน จำรวจเข ้าไป«วย นอกจากนั้บาง
โปรแกรมอาจเนิ่มข้คความฟ้ามารท ออกแบบทางต้านวิฟ้วกรรมอน  ๆ ท่ีมัลกั»ทเะ«วาม
ต้องการข้อมูล ว ิธวิเคราะห้คล้าอ«ลังก ับงานออกแบบแนวเลันทางซองทางหลวงเข ้าไปต้วย 
เย ่น การออกแบบแนวเฟ้นทางรทโป แนวคลองปลประทาน เป็นต้น ระบบโปรแกรม
ประเภทที่ย ่วยทั้งในงานออกแบบแนวทางราบ และแนวทางดงนั้ ม ักจะทำงานบนเ«รอง
คอมลัวเตอรซนาคาหญ่ ที่มัข้«ความฟ้ามารถฟ้ง ต้องการอุปกรผประกอมานการมัอนข้อมูล
และเธยนแบบอย่างครบ«รัน เน ิ่อให ้ฟ ้ามารถใข้งานโต้อย่างมัประลัทธภาพ

รูปท่ี 2 .5  แฟ้ดงตัวอย่างระบบโปรแกรม«อมพาเตอร DTM L o c a tio n  S y sten  
พ«นาโตยภาควิปาวิฟ ้วกรรมโยทา ฟ้ถามันเฑคโนโลยแห่งมลรัฐนม็ฟ้ปาปูเป็ท (D epartm ent 
o f C iv i l  E n g in e e r in g , M a ssa c h u se tts  I n s t i t u t e  o f  T ech n o lo g y ) เป็น 
โปรแกรมฑย่วอานงานวิเคราะห ้ และ ออกแบบหาแนวเลันทางซองทางหลวง ทังประกอบ 
โปต้วยโปรแกรมออกแบบทาง และโปรแกรมวิเคราะห ้ความเหมาะฟ ้มทางต ้านเฟ ้ร»ฐฟ ้าตร้ 
เมอมัการก่อฟ ้ร ้างทางด้วย ผลงาน และข้อมูลที่โต ้จากการวิเคราะห้ออกแบบ ด้วยระบบ
โปรแกรมคอมนวเ«อร DTM L o c a tio n  S y sten  จะฟ้ามารถนำไปาข้านงานก่อฟ้ร้างจรงฯด้
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Alignment Design Phgse

/

Horizontal Alignment Input Form

Location Geometry Location Offsets Profile Plot

Road-ay Oesign Input rวrms I and 2

/ Locationott saltOutput
Rggdway Design Phase

Mass Haul Diagram

รูปท่ี 2 .3 ระบบ‘โปรแกรมดอมนิวเลอ■ รโ}ๆยออกแบบ และ ว ิเดราะหหา
แนวเส ืนทางทางหลวง DTM L o c a t io n  System
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2 .1  ประวัดิการนั«นาระบบโปรนกรม«อมพวเ«อรที่ผ่านมา

ระบบโปรนกรมดอมนิวเตอรร่วยานงานออกแบบทางหลวงที่สำดัฤแรมมีการนั«นา 
ฃํ้นในฮ พ .* . 2509 โดย County S u rv ey o rs  s o c i e t y  และ M in is tr y  o f  
T ran sp o rt ธองประเท*อังกฤษร่วมกันพั«นาโปรแกรม«อมพวเตอร็สำหรับงานสำรวจ นละ 
ออกแบบทาง

ปี น . * . 2510 ได้มการนั«นาโปรนกรม B r i t i s h  I n t e g r a t e s  Program  
System  fo r  Highway D esig n  หรัอ BIPS1 ส ำเร ็จ  และนำโปใช ้อย ่างแพร่หลาอาน  
ร ่วงเวลาน ัน านปี พ .* .2511 กง พ .* .2518 BIPS1 กุกปรับปรุงาหัมีประดิทธภาพ
มากยงธนเปีน BIPS3

ปี น .* 2513 กลุ่มวิ*วกร และ ผ ู้เท ี่ยว tfาญด้านดอมพวเตอร็ ท ี่งทำงานใน 
หน่วยงานท้องดินธองประเท*สํหรัฐอเมริกาโต้พั«นาระบบโปรแกรมดอมพวเตอร็ร่วยในงาน 
ออกนบบแนวเสํนทางทางหลวงส์อ M o d e ll in g  S ystem  หร็อ MOSS โดยมีธดตวามสำมารถ 
ร่วอออกแบบวิเดราะหงานด้านวิ*วกรรมสำรวจ และ งานออกแบนด้านวิ*วกรรมอน  ๆ ท่ี 
ดล้ายดลงกัน และโด้ออกจำหนำยานสำธารณะ านปึ พ .* . 2518 โปรแกรม MOSS โด้กุก 
พ«นาเร็อยต่อมาจนกระทั่งปัจจุบันเปีน V e rs io n  6 . 0  และเปีนระบบโปรนกรมที่มีผ้นิยมใช้j  วิ ' ^  •มากฑสํดโปรแกรมหนิงในบัจจุบัน

ปี พ .* .2513 The Texas s t a t e  D evelopm ent o f H ighways and 
P u b lic  T r a n sp o r ta t io n  เร็มด้ด และ นั«นาระบบโปรแกรม«อมนิวเตอร็ร่วยานงาน 
ออกแบบทางหลวง ส์อ Roadway D esig n  System  (RDS) ธนาช้เองภาอานหน่วยงาน  
โดยมีลักษณะการตอมโต้กับผู้ใช้ในรูปแบบกราฝนิก หร็ฮ I n t e r a c t i v e  G ra p h ics  
System  O p era tio n s

ปี น .* .2514 The D ep a rtm e n t o f c i v i l  E n g in e e r in g  
M a s s a c h u s e t te  I n s t i t u t e  o f T e ch n o lo g y  ได้พั«นาโปรแกรม DTM D esig n  
System  ร่ายานงานวิเดระหการกำหนดแนวเส ํนทางทางหลวง (H ighw ay L o c a t io n  
A n a ly s i s )  ที่งประกอบไปด้วยสํวนออกแบบแนวเสํนทาง งานดำนวนปริมาณงานดินและ 
การว ิเดราะหทางด ้านเ*รษฐ*าส ํตรเพ ี่อหาดวามเหมาะส ํมป ีองแนวเต ้นทาง
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ปี น. ฟ้. 2517 
หรอ GENESYS ส ำเร ็จ

มการนัพนาระบบา:ปรแกรม G EN eral E n g in e e r in g  sy s tem  
โตยมีโปรแกรมร่อฮสํวอานงานออกแบบทางนิ่อ HIGHWAYS/1

ปี น.
ทางนิ่อ GCARS

ส ํ.2518 มการนัฒนาโปรแกรมคอมนัวเคอร็สํวอานงานสำรวจและออกแบบ 
( T u r n e r , 1973)

ปี น .ส ํ.2518 The A m erican  A s s o c i a t i o n  o f  s t a t e  Highway and  
T r a n s p o r t a t i o n  o f f i c i a l s  ( AASHTO) าห้การสํนับฟ้นน และสํวฮเหลอการนัน'นา 
เน ัมเติม ระบบโปรแกรม RDS ให้มลักษผะการป้อนอ้อมูล เป็นตัวอักษร และ ตัวเลข 
( A lp h a n e u m e ric  I n p u t )  และทำงานเป็น B a tc h  p r o c e s s i n g  mode โดฮจะเป ็น 
โปรแกรมของ AASHTO (AASHTO WARE)

ปี น .ส ํ.2527 มการนั«นาและรวบรวนระบบโปรแกรม RDS ทั้งฟ้องสํวน 
อ ้างต ้นเข ้าด ้วยก ัน เร ีอกว ่า I n t e r a c t i v e  G ra p h ic s  roadw ay  d e s ig n  sy s tem  
( IG rd s )  โดฮแบ่งโปรแกรมออกเปน 2 ส่วน คอ A lp h a n e u m e ric  o p t io n  และ 
I n t e r a c t i v e  G ra p h ic s  O p tio n

2 .2  ระบบโปรแกรมคอมนัวเพอร็ออทแบบฑางที่สำคัญ

ระบบโปรแกรม«อมนิวเตอร็ที่สำคัญและนิฮมาป ้กันแนร่หลารานปิจจุบัน«อ ระบบ 
โปรแกรม MOSS M o d e ll in g  S ystem  นิ่งเป็นโปรแกรมเขีงนาก!ปอ (C om m erc ia l 
s o f tw a r e )  ฑมขีด«วมฟ้ามารถฟ้ง ระบบโปรแกรมอกโปรแกรมหนิ่งนิ่มขีด«วามสำ
มารถฟ้งเส ํนเดอวกัน คอ ระบบโปรแกรมแบบ I n t e r a c t i v e  G ra p h ic s  ( IG rd s )  น่ิง 
าป้าน The T ex as  s t a t e  D ep a rtm e n t o f Highway and P u b l i c  T r a n s p o r t a t i o n
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2 .2 .1  ระบบโปรแกรม MOSS MODELLING SYSTEM

ระบบโปรนกรน MOSS MODELLING SYSTEM เป็นระบบโปรแกรม 
ใหญ่ ร่งใ/วยานงานออกแบบทางร้านว*วกรรมโย!ทหลายร้าน ในส่วนทIกa วกับงานออก
นบบนนวเร้นทาง เร ย ก ว ่า  H ighway M a s te r  A lig n n e n t  D es ig n  ริ/งประกอบไป 
ด้วยโปรแกรมย่อยใ/วยานงานออกแบบแนวทางราบและนนวทาง«ง คอ H o r i z o n t a l
o p t i o n s  และ V e r t i c a l  o p t i o n s  ร้งน*«งานรูปที่ 2 .4

horizonta l  options

DESIGN 
140/1/2

v e r t i c a l  options

DESIGN 
15 2VERAT • VALGN VCUSP

รูปท่ี 2 .4  โปรนกรมย่อย!/วยานงานออกนบบแนวเร้นทาง H ighway
M a s te r  A l ig n n e n t  ในระบบโปรแกรม MOSS M o d e ll in g  

S y s te n

โปรแกรมจะแบ่งแนวเร้นทาง ออกเป็น 2 ใ/นด คอ แนวเร ้น«รง 
( S t r a i g h t  e l e n e n t s )  และโค้ง (C u rv e  e le m e n ts )  โดยานกาวออกนบบผู้าใ/จะ 
กำหนด!/นิดอองส่วนประกอบแนวเร้นทาง ริ/งแบ่งออกเป็น 6 ใ/นิด ค้อ

F ix e d  s t r a i g h t  
F ix e d  c u rv e  
F l o a t i n g  s t r a i g h t  
F l o a t i n g  c u rv e  
F re e  s t r a i g h t

กำหนดจุด 2 จุ«ท ี่แนวเร้นตรงผ่าน 
กำหนดจุด 2 จุ«ที่ส่วนโค้งผ่าน 
กำหนดจุด 1 จุดที่นนวเร้นตรงผ่าน 
กำหนดจุด 1 จุ«ที่ส่วนโค้งม่าน 
แนวเร้นตรงเป็นอิสํระไม่กำหนดจุดผ่าน



15

F re e  c u r v e  กำหนดค่ารดํมืซองโค้งหริอค่าดวามโค้ง

การออกแบบทั้งในฝวนแนวทางราบ นละ แนวทาง«ง ผัใท ้จะดำมารถv i> ” 1 1 «
ออกแบบใค้ฑงในรุปกราป!)ก พรอการเทอนโปรนกรมร่อ a กำพนดอง«ประกอบแนวเค้นทาง
โปรแกรมจะริเดราะห ้พาอง«ประกอบทางค้านเรขา«รตซองแนวเค ้นทางภาอาค้ท ้อจำกัดท ี่
กำหนดโด»ผู้าท้ จากนั้นผุ้ใท้ดำมารถดำเนนตามซั้นตอนการออกแบบฑั่วใปใด้ โด»ให้
โปรแกรมเซ»นรุปตัดของทางหลวง ดำนวนปริมาทเงานตัน นละเซ»นออกมาเâ นนบบใตั

. ' * ■ I

รูปท่ี 2 .5  การกำหน«จุ«ในการออกแบบแนวทางราบ



spline and fixed elements

รูปท่ี 2 .8  การกำหนดจุดในการออกแบบแนวกางดิ่ง

2 .2 .2  ระบบโปรนกรม IGrds

ระบบโปรแกรมแบบ I n t e r a c t i v e  G ra p h ic s  ท ี่ใข้งานใน The 
T exas s t a t e  D e p a rtm e n t o f  Highway and P u b l ic  T r a n s p o r t a t i o n  หรือ 
เร ืยก ว ่า  I n t e r a c t i v e  G ra p h ic s  in  H ighway D esig n  เป็นโปรแกรมที่ออกแบบ
โดยใh ข้อมลภานถ่ายทางอากาศ (A u to m ated  p h o to g r a m e t r i c  d a t a )  ใ?งได้จาก

* _____  ___ ___ ; __  4A e r ia l  s t e r e o p h o t o  d i g i t i z i n g  s y s te m s  ผานทาง v id e o  g r a p h ic  เพ่อ 
แปลงข้อมูลลักษกเะและศภานภมิประเทศเป็นข้อมลแบบดิวิตอล ( D i g i t a l  m odel o f
g e o g ra p h ic  a r e a s ) วิศวกรออกแบบทางหลวงจะออกแบบโคฮใข้โปรแกรมตอม?ทเตอร 
ท่ีส์นับศนุนระบบ I n t e r a c t i v e  G ra p h ic s  น เข้น IG rds ใ?งจะวิเดราะหข้อมูลแนว 
เข้นทาง บนข้อมูลสํภาพนนท่ี ในระบบตจตอล ภายใด ้เง ื่อนไข ข้อกำหนดของการออกแบบ 
แนวเข้นทางที่กำหนด
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ระบบภาพกราฟปีกกี่ไค้จากขั้นตอนการออกแบบจะสำมารถบันทกไค้ทั้งใน 
ระบบวีดโอ และ บนแผ่นจานแม่เหล็ก นอกจากนํ้ผ ุ้ใข ัอ ังสำมารถเรอกตูภาพ 3 มติ ทอง
แนวทางหลวง หรอ โครงสํร้างสํะนานกี่ออกแบบ«ไค้ เหมอนกับสํภานกี่ตู้ขับธี่อวดอานเห็น 
ในท»ะขับธี่เมอเค้นทางหลวงนั้นสํร้างเ สํร็จแล้ว และสำมารถIทอนแบบก่อสํร้างไค้ด้วย

Figure 1. Graphical representation of geographic data base.

รปก่ี 2 .7  แสํดงภานกรา ฟ ปีกริ?งเห็นฐานข้อมูลกี่ใสั'ในการออกแบบ 
ในระบบ I n t e r a c t i v e  G ra p h ic s



รุปท่ี 2 .8  ภานกรา'ฝv)กที่ใต ้จากการออกแบบแนวทางดิ่งโดรโปรแกรม«อมนิวเ«อร IQ rd s
CD

50
5.

8



F iju r#  8, F low cha rt o f  the in teractive  graphics engineering design system.

INTERACTIVE GRAPHICS DRAFT INC SYSTEM STATION
» VIE* CEOCRAPMIC DA IA• OBTAIN INPUT DATAGRAPHICALLY♦ DISPI AT CALCULAIEODESIGN ELEMENTS

PRINTED
REPORTS

รูปฑ 2 .9  แส์คงร ูปแบบระบบการออกแบบฑางใดรร ะ บ บ โ ป ร แ ก ร ม  iG rd s
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2.3 ๘'!ป

จากการสืก»ารูปแบบ และ การพ«นาระบบโปรแกรมดอมพวเตอรต้วยานงาน 
ออกแบบทางที่สำดฤเ พบว่า แด่ละโปรแกรมมประลัฑธภาพสํงอย่างมากในการออกแบบ 
ทาง แต่ระบบดอมพาเตอร์ที่าต้จะต้องเที่นระบบที่มธนาดาหญ่ มทดดวามสำมารถ และ 
มราดาสํง ต้อมูลทาต้านการออกแบบจะเ!]นต้อมูลที่ไต้จากการใต้เทคโนโลยทนสํง เต้น
การแปลงต้อม ูลจากภาพถ่ายทางอากา๘ เรนต้อมูลระบบดัจํตอล การนำเอาระบบ
ดอมพาเตอรดังกล่าวมาาต้านงานออกแบบทางานประเท!!ศฑฮอาจมต้อจำกัดหลายประการ 
เต้น ในประเทสํไทยยังฯม่ม่ต้อมูลลัก»«ชสํภาพพนที่ ที่เ!]นระบบดัจํตอลสำหรับใต้ในงาน 
ออกแบบ หรัอต้อมูลและวธการสำรวจยังไม่สํอดดล้องกันระบมดอมพาเดอร อาจทำาห้
การาต้ระบบดอมพาเดอรทนาดใหญ่เหล่านไม่ไต้เต ็มประสิทรภาพทองทด«วามสำมารถ
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