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บทที่ 1   

บทนํา 

 

1.1 ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 

การออกแบบอาคารจะตองมีการกาํหนดพื้นที่ภายในอาคารซึ่งประกอบดวย 2 สวน

หลัก คือ สวนพื้นที่กิจกรรม (Function) และสวนเชื่อมโยงระหวางพื้นที่คือทางสัญจร 

(Circulation) ซึ่งจะแตกตางกันออกไปตามประเภทอาคารโดยเฉลี่ยคดิเปน 20-30%ของ

พื้นที่ภายในอาคาร ในแตละทางสัญจรนัน้จะมีลาํดับปริมาณการใชงานที่แตกตางกัน

ออกไปขึ้นอยูกับปจจัยหลัก 2 ประการคือ ความซับซอนของรูปแบบทางสัญจร และทาง

สัญจรนั้นถกูใชเพื่อเขาถึงพืน้ที่ใด  

จากปจจยัหลกัทัง้ 2 ประการจะเหน็ไดวาการออกแบบอาคารนัน้จะตองมีความ

สอดคลองกันกลาวคือพื้นทีก่ิจกรรมที่มีความตองการใชงานสูงจะตองมีความซับซอนของ

รูปแบบทางสญัจรต่ําเพื่อสะดวกในการเขาถึง ในปจจบุันอาคารมีความซับซอนมากขึ้นแต

หนาที่ในการวเิคราะหความสอดคลองนี้ยงัคงขึ้นอยูกับผูออกแบบเทานัน้ซึ่งทําใหไมมี

มาตราฐานคงที่เนื่องจากพืน้ฐานความรู และประสบการณของผูออกแบบแตละคนนัน้ไม

เทากันซึง่ไมสามารถพิสูจน และตรวจนับใหแนชัดไดวาจะมีความแมนยําใกลเคียงกบัการใช

งานจริงไดเพยีงใดจนกระทั่งสราง และประเมินจากการใชงานจริงรวมทั้งยังไมมีความ

ละเอียดมากเพียงพอกับความตองการใชงาน ดังนัน้เพือ่การพัฒนาการออกแบบใหไดผล

งานทีม่ีประสิทธิภาพมากขึน้จึงมีความสนใจที่จะนาํคอมพิวเตอรเขามาชวยการวเิคราะห

เพื่อเปนการสรางมาตรฐานและความเที่ยงตรงมากขึ้น 

สืบเนี่องจากแนวความคิดเรือ่งสนามทัศน (Isovists) ของ Michael L. Benedikt 

จาก the university of Texas at Austin ที่นาํหลกัการเกี่ยวกับการมองเหน็มาสรุปเปน

หลักการทางคณิตศาสตรมาแปรผลใหสามารถตรวจนับคาปริมาณได จากนัน้นํามา

วิเคราะหและขยายผลตอบนพืน้ฐานแนวความคิดเรื่องวิซิบิลิตี้ อะนาไลซิส (Visiblity 

analysis) ของ UCL, London รวมถึงการวิเคราะหผลดี และผลเสียจากโปรแกรมที่มเีคยอยู 

เพื่อนาํมาสรุป และตีความเพื่อสราง และพัฒนาโปรแกรมตามวัตถุประสงคที่กาํหนดไว 

ซึ่งผลที่ไดนัน้จะสามารถเขามาชวยในระหวางกระบวนการออกแบบเพื่อพัฒนา

แบบใหมีความเหมาะสมระหวางรูปแบบทางสัญจรกับปริมาณการใชงานเพื่อเขาถึงพืน้ที่

ตางๆในอาคาร หรือใชในกรณีที่แบบเสร็จแลวเพื่อทําการกําหนดมูลคาของพืน้ที่เชนใน การ
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กําหนดราคาคาเชาพื้นที่ในหางสรรพสินคา  หรือวาจะเปนการกําหนดจุดตั้งรานคาชั่วคราว

ในอาคารสาธารณะเพื่อใหไดแนใจวาจะเปนบริเวณที่มผีูผานหรือใชงานมากที่สุดเมื่อเทียบ

กับสวนอื่นๆของอาคารนั้นแลว หรือเมื่อมอีาคารเกาที่ตองการปรับปรุงเพื่อเปนการ

กําหนดการใชงานรูปแบบใหมใหสอดคลองกับรูปแบบทางสัญจรทีม่ีอยูเดิม ซึง่นอกจาก

ประโยคที่ไดยกตัวอยางนี้แลวนัน้ยงัสามารถประยุกตใชเพื่อกรณีอ่ืนๆไดอีกมากมายตามแต

ผูออกแบบตองการ 

1.2 วัตถุประสงคของการวิจยั 

1.2.1 เพื่อศึกษาการนําวิธีการทางคอมพิวเตอรทีเ่หมาะสมมาเพื่อชวยวิเคราะหการใชงาน

ทางสัญจรที่เพื่อเขาถงึพืน้ทีอ่าคาร โดยเฉพาะอยางยิง่อาคารที่มีรูปแบบทางสัญจร

ที่มีความซับซอนเพื่อทดแทนการใชความรูสึกทางสถาปตยกรรมของผูออกแบบ

วิเคราะหเพยีงอยางเดยีว 

1.2.2 เพื่อศึกษาสวนตอประสานกราฟกกับผูใช (Graphic user interface: GUI) ที่เขาใจ

และเรียนรูไดอยางรวดเร็วสาํหรับผูออกแบบ และมีความเหมาะสมกบัเนื้อหา

โปรแกรมที่ตองการนําเสนอ 

1.3 ขอบเขตการวิจัย 

1.3.1 การวิจยันี้เนนเพื่อการสรางวธิีการทางคอมพิวเตอรโดยเปนการใชระเบยีบวิธีแบบ

ทฤษฎนีําการวิจัย(Deductive) เพราะฉะนั้นจงึไมรวมเรือ่งการตองพิสจูนถงึทฤษฎี

สนามทัศน (Isovists) ภายใตเทคนิควิชสิบิลิตี้ อะนาไลซิส (Visibility Analysis) 

ของ Michael L. Benedikt ที่ The University of Texas at Austin  

1.3.2 ทฤษฎีสนามทศัน (Isovists) ภายใตเทคนิควิชสิบิลิตี้ อะนาไลซิส (Visibility 

Analysis) นั้นเปนการวิเคราะหจากสัณฐานทางสถาปตยกรรมในผังพืน้ 2 มิติ

เทานัน้ 
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1.4 ประโยชนที่คาดวาจะไดรบั 

1.4.1 สามารถนําไปชวยคาดการณปริมาณของการใชทางสัญจรภายในอาคารที่มีความ

ซับซอนมากโดยแสดงผลไดอยางคงที ่และเที่ยงตรงเพื่อพัฒนาประสทิธิภาพการ

ออกแบบใหดียิ่งขึ้น 

1.4.2 สามารถทราบขอมูลวาบริเวณใดมีแนวโนมการใชงานทางสัญจรมากกวาสวนอืน่ใน

อาคารเดียวกนั และนําไปใชประโยชนตอได เชน การพจิารณาถงึความเหมาะสม

ของมูลคาพืน้ที่ทัง้ยงัเปนขอมูลที่นาเชื่อถือสําหรับลูกคาในการเลือกตําแหนงพืน้ที ่

1.4.3 สามารถทราบขอมูลวาการเขาถึงของพืน้ที่แตละสวนเมือ่เทียบกบัพืน้ที่สวนอื่น และ

เหมาะสมกับการใชงาน 

1.4.4 สามารถทราบขอมูลวาปริมาณการใชเสนทางสัญจรภายในอาคารมกีารกระจายตวั 

(Circulation Flow) เปนอยางไร เชนกรณมีีการแบงพื้นที่ที่มกีารใชงานเหมือนกัน

จํานวนมากและตองการใหเขาถึงพื้นที่ไดอยางทั่วถึง 

 
1.5 วิธีการวิจัย 

1.5.1 ศึกษาทฤษฎีและแนวความคิดที่เกี่ยวกับการออกแบบผังพืน้ และทางสัญจรเพื่อให

ทราบถงึแนวทาง วิธกีารและขั้นตอนในการทํางานรวมถึงขอจํากัดตางๆเพื่อนาํไปใช

การในแนวทางวิจยัและพัฒนาโปรแกรมคอมพิวเตอร 

1.5.1.1. การศึกษาและวิเคราะหปจจยัตางๆที่เกี่ยวของกับกระบวนการออกแบบ

ทางสัญจร 

1.5.1.2. การศึกษาและวิเคราะหเทคนิคทางคอมพวิเตอรที่เกีย่วของกับการ

วิเคราะหทางสัญจร 

1.5.1.3. การศึกษาและวิเคราะหโปรแกรมคอมพิวเตอรที่มีลักษณะใกลเคียงกนั

เพื่อเปนแนวทางในการพัฒนาโปรแกรมคอมพิวเตอรเพือ่ชวยวเิคราะห

ปริมาณการใชทางสัญจรซึง่ประกอบดวย 

- การศึกษาเทคนิคและวิธกีารของโปรแกรมตัวอยาง 
- การศึกษารูปแบบและการใชงานของโปรแกรมตัวอยาง 
- การศึกษาขอดีและขอเสียของโปรแกรมตัวอยาง 

1.5.1.4. การศึกษาเทคโนโลยีและเครื่องมือทางคอมพิวเตอรที่จะเลือกใชในการ
พัฒนาโปรแกรม 
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1.5.2 ศึกษาวธิีการและขอจํากัดทางเทคโนโลยคีอมพิวเตอรเพื่อนาํมาใชพฒันาโปรแกรม 

1.5.2.1. ศึกษาหลักการทางโครงสรางและองคประกอบของโปรแกรม 

1.5.2.2. ศึกษาลักษณะและวิธีการเขยีนชองภาษาที่ใชพัฒนาโปรแกรม 

1.5.2.3. ศึกษาความตองการของผูใชและนํามาออกแบบสวนตอประสาน

กราฟฟกกบัผูใช ลําดับข้ันตอนในหารทาํงาน และการแสดงผล 

1.5.3 วิเคราะหขอมลูที่ไดมาพฒันาโปรแกรมคอมพิวเตอรเพื่อชวยในการวิเคราะห

ปริมาณการใชงานเสนทางสัญจร 

1.5.4 ทดลองใช และพัฒนาโปรแกรมคอมพิวเตอร โดยมีการตรวจสอบ, ประเมิน และ

แกไขอยูอยางตอเนื่อง 

1.5.5 สรุปผลการวิจยั การสาธิตใชงานโปรแกรมเพื่อทาํรูปเลมรายงานฉบับสมบูรณ 



 

บทที่ 2   

เอกสาร และแนวความคิดที่เกี่ยวของ 

 

ในการศึกษาไดรวบรวมขอมูลและแนวความคิดที่เกี่ยวของกับงานวิจยั โดยแบง

ประเด็นในการศึกษาออกเปน  4 หัวขอ ดังนี ้

2.1 การศึกษาทฤษฎีที่เกีย่วของ และกระบวนการออกแบบทางสัญจรภายในอาคาร 

2.2 การศึกษาการใชทฤษฎทีี่เกี่ยวของในการวิเคราะหทางสญัจรภายในอาคาร 

2.3 การศึกษา และวิเคราะหโปรแกรมคอมพิวเตอรที่เกี่ยวของในการวิเคราะหทาง

สัญจร 

2.4 การศึกษาเทคโนโลย ีและเครื่องมือทางคอมพิวเตอรที่จะใชในการพัฒนาโปรแกรม 

2.1 การศีกษาทฤษฎีที่เกี่ยวของ และกระบวนการออกแบบทางสัญจรภายในอาคาร 

2.1.1 การศึกษาทฤษฎีทางการออกแบบทางสญัจรภายในอาคาร 

ทางสัญจรคือพื้นที่ที่ใชในการเขาถงึพืน้ทีต่างๆซึ่งเปน “พื้นที่เชื่อม”ระหวาง

พื้นที่กิจกรรมเขาไวดวยกนั โดยทางสัญจรนั้นอาจจะแยกอยูอยางเดนชัด หรือ

รวมอยูในสวนของพื้นที่กิจกรรมซึ่งกินพืน้ที่ประมาณ 20 -30 เปอรเซ็นตของพื้นที่

ทั้งหมดโดยขึน้อยูกับการออกแบบ และประเภทของอาคาร การออกแบบที่ดีนัน้ตอง

สามารถควบคุมใหทางสัญจรมีปริมาณการใชงานใหเหมาะสมกับกิจกรรมที่จะ

เกิดขึ้น เชน การออกแบบผังพื้นที่จัดนทิรรศการที่ตองการใหไมมีสวนทีม่ีจุดอับ และ

กระจายคนไปสูทุกพื้นที่ หรือการออกแบบเรือนจําก็ตองการใหการเขาออกลําบาก

เพื่อปองกันนกัโทษหลบหน ีหรือหอประชมุขนาดใหญกต็องใหมีการเขาออกงาย  

 
รูปที่ 2-1 แสดงตารางความสัมพันธของความซับซอนรูปแบบทางสัญจร และกิจกรรม 
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ซึ่งทัง้หมดที่กลาวมานัน้มีปจจัย 2 อยางในการพิจารณาความเหมาะสมคือ 

ความซับซอนของรูปแบบทางสัญจรทีเ่กิดจากสัณฐานของสถาปตยกรรม และ

กิจกรรม โดยที่สถาปนกิจะตองวิเคราะหขอมูล จากทั้งสองทางเพื่อนาํมาตัดสินใจ

ในการพัฒนาแบบผังพืน้ 

 

2.2 การศึกษาการใชทฤษฎีที่เกี่ยวของในการวิเคราะหทางสัญจรภายในอาคาร 

ในการศึกษาครั้งนี้มีความสนใจเกี่ยวกับการวิเคราะหสณัฐานทางสถาปตยกรรมซึ่ง

หลังจากที่ไดการคนควาแลวพบวามีทฤษฎทีี่เกีย่วของที่สามารถนํามาใชวิธีการทาง

คอมพิวเตอรมาชวยคิดไดนัน้ประกอบดวย 

2.2.1 การศึกษาแนวความคิด และทฤษฎีสนามทัศน (Isovists) 

จากแนวความคิดของ Michael L. Benedikt (1979: 47-65) ผูคิดคน

ทฤษฎีสนามทศัน (Isovists) ซึ่งเปนเทคนิคการวิเคราะหดวยการมองเห็น (Visibility 

Analysis) ที่กลาววาความทาํความเขาใจในสัณฐานของสิ่งแวดลอมทีสํ่าคัญที่สุด

คือผานการมองเหน็โดยที่รูปราง และขนาดของพืน้ทีท่ีถู่กมองเหน็นัน้เรียกวา สนาม

ทัศน (Isovists) และเมื่อเปลี่ยนตําแหนงสังเกตการณจะทําใหรูปราง และขนาด

สนามทัศนนัน้เกิดการเปลี่ยนแปลงไปดวยแมวาจะยงัอยูในสิ่งแวดลอมเดิม

เนื่องจากพื้นผวิที่กาํหนดขอบเขตบังสายตาไดมีการเปลีย่นแปลงระยะและทิศทาง

ไปตามตําแหนงมองเห็น การเปลี่ยนแปลงรูปราง และขนาดของสนามทัศน 

(Isovists) นัน้สามารถการวดัไดในเชิงปริมาณ และเชื่อวาทิศทางในการมองเห็นนี่

จะเปนการนาํทางการเดิน 

 

            
รูปที่ 2-2 แสดงการเปลี่ยนแปลงรูปราง และขนาดของสนามทัศน (Isovists) เมื่อมีการเปลี่ยนตําแหนงการสังเกตการณ 
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หลังจากทฤษฎีนี้ไดมีทฤษฎตีอมาอีกมากมายที่จะนําสนามทัศน (Isovists) 

มาเพื่ออธิบายเกี่ยวกับความสัมพันธของพืน้ที่โดยการการตรวจสอบคาของ

คุณสมบัติไมวาจะเปนพืน้ที่, รูปราง, หรือการเปลี่ยนแปลงตางๆที่เกิดขึน้ (Tuner 

and Penn, 1999: 1) โดยทฤษฎีสนามทัศน (Isovists) นี่ถูกโยงเขาไปสูการใชงาน

ของพื้นที่ไดนัน้เนื่องจากคนเราจะสามารถเดินไปไดในพืน้ทีท่ี่มองเหน็เทานั้นซึง่ก็คือ

พื้นที่สนามทัศน (Isovists) นั้นเอง  

 

      
 

     
รูปที่ 2-3 แสดงตัวอยางการเดินที่สามารถเดินไปในสนามทัศนเทานั้น 

 

จากภาพ 2-2 จะเหน็ไดวาจากจุดสีดําหากตองการเดนิไปยังจุดสีฟาไม

สามารถเดนิไปไดเนื่องจากติดกําแพงจะตองทําการเดนิไปยังจุดสีแดงกอนซึง่จุดสี

แดงนั้นก็อยูในพืน้ที่สนามทศัน (Isovists) และเมื่อเดินมายังจุดสีแดงสนามทัศน 

(Isovists) ณ จุดสังเกตุการณจะเปลี่ยนแปลงทาํใหจุดสีฟามาอยูในพื้นที่สนามทัศน 

(Isovists) อันใหม และสามารถเดินไปถงึได จากตวัอยางนี้สามารถสรปุไดวาคนเรา
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จะสามารถเดนิไปไดในพื้นที่สนามทัศน (Isovists) เทานั้น ทาํใหเกิดประโยชน

มากมายจากขอสรุปนี้ทําใหมีผูคนสนใจนาํมาคิดตอ  

หลังจากนั้นไดมีการนาํวธิีทางการคอมพิวเตอรมาใชชวยในการคิดไมวาจะ

เปน John peponis et al. (1997: 761-781) กับงานวจิยัที ่Georgia tech มี

ซอฟแวรชื่อ สเปเชียลิส (Spatialist) ที่สามารถคํานวณเกีย่วกับเรื่องความสัมพันธ

ระหวางพื้นที ่(Spatial analysis) รวมถึงเรือ่งสนามทัศน หรือ Sofia Psarra (2001: 

28.1-28.16) ที่มีงานวิจัยเกีย่วคุณสมบัตขิองสนามทัศน (Isovists) ทั้งทางดาน

ทฤษฎี และการทดลองในพืน้ที่จริง และรวมถึงที่ UCL: University Collage 

London ซึ่งมผีลงานวิจยัที่โดดเดนออกมาเปนจาํนวนมาก  

 

2.2.2 การศึกษาแนวความคิด และทฤษฎี VGA (Visual Graph Analysis) 

VR centre for the built environment ที่ The Bartlett School of 

Graduate Studies ของ UCL ไดพัฒนาวิธีการวีจีเอ หรือ วิสิบิลิตี้กราฟอะนาไลซิส 

(VGA: Visibillity graph analysis) เพื่อทีจ่ะใชกับผังเมอืง และภายในอาคารดวย

วิธีการคิดตรวจนับพืน้ที่การเปลี่ยนแปลงของพืน้ที่สนามทัศน (Isovists)  

ซึ่งมีพืน้ฐานมาจากแนวความคิดของ Hillier and Hanson (1984) เร่ือง

โซเชียลโลจกิ ออฟ สเปซ (Social logic of space) ที่เกีย่วกับการคนหาสิ่งแสดง

แทนขององคประกอบความสัมพนัธระหวางพืน้ที ่(Spatial analysis) และโดยมี

ความเชื่อวาแอกเซลแมบ (Axial map) ที่เกิดขึ้นจากเสนแสดงความสัมพันธจํานวน

มากนั้นจะเปนสิ่งที่สามารถใชในการแสดงแทนได โดยแตละเสนจะถกูเรียกวาแอก

เซลไลน (Axial line) จะมีลักษณะเปนเสนตรงที่ลากยาวที่สุดภายในพืน้ทีท่ี่เชื่อมถึง

กันซึง่เกิดจากการลากของผูสังเกตการณ  

การที่ใชเสนตรงยาวที่สุดเนือ่งจากเปนแนวเสนที่ใชในการแสดงแทน

เสนทางสัญจรพื้นที่นัน้เนื่องจากการลากเสนทีย่าวที่สุดที่เกิดขึ้นในพืน้ที่ตอเชื่อม

ตัวอยางเชน รูปที2่-2 (a)เปนการแสดงการแบงพื้นที่, รูปที2่-2 (b) ภายในพืน้ที่

ตอเชื่อมกันในกรอบสีเหลืองจะเหน็ไดวาเสนสีแดงเปนเสนทีย่าวที่สุดทีจ่ะสามารถ

ลากไดในบริเวณนั้นเมื่อไมสามารถลากผานพืน้ที่รูปตัวทไีด เชนเดียวกันในพื้นที่สี

ฟาเสนสีน้าํเงนิคือเสนที่ยาวที่สุดที่สามารถลากไดเมื่อไมสามารถลากผานพื้นที่รูป

ตัวที เสนสีแดง และสนี้ําเงินนี่คือเสนแอกเซลไลน (Axial line) และจุดตัดระหวาง

สองเสนคือโนด (Node) ซึ่งทั้งแอคเซลไลน (Axial line) และโนด (Node) คือการ

แสดงแทนสนามทัศนโดยจะเหน็ไดวาจุดโนดนัน้เปนจุดที่เชื่อมระหวางสองพื้นที่ ซึง่
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จะมีพืน้ที่สนามทัศนมากกวามากวาจุดๆอื่นๆบนพื้นที่ใกลเคียง และรูปที2่-2 (c) คือ

แอคเซลแมบที่เกิดจากการเขียนแอคเซลไลนครบทั้งพืน้ที่แลว 

           
(a)                                 (b)                              (c)  

รูปที่ 2- 4 แสดงตัวอยางการลากแอกเซล ไลน (Axial line) 

 

ในแอคเซลแมบ (Axial Map) Hillier and Hanson (1984) นําเสนแอคเซล

ไลน (Axial line) มาทาํการอินทิเกรด หรือการรวมคาของเสนโดยคิดจากจุดโนด 

(node) ทีเ่ชื่อมตอไปยังเสนอื่นๆ ผลที่ไดคอืแอกเซลไลน (Axial line) แตละเสนจะ

เกิดคาที่แตกตางกนัโดยที่เสนที่มกีารเชื่อมตอไปยังเสนอืน่ๆยิ่งมากเทาไหรจะมากมี

คามากเทานัน้ซึ่งหมายถึงเสนทางที่มีโอกาสไปใชงานมากนัน่เอง 

 

 
รูปที่ 2-5 แสดงเสนแอกเซลไลน (Axial line) ในระดับผังเมือง และทําการอินทิเกรดแลว 

(ที่มา: http://www.vr.ucl.ac.uk/depthmap/) 

จากนั้นTurner and Penn (1999) จึงไดนาํแนวความคดิเรื่องสนามทศัน 

(Isovists) มาวัดดวยวธิีการกราฟหลายรูปแบบรวมกันเปนวีจีเอ (VGA: Visibility 

graph analysis) รวมถึง1 ในวิธกีารนั้นคอืการซอนทับสนามทัศน (Isovists) ของ

จุดทุกจุด และดวยความเปนจุดที่สามารถกําหนดขนาดไดจึงสามารถกําหนดความ

ละเอียดที่เหมาะสําหรับการใชภายในอาคารแตละที่ได   ซึ่งวิธีการคิดนี้เหมือนกับ

การคิดในแอคเซลแมบ (Axial Map) ที่แทนจุดโนด (Node)ที่เกิดจากแอคเซลไลน 

(Axial line)วาเปนจุดทีม่ีพืน้ที่สนามทัศนมากที่สุดในบริเวณใกลเคียงซึง่คือจุดเชื่อม
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นั่นเองแตเนื่องจากการแทนดวยแอคเซลไลน (Axial line) นี้ยงัมีความคลาดเคลื่อน

อยูมากเพราะการลากเสนทีย่าวที่สุดขึ้นอยูกับความรูความเขาใจของผูลากดวยจึง

สามารถใชไดในระดับผังเมอืงเทานัน้ 

       
รูปที่ 2-6 แสดงการแสดงคา VGA เมื่อทดลองใชกับพื้นที่รูปตัวที 

(ที่มา: http://www.vr.ucl.ac.uk/depthmap/) 

       
           (a)      (b)   

รูปที่ 2-7 แสดงคาที่ไดจากการคํานวณเปรียบเทียบกับการวัดผลสถานที่จริง 

(ที่มา: http://www.vr.ucl.ac.uk/depthmap/) 

หลังจากนั้น Turner and Penn (1999) ไดมีการทดลองในพืน้ทีจ่ริงที่

พิพิธภัณฑเทต ลอนดอน ประเทศอังกฤษ (Tate Gallery London, UK) ไดมีการ

เปรียบเทยีบคาที่เกิดจากการติดตามคนเดินเปนระยะเวลา 10นาทีในรูปที่ 2-5 (a) 

กับคาที่ไดจากการคํานวณอินทิเกรดสนามทัศน (Isovists integration) ในรูปที ่2-5 

(b) ผลปรากฎวามีคาที่ไดใกลเคียงกนัจงึสามารถสรุปไดวาแนวความคดิของ VGA 

นั้นใชงานจริงได 
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2.3 การศึกษา และวิเคราะหโปรแกรมคอมพิวเตอรที่เกี่ยวของในการวิเคราะหทาง
สัญจรดวยเทคนิควิสิบลิต้ีี อะนาไลซสิ(Visibility Analysis) 

จากทฤษฎทีี่กลาวมาแลวนัน้จะเห็นไดวามีความสนใจเนื่องจากประโยชนที่ไดรับนัน้

สามารถชวยเพิ่มประสทิธิภาพการออกแบบไดจึงมีผูสนใจสรางโปรแกรมคอมพิวเตอร

จํานวนมาก โดยโปรแกรมคอมพิวเตอรทีเ่กี่ยวกับการวิเคราะหทางสญัจรดวยเทคนิควิสิบิลิตี้ 

อะนาไลซิส(Visibility Analysis) ซึ่งมีทัง้การใชสนามทัศน (Isovist) และแอคเซลไลน (Axial 

line) มีดังนี ้

1. โปรแกรมแอคแมน (Axman) 

2. โปรแกรมเดบแมบ (Depthmap) 

3. โปรแกรมสเปเชียลิส (Spatialist) 

4. โปรแกรมอะจานาชารา (Ajanachara) 

5. โปรแกรมออมนิวิสตา (Omnivista) 

โดยมีรายละเอียดดังนี ้

2.3.1 โปรแกรมแอคเมน (Axman) 

พัฒนาโดย Nick Dalton ที่ UCL ประเทศอังกฤษ เปนโปรแกรมที่ใชในการ

วิเคราะหแอกเซลไลน(Axial line) ในระดับผังเมืองหรืออาคารขนาดใหญดวยวิธกีาร

อินทิเกรดแสดงคาเสนเปนส ีและสามารถเลือกใหแสดงผลออกมาเปนคาตัวเลขได 

โปรแกรมนี้รันบนระบบปฏิบตัิการแมคอินทอช วิธีการใชงานคือเปดรูปที่ตองการ

คํานวณลงบนโปรแกรมที่สามารถเขียนเสน และเก็บคาเสนในระบบแวคเตอร

(Vector) เขียนแยกเปนอีกเลเยอร เชน โปรแกรมอิลลัสแตรเตอร(Adobe illustrator) 

และจัดเก็บเฉพาะขอมูลที่เปนเสนนาํไปเปดในโปรแกรมแอคแมนเพือ่การคํานวณ

คาอินทเิกรด จากนั้นแสดงผลออกมาเปนภาพส ีโดยสามารถเลือกคาที่จะอินทิเกรด

ได 

  
(a)                                                          (b) 

รูปที่ 2-8 แสดงภาพที่เกิดจากการคํานวณผานโปรแกรมแอคแมน 

(ที่มา: http://www.vr.ucl.ac.uk/depthmap/) 
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จากรูปที ่2-8 (a) แสดงภาพแอกเซลแมบที่เกิดผานการอินทิเกรดคาดวย

โปรแกรมแอคแมนของเมืองฟอรเรนซ ประเทศอิตาลี สวนรูปที ่2-8(b) เปนเมือง

เบอรลิน ประเทศเยอรมันน ีในสเกลที่แตกตางกนัจะเหน็ไดวาเมืองเบอรลินมีความ

ซับซอนของแอกเซลไลนมากกวา 

2.3.2  โปรแกรมเดบแมบ(Depthmap) 

พัฒนาโดย VR centre for the built environment ที่ The Bartlett School 

of Graduate Studies ของ UCL(2006) ประเทศอังกฤษ ผลงานที่ไดรับการ

สนับสนนุจากบริษัทสเปซซนิเทคเพื่อทาํใชชวยวิเคราะหผังพื้นในงานสถาปตยกรรม 

และระดับผังเมือง โดยสามารถคํานวณตามเทคนิควิซบิิลิตี้ อินทเิกรด และแอคเซล

ไลนไดรันบนระบบปฏิบัติการวินโดว 2000 และ xp การทํางานเริ่มจากรับไฟลที่เปน 

2 มิตินามสกุลดีเอ็กซแอฟ (DXF: Autodesk’s Drawing Exchange Format) เอ็นที

แอฟ (NTF) และซีเอท ี(CAT: Chiron and Alasdair Transfer Format) หากเปน

ไฟลดีเอ็กซแอฟนัน้มีขอกาํหนดวาตองเปนไฟลประกอบดวยเสน, เสนตอเนื่อง และ

รูปทรงเรขาคณิต แตมีขอจํากัดวาวงกลมและเสนโคงนัน้จะชาและเปนคาประมาณ

การเทานัน้ โปรแกรมนี้ถูกเขยีนขึ้นดวยภาษาซีพลัส พลสัเชนกนั (C++) 

       
รูปที่ 2-9 แสดงภาพที่เกิดจากการคํานวณผานโปรแกรมเดบแมบ 

(ที่มา: http://www.vr.ucl.ac.uk/depthmap/) 
 

2.3.3 โปรแกรมสเปเชียลิส (Spatialist) 

พัฒนาโดย John Peponis (2005) ที่ Georgia tech ประเทศสหรัฐอเมริกา 

เปนโปรแกรมที่ใชในการประเมินรูปรางของผังพื้นจากทฤษฏีสนามทศันเพื่อที่จะหา

คามาตรฐานของผังพื้นในทกุแบบแลวนาํมาเปรียบเทียบกัน รันบนโปรแกรมไมโค

รสเตชั่น (Microstation platform) ซึ่งเปนโปรแกรมที่นิยมใชในการเขียนแบบของ
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ประเทศในแถบยุโรป แตในประเทศไทยไมไดรับความนยิม โปรแกรมนี้ยงัไมออก

เผยแพรใหใชงาน 

 

 
รูปที่ 2-10 แสดงภาพที่เกิดจากการคํานวณผานโปรแกรมสเปลเชียลิส  

(ที่มา: http://undertow.arch.gatech.edu/homepages/jpeponis/FormalModels.htm ) 

 

2.3.4 โปรแกรมอะจานาชารา (Ajanachara) 

พัฒนาโดย Gerrald Franz (2006) ที ่Max Planck Institute for 

Biological Cybernetics in Tübingen ประเทศเยอรมนัน ีโปรแกรมเพื่อวิเคราะหผัง

พื้นโดยใชเทคนิควิซิบิลิตี้ อะนาไลซิสทีเ่ปนลักษณะสามมิติ ใชภาษา veLib (Virtual 

Environments Library) ซอลฟแวรเฟรมเวิรกสําหรับเวอรชวลเรียลลติี้ที่สามารถ

แสดงผลทันทบีนภาษาซี พลัสพลัส (C++) และสรางสวนตอประสานกราฟฟคดวย

ฟาสไลททูลคิด (FLTK: Fast Light Toolkit) สามารถสงไฟลออกไปเปนนามสกุล 

EPS หรือ PDF โดยใชโอเพนจีเอลโพสสคริป (GL2PS: an OpenGL tp PostScript 

printing library) และใชลิปพีเอ็นจ(ีlibPNG: Portable Network Graphics) เพื่อ

ทํางานเกีย่วกบัไฟลภาพ 
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รูปที่ 2-11 แสดงภาพที่เกิดจากการคํานวณผานโปรแกรมอะจานาชารา 

(ที่มา: http://undertow.arch.gatech.edu/homepages/jpeponis/FormalModels.htm) 

โปรแกรมนี้สามารถรับไฟลสามมิติทัง้ทรีดีเอส (.3ds) เอ็กทรีดี (x3d) และ

เก็บเปนไฟลเฉพาะวีจีซ ี(.vgz) ที่แสดงคาวิสิบิลิตี้กราฟ และโปรแกรมตัวนี้มทีั้งรัน

บนระบบปฏิบตัิการพืน้ฐานวินโดว 98, me, 2000, xp และบนลนิุก (linux) และที่

สําคัญโปรแกรมตัวนี้สามารถดาวนโหลดมาทดลองใชได แตขอเสียคือระยะเวลา

การคํานวณนานเพราะวาการคํานวนคิดคาเปนสามมติิ จากภาพรูปที ่2-11 นัน้ใช

เวลาคํานวณประมาณ 10 นาทีแตก็สามารถเลือกระดบัความละเอียดของการ

คํานวณไดหลายระดับเชนกนั จากการลองใชคนพบวาโปรแกรมนี่เกิดขอผิดพลาด

ระหวางเปดโปรแกรมบอยครั้ง 

2.3.5 โปรแกรมออมนิวิสตา (Omnivista) 

พัฒนาโดย Ruth Conroy Dalton (2001) ที่ University collage, London 

ประเทศอังกฤษ รันบนระบบปฏิบัติการแมคอินทอช สามารถใชกับผังพืน้ในงาน

สถาปตยกรรม และงานผงัเมืองโดยแบงออกเปน 3 รูปแบบการทาํงานคือ สนาม

ทัศนแบบจุดเดียว, สนามทศัน, และแบบเสนทาง การแสดงผลมีทัง้แบบรูปภาพ  

 
รูปที่ 2-12 แสดงภาพที่เกิดจากการคํานวณผานโปรแกรมออมนิวิสตารูปแบบสนามทัศน 

(ที่มา: http://eprints.ucl.ac.uk/archive/00001022/) 
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2.3.6 สรุปการทํางานของแตละโปรแกรมที่เกี่ยวของ 

 Objective os add -on import  file freeware 

โปรแกรมแอคเมน 
(Axman) 

Axial line Mac - Vector file :  

PCT 

Academic  use, 

Comercial use 

โปรแกรมเดบแมบ
(Depthmap) 

Isovists, 

Axial line 

Window - Drawing file :  

DXF, NTF, 

CAT 

Academic  use, 

Comercial use 

โปรแกรมสเปลเชียลิส 
(Spatialist) 

Isovists Window Microstation - Research work 

โปรแกรมอะจานาชารา 
(Ajanachara) 

Isovists Window - 3D file : 3ds , 

x3s 

Freeware 

โปรแกรมออมนิวิสตา 
(Omnivista) 

Isovists Mac - MiniCad file Research work 

ตารางที่ 2-1 แสดงการเปรียบเทียบโปรแกรมที่ใชเทคนิควิสิบิลิต้ี 

 

จากตารางสรปุการทาํงานนัน้จะเห็นไดวาโปรแกรมชวยในการคํานวณ

สนามทัศน(Isovist) สวนมากนัน้จะทําการนําไฟลจากโปรแกรมอื่นเขามาเนื่องจาก

ไมมีเครื่องมือในการเขียนเสนจะมีเพียงโปรแกรมสเปลเชียลิส (Spatialist) อันเดียว

เทานัน้ที่สรางเปนโปรแกรมเครื่องมือเสริมในโปรแกรมไมโครสเตชั่น (Microstation) 

สามารถคาํนวณไดโดยไมตองเปลี่ยนโปรแกรมถือวาเปนขอดีอยางหนึ่งในการใช

งานจริงสาํหรบังานในชวงออกแบบที่จะตองแกไขกลับไปกลับมาตลอดเวลา และ

โปรแกรมสวนมากจะเลือกการทํางานจากไฟล 2 มิติเนื่องจากการคิดพืน้ที่ของ

สนามทัศนนัน้เปนการคิดจากผังพืน้ ยกเวนโปรแกรมอะจานาชารา (Ajanachara) 

ที่เลือกทํางานจากไฟล 3 มิติ เนื่องจากวิธกีารทางคอมพวิเตอรที่เลือกใชมาชวยใน

การคิดอินทเิกรดสนามทัศนนั้นเปนเรื่องของการใชแสง เพียงแตลดความละเอียด

เหลือเพยีงแคที่ตองการใชเทานั้นขอเสยีคือเสียเวลาในการคํานวณ 

โปรแกรมสวนมากนั้นจะทาํใหครอบคลุมการใชงานหลายอยางโดยเฉพาะ

โปรแกรมแอคแมน(Axman) และเดบแมบ(Depthmap) ซึ่งเปนโครงการรวม

ระหวางยูซีแอล( UCL) และบริษัทสเปชซนิเทค(Space syntax Ltd.,) ซึ่งเปนบริษัท

ที่รับงานวิเคราะหผงัพื้นในแงธุรกิจที่ตองการผลการตีความทกุดานเพือ่ความ

สมบูรณที่สุด ทําใหมีรายละเอียดของเครื่องมือในการทาํงานมากผูใชตองมีความรู
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พื้นฐานทางเรือ่งสนามทัศน(Isovist) และการตีความหมายเพื่อที่จะเลือกเครื่องมือ

ใหเหมาะสม นอกจากโปรแกรมประเภทตอบสนองทางดานธุรกิจแลวนั้นโปรแกรม

สวนมากจะเปนงานในขั้นวิจยัทดลองเพื่อเปนการพิสูจนทฤษฎี ไมไดนาํออกมา

เผยแพรใชงานแตอยางใด 

2.4 การศึกษาเทคโนโลย ีและเครื่องมือทางคอมพิวเตอรที่จะใชในการพัฒนาโปรแกรม 

การพัฒาโปรแกรมคอมพิวเตอรเพื่อใชในการวิเคราะหคร้ังนีห้ากพิจารณาตาม

เทคนิควิสบิิลติี้ อะนาไลซิส และความตองการของโปรแกรมแลวนัน้โปรแกรมที่เขาขายที่

นํามาใชงานไดประกอบไปดวย 

2.4.1 โปรแกรมไมโครซอฟวิชวลซ ีพลัส พลัส ( Microsoft visual C++) และโอเพนจีแอล 

(OpenGL)  

เปนเครื่องมือมาตราฐานในการเขียนโปรแกรมใชกันทั่วไปเมื่อผนวก

กับไลบราร่ี (Library) อยางโอเพนจีแอล (OpenGL) เพือ่ใชชวยในการเขียนงาน

เกี่ยวกับกราฟฟคไดอยางมปีระสิทธิภาพ และทํางานไดอยางรวดเร็วเมื่อ

เปรียบเทยีบกบัภาษาคอมพวิเตอรอ่ืนๆ 

ขอดี  

− เขียนครั้งเดียวสามารถคอมไพล (Compile) ไปใชในหลายแพลตฟอรม 

ทั้งบนระบบปฏิบัติการวินโดว และแมคอินทอช 

− สนับสนนุแนวความคิดทางดานเชงิวัตถ(ุObject-Oriented 

Programming) ทาํใหออกแบบโปรแกรมไดงายเหมาะสมกับการคิด

การอินทิเกรด 

− สามารถสรางเครื่องมือที่ชวยในการเขียนทาํงานไดดวยตวัเอง ไมตอง
เขียนมาจากโปรแกรมอื่นแลวคอยนาํไฟลเขามาสรางความลาํบากใน

การเปลี่ยนไปเปลี่ยนมาระหวางการใชงาน 

− มีไลบราร่ี(Library) มาตราฐานมากมายทีช่วยในการเขยีนทําใหงายตอ

การทาํงาน เชน การนาํไฟลเขา และเซฟไฟลไปเพื่อเปดทีโ่ปรแกรมอื่น 

− แสดงผลทางดานกราฟฟค 

− มีซอฟแวร เดลเวอลอบ คิด (SDK: Software Develop Kit) ไวใหทําตอ

จากโปรแกรมเดบแมบ(Depthmap) รวมถงึเปนเครื่องมอืมาตราฐานที่

ใชสะดวกในการทํางานตอ และพัฒนาตอจากโปรแกรม 2 มิติไปสู 3 

มิติไดงาย 
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ขอเสีย 

− ใชเวลามากในการเขียนโดยเฉพาะอยางยิ่งหากตองการทําเครื่องมือที่
จะเขียนดวย เหมาะแกการเขาไฟลที่เขียนสําเร็จแลวมากกวา 

− การสรางสวนตอประสารกราฟฟกเปนเรื่องยาก 

2.4.2 เขียนดวยวีบีเอ (VBA: Visual Basic for Application) บนโปรแกรมออโตแคด 

(AutoCAD) 

โปรแกรมเขียนแบบที่เปนทีน่ิยมในประเทศไทยมากที่สุดคือ โปรแกรมออโต

แคด (Autocad) ซึ่งตัวโปรแกรมนี้เปดโอกาสใหพัฒนาตวัเครื่องมือเสรมิไดดวย

วิธีการหลายอยางไมวาจะเปนการเขียนดวยวิธกีารวีบีเอ (VBA: Visual Basic for 

Application) ออโตลิบ (Autolisp) แตดวยความคุนเคยในการใชงาน และเลือก

ภาษาที่สากลจึงเลือกพิจารณาในสวนของวีบีเอ (VBA) ที่เปนของไมโครซอฟ  

ขอดี 

− มีเครื่องมือใชการเขียนแบบรวมถึงระบบมาตราสวนอยูแลว
ประหยัดเวลาในการสรางเครื่องมือใหม 

− สามารถทํางานไดกับทัง้ไฟลงาน 2 มิติ และ 3 มิติ 

− เปนโปรแกรมเขียนแบบที่เปนทีน่ิยมในประเทศไทย ใชกนัอยาง

แพรหลายไมตองทาํการเรียนรูเกี่ยวกับโปรแกรมใหม 

− หากทาํเปนเครื่องมือเพิ่มในออโตแคดจะตอบสนองชวงระหวางการ
ออกแบบไดดีโดยสามารถเขียน ตรวจสอบ และเมื่อไดผลไมเปนตามที่

ตองการสามารถยอนกลับไปแกไขไปมาโดยไมตองสับเปล่ียนโปรแกรม 

 

ขอเสีย 

− ขอจํากัดของโปรแกรมในเรื่องการทํางานของ VBA ใน Autocad 

วิธีการทางคอมพิวเตอรตองสามารถเขยีนใหออกมาเปนตามคําสั่งหรือ

วาตามไลบรารี่ (Libray) ที่จาํกัดเทานั้น



 

บทที่ 3   

แนวความคิด และขั้นตอนในการสรางและพัฒนาโปรแกรม 

 

จากการศึกษาขอมูลเบื้องตนในการวิเคราะหเทางสัญจร รวมถึงงานวิจยัโปรแกรม

คอมพิวเตอรทีน่ํามาเปนกรณีศึกษา ทําใหสามารถแบงขั้นตอนในการสราง และพัฒนา

โปรแกรมคอมพิวเตอรโดยตองมีสวนประกอบตางๆดังนี ้

3.1 การวิเคราะหแนวความคิดในการสราง และพัฒนาโปรแกรม 

3.2 การวิเคราะหวธิีการทางคอมพิวเตอรในการหาคาจุดบนผังพืน้ตามทฤษฎีสนาม

ทัศน (Isovists) 

3.3 การวิเคราะหขัน้ตอน และระบบการทาํงานของโปรแกรม 

3.1 การวิเคราะหแนวความคิดในการสราง และพัฒนาโปรแกรม 

3.1.1 วิเคราะหขอบเขตในการใชงานโปรแกรม  

จากการวิเคราะหการแบงประเภทของผงัพืน้ในการออกแบบนั้นสามารถ

แบงตามระดบัของพื้นที่ได 3 ระดับนั้นจะประกอบดวย 

− ระดับผังเมือง 
− ระดับผังบริเวณเดียวกนั 

− ระดับผังอาคาร 
ในการศึกษาครั้งนี้เลือกการศึกษาระดับผังอาคารเนื่องจากวัตถุประสงคที่

ตองการเพิ่มประสิทธิภาพในการออกแบบผังพืน้อาคารตัง้แตชวงแรกทีไ่ดกลาวไว 

เมื่อขอบเขตของพืน้ที่เปนในระดับอาคารการเลือกใชตองเลือกใชสนามทัศน 

(Isovists) เนื่องจากมีความละเอียด และแมนยาํมากกวาทัง้ยงัสามารถอธิบายได

สวนการใชแอคเซลไลน (Axial line) นั้นยงัไมมีความเหมาะสมเนื่องจากเปนการ

เขียนเสนเพื่อแทนมีความคลาดเคลื่อนอยูสูงเหมาะแกการใชในระดับผังเมือง และ

กลุมอาคารขนาดใหญมากกวา 

 

3.1.2 วิเคราะหความตองการของผูใช 

การใชโปรแกรมนี้ตองการใหสามารถวิเคราะหใชไดใน 2 ชวงเวลาคือชวง

ระหวางการออกแบบขั้นตน และชวงออกแบบเสร็จแลว ซึ่งทั้งสองชวงนี้จะมีขอ

แตกตางในการใชงานอยูคือ 
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− ชวงระหวางการออกแบบราง 
ในระหวางที่สรางทางเลือกเพื่อวางผงัพืน้ขั้นตน ผูที่ใชงานในชวงนี้คือกลุม

สถาปนิกซึง่มวีัตถุประสงคเพื่อใหไดขอมูลวิเคราะหอยางรวดเร็วเพื่อชวยใน

การตัดสินใจนาํไปปรับแกไขผังพืน้ และวิเคราะหใหมไดอยางตอเนื่อง

จนกระทั่งไดแบบรางทีพ่อใจโดยไมตองใชหลายๆโปรแกรมในการทํางาน 

− ชวงออกแบบเสร็จแลว 

ชวงนี้ผูใชงานจะเปนทั้งสถาปนิก และบุคคลทั่วผูที่ตองการนาํผลไปใชเพื่อ

การยนืยนัขอมูล หรือวเิคราะหเพื่อนนํากิจกรรมเขาไปแกไขปญหาทีเ่กิดขึ้น 

อาทิเชน ทําการวิเคราะหวาพื้นที่ใดมีปริมาณการใชงานมากและเลือกเปน

จุดในการตั้งซุมขายของพิเศษ, เพื่อเปนการคิดมูลคาของพื้นที่ในการเชา 

บุคคลกลุมนี้เปนคนละสายงานจึงไมมมีีความรูเกีย่วกับทฤษฎ ีและ

ความรูสึกทางสถาปตยกรรมเพียงแคตองการผลการวิเคราะหเทานั้น 

จากรายละเอยีดดังที่ไดกลาวไปแลวนัน้ผูใชงานโปรแกรมทั้งสองกลุม

ตองการโปรแกรมที่ใชงานสะดวก, งายตอการเรียนรู, ไมตองมีรายละเอียดทางดาน

ทฤษฎีในการพิจารณามากนักเพียงแคตองการแสดงผลสื่อความหมายที่เขาใจงาย 

แตที่เพิ่มเติมสําหรับกลุมผูออกแบบคือการปรับแกแบบกลับไปกลับมาระหวาง

วิเคราะหซึ่งการทําเปนโปรแกรมใหมชิน้ใหมทีม่ีเฉพาะสวนการวิเคราะหผลก็เปน

การทาํงานสลบัระหวางสองโปรแกรมไมสะดวกในการทาํงาน โปรแกรมที่ตองการ

นั้นจงึควรมีสวนของการเขียนแบบรวมอยูดวย 

3.2 การวิเคราะหวิธีการทางคอมพิวเตอรในการหาคาจดุบนผังพื้นตามทฤษฎสีนาม
ทัศน (Isovists) 

หลังจากที่ไดมีวิเคราะห และกําหนดขอบเขตของโปรแกรมโดยเลือกทํางานดวยวิธี

สนามทัศน (Isovists) แลวนัน้ จะตองพิจารณาเลือกวิธกีารทางคอมพวิเตอรเพื่อนํามาใชใน

การเขียนโปรแกรมอยางเหมาะสมซึง่การหาคาพืน้ที่ซอนทับของสนามทัศนนั้นสามารถใช

วิธีการทางคอมพิวเตอรทําไดหลากหลายแบบ จากที่ไดทําการวิเคราะหวิธกีารตางๆเหลานั้น

แลวสามารถสรุปเปนวิธกีารไดดังนี ้

3.2.1 การหาคาพื้นที่ดวยการนบัเสนขอบปดลอม 

วิธีการนี้ใชการแบงพื้นที่โดยการแบงพืน้ที่เปนสวนยอยๆเหมือนกับการแบง

พื้นกอนการเขยีนแอคเซลไลนในรูปตัวทีดังที่ไดกลาวมาแลว โดยการลากเสน
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ตอเชื่อมจากแนวผนังไปตั้งฉากที่ขอบเขตของพืน้ที ่ภายในพืน้ที่ตารางที่เกิดขึ้นจาก

การลากทัง้หมดจะถูกแทนทีด่วยคา 0 -1  

 
รูปที่ 3-1 แสดงการนับขอบเขตปดลอม 

(ที่มา: http://depts.washington.edu/dmachine/PAPER/CF97-ISO/spatial.html) 

โดยขอกําหนดในการใสคาของพื้นทีน่ั้นคอืเมื่อไมมีเสนปดลอมใดๆเลยคา

จะเทากับ 0 และเมื่อมีเสนปดลอม 1 ดานไมวาจะเปนดานไหนก็ตามคาจะเทากับ 

¼ ไลไปเร่ือยๆจนกระทั่งปดลอมหมดทกุดานคือคาเทากบั 1 จากนัน้ใสคาสี

เชนเดียวกับรูปที ่3-2  

 
รูปที่ 3-2 แสดงผังพื้นที่ทําการแบงพืน้ที่และแสดงคาตามที่กําหนด 

(ที่มา: http://depts.washington.edu/dmachine/PAPER/CF97-ISO/spatial.html) 

วิธีการนี้ไดผลออกมาไมใชจดุแตเปนพื้นทีท่ั้งผนืซึ่งยังไมมีความละเอียด

เพียงพอที่แบงยอยแค 4 ระดบัยังไมสามารถจะใชงานได และมีคาความ

คลาดเคลื่อนจากการคิดพื้นที่สนามทัศนของจุดสังเกตการณมาก 

3.2.2 การนับผลรวมระยะจากจุดทีต่องการหาคาไปยังจุดตางๆ 

การหาคาจุดดวยวธิีการซอนทับพืน้ที่สนามทัศนของทุกจดุบนผังพื้นนั้นจุด

ที่มีคามากคือจุดที่ถูกมองเหน็จากจุดตางๆมากที่สุด เนื่องจากสายตาเปนเสนตรง

เมื่อมองยอนกลับจุดที่มีคามากคือจุดที่มองไปยังจุดตางๆมากกวาจุดอ่ืนซึ่งการมอง

ไปยังจุดอื่นๆไดมากก็คือจุดที่มีพืน้ที่สนามทัศน(Isovists) มากนัน่เอง 

จากขอสรุปนีห้ากคิดเปนวธิกีารทางคอมพิวเตอรเพื่อหาพืน้ที่ของสนาม

ทัศนโดยตรงจะทําสามารถทาํไดยากจงึมีการคิดการแทนคาพื้นที่ของสนามทัศน
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ดวยวิธกีารยงิเสนตรงออกไปจากจุดสังเกตการณจนจบทีข่อบของพื้นที่ หรือขอบ

ของเสนอุปสรรคแลวจึงรวมระยะของเสนตรงเหลานัน้ถาผลรวมมีคามากสามารถ

อนุมานไดวาจะมีพืน้ที่สนามทัศนมากกวาจุดอื่นๆ หากวาทาํการตรวจสอบตาม

หลักการณคณิตศาสตรจากจุดใดๆลากไปยังทุกๆจุดขอบภายในพื้นที่จะมีคาเทากนั

เชนเดียวกับคาของพืน้ที่สนามทัศนเมื่อลากไปยังจุดขอบไดโดยไมเจอเสนอุปสรรค

พื้นที่ภายในคอืไมมีผนังเลยคาของพืน้ที่สนามทัศนของทุกจุดจะมีคาเทากนั

เชนเดียวกนั โดยสามารถสรปุเปนสูตรทางคณิตศาสตรไดดังนี ้

 
Vx, y =∑ di /k                 k = 4, 8, 16, 32 
 

คา V คาที่แทนที่จุด ณ ตําแหนงโคออดิเนต (x, y) d คือระยะทางรวมจาก

จุด (x, y) ไปยังเสนขอบโดยที่คา k คือคาของจํานวนเสนที่ถูกยิงออกไปรอบทิศทาง

ของจุดที่ตองการหาคา ทิศทางการมองเหน็รอบตัวคนคอื 360 องศ ถาหากคา k 

เทากับ 4 คือการยิงเสนออกไปรอบจุดที่ตองการหาคา 4 เสนรอบตัวคือหางกันเสน

ละ 90 องศา เปนตน 

     
รูปที่ 3-3 แสดงทิศทาง และจํานวนของคา k ไลจาก k = 4, 8, 16 เสน 

 

    
(a)                                                    (b) 

รูปที่ 3-4 (a) การแบงระยะตาราง 20x20 ชอง และ (b) การแสดงคาที่ไดจากการคํานวณดวยวิธีนับผลรวมระยะ 

(ที่มา: http://depts.washington.edu/dmachine/PAPER/CF97-ISO/spatial.html) 

0 
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จากรูปที ่3-4 จะเหน็ไดวาคาที่ไดมีความคลาดเคลื่อนเนื่องจากเสนทีย่ิงไป

โดยรอบอาจจะยิงไปไมโดนเสนอุปสรรคเพราะวามีจํานวนเสนนอยเกินไป ยิ่งมีเสน

จํานวนมากเทาไหรคาจะยิ่งมีความผิดพลาดนอยลงเทานั้นแตก็จะทาํใหการคํานวน

เสียเวลามากขึ้นเชนกัน ในสูตรตองหารดวยจํานวนเสนเพื่อหาคาเฉลีย่ตอเสนแลว

นํามาเปรียบเทียบเพื่อที่จะใหสามารถเทียบเมื่อเสนที่ยงิออกไปรอบตัวมีจํานวนไม

เทากัน 

ขอดีอยางหนึง่ของวิธีการนี้คอืคานี้ไดมีหนวยเปนความยาวซึง่สามารถ

กําหนดมาตรฐานหนวยวัดได เมื่อนาํผังพืน้ใดๆที่มีหนวยความยาวเปนระบบ

เดียวกนัมาใชจะให”คา”ของจุดที่สามารถเปรียบเทียบกนัไดระหวางผงัพืน้ที่ไมมี

ความเกี่ยวเนือ่งกันใดๆ ตวัอยางเชน ในพืน้ที ่4x4 เมตร กับพืน้ที ่10x10 เมตรที่

ภายในไมมีเสนอุปสรรคเหมือนกนัคาที่ไดออกมานั้นของพืน้ที ่10x10 เมตรจะตองมี

ระยะทีม่ากกวาเนื่องจากระยะจากจุดใดๆไปยังเสนขอบมีระยะทางไกลกวา ทาํให

สามารถสรุปผลต้ังเปนเกณฑ ไดวาหากคาของจุดเทากบั ก. แสดงวามีพื้นที่รอบขาง

ที่ไมติดกับผนงัใดๆเลยเทากบั ข. ตารางเมตร 

3.2.3 การหาคาแตจะจุดโดยการซอนทับกันของสนามทัศนโดยการนับ 

จากแนวความคิดเรื่องการซอนทับของพืน้ที่ของสนามทศัน (Isovists) โดย

วิธีการนี้จะใหการนับคาโดยการแบงพืน้ทีอ่อกเปนแนวตารางแตละชองตารางคือ

การแทนคาจดุที่ตองการหาคา และเมื่ออยูที่จุดสังเกตการณหากมองไปยังจุดไหน

เห็นคิดคาจุดที่มองเหน็นัน้เทากบั 1 ไปเร่ือยๆจนครบทัง้พืน้ที ่ผลที่ไดคือจุดที่อยูบน

พื้นที่สนามทัศนจะมีคาเทากบั 1 ทกุจุด จากนัน้เลื่อนจุดสังเกตการณไปเร่ือยๆ

จนกระทั่งครบทั้งผงัพืน้ จะพบวาจุดที่ถูกมองเหน็จากจุดอ่ืนมากที่สุดจะมีคา 

1+1+1+..... +n มากที่สุดซึง่ก็คือจุดที่มพีืน้ที่สนามทัศนมากที่สุดดังทีไ่ดกลาวไป

แลว 

 
รูปที่ 3-5 การแสดงคาที่ไดจากการหาคาจุดโดยการซอนทับกันของสนามทศัน 

(ที่มา: http://www.vr.ucl.ac.uk/publications/turner2001-002.html) 
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ขอดีคือของวิธีการนี้สามารถทําใหละเอียดไดมากเทากับจํานวนจุดที่แบง 

เพราะฉะนัน้ยิง่แบงพืน้ที่ละเอียดแคไหนภาพที่ไดก็จะมคีวามแตกตางของคาสี

นอยลง 

3.2.4 การใชวิธีแสงแทนคาการมองเหน็ 

จากแนวความคิดเรื่องสนามทัศน(Isovists) สายตาคนเราเปนเสนตรงจึงนาํ

เร่ืองแสงเขามาในเปนการแทนแนวสายตาโดยเทียบจุดที่ตองการหาคากับแหลงกาํ

เกิดแสง ผลที่ไดคือรูปที่ 3-5 ซึ่งมีพืน้ที่เดียวกับสนามทัศน (Isovists) ของตําแหนง

จุดที่กําเนิดแสง แตตองพิจารณาจากคาแสงที่ไมมีความเขมออนจากตัวแปร

ระยะใกลไกล 

 
รูปที่ 3-6 แสดงการใชจุดกําเนิดแสงจุดเดียวแทนแนวเสนสายตา 

(ที่มา: http://depts.washington.edu/dmachine/PAPER/CF97-ISO/spatial.html) 

การคาซอนทบัของสนามทศัน(Isovists) นั้นสามารถทาํไดโดยการแทนดวย

วามีแหลงกาํเนิดแสงจากทกุจุดบนพื้นที่ทีต่องการหาคาซึ่งระบบแสงเงาจะแสดงผล

การซอนทับดวยการรวมแสง และปรับลดคาโดยการเปรียบเทยีบกับพืน้ที่อ่ืนๆในผงั

พื้น ซึ่งความละเอียดของคาที่ไดนั้นขึน้กับระยะหางของแนวตารางจุดกําเนิดแสงยิง่

ระยะนอยก็จะยิ่งมีความละเอียดมากขึน้ และเนื่องจากการแสดงผลนัน้เกิดจากการ

เปรียบเปรียบเทียบกับพืน้ที่อ่ืนๆในผังพืน้ วธิีการใหจุดกําเนิดแสงนีจ้ึงไมสามารถ
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เปรียบเทยีบคาสีเมื่อมีการเปลี่ยนแปลงขนาด, รูปรางของผังพื้น, และระยะหางของ

แนวตารางจุดกําเนิดแสงใดๆได 

    
รูปที่ 3-7 แสดงการใชจุดกําเนิดแสงแทนทุกจุดที่ตองการหาคา 

 

จากรูปเปนการทดลองใชดวยโปรแกรม 3D viz โดยการขึ้นโมเดลสามมิติ

และสรางแหลงกําเนิดไฟที่ระยะหาง 1 เมตรซึ่งผลการทดลองนี้เปนการยืนยนัวา

สามารถใชการคิดในเรื่องแสงมาแสดงผลแทนเรื่องสนามทัศนไดเชนเดียวกนั แต

ขอเสียของการนําแสงมาแสดงผลแทนคือตองสรางโมเดลเปนสามมิติ และคาที่ได

นั้นเปนเพียงการไลสีเฉดเดียว และถาหากตองการคาของจุดออกมาเปนคานั้นตอง

ใชวิธีการนําภาพมาอานคายอนกลับ ซึ่งอาจจะทําใหไดคาที่คลาดเคลือ่นได 

จากวธิีการทางคอมพวิเตอรที่ไดศึกษามาแลวทั้งหมดนัจ้ะเหน็ไดวาแตละ

วิธีการมีขอจํากัดที่แตกตางกัน ในการศึกษาครั้งนี้ไดเลอืกวิธีการหาคาแตจะจุดโดย

การซอนทับกนัของสนามทศันโดยการนับ เนื่องจากเปนวิธีการที่ไดผลที่ละเอียด 

และมีผลคลาดเคลื่อนนอยกวาวิธีการอื่น รวมทั้งเปนการทํางานกับไฟลงาน 2 มิติใช

เวลาในการคํานวนนอยกวา 3 มิติมาก 

3.3 การวิเคราะหขั้นตอน และวางระบบการทํางานของโปรแกรม 

การวิเคราะหขัน้ตอน และวางระบบการทํางานของโปรแกรมนัน้ประกอบดวย 

3.3.1 การเลือกเครื่องมือในการพฒันาโปรแกรม 

หลังจากวิเคราะหขอดี – ขอเสียของโปรแกรมที่จะใชเขียนแลวนั้นไดเลือก

เขียนดวยวีบีเอ (VBA: Visual Basic for Application) บนโปรแกรมออโตแคด 

(AutoCAD) เนื่องจากมีความเหมาะสมกบัการใชงานกบักลุมผูออกแบบสามารถ

เขียน และทําการวิเคราะหไดอยางตอเนื่องโดยไมตองเปลี่ยนโปรแกรม เพยีงแคเปน

เครื่องมือเสริมกับโปรแกรมทีใ่ชทํางานประจําอยูแลว 
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3.3.2 การออกแบบขั้นตอน และระบบการทํางานของโปรแกรม 

การกําหนดจดุที่ตองการคํานวณลงภายในกรอบผังพื้น 

− การกําหนดพืน้ที่ขอบของผงัพืน้ทัง้หมดดวยซึง่เพื่องายเลือกเสนขอบจงึ
จํากัดใหการเขียนเสนขอบผังพืน้เปนการเขียนดวยเสนโพลี ลาย 

(Polyline) หลงัจากทาํการเลือกเสน โปรแกรมจะตรวจเชคเสนทัง้หมด

ภายในกรอบผังพืน้ดวยการตรวจวามีคุณสมบัติเสนทั้งประเภทลาย 

(Line) และ โพลีลาย (Polyline) อยูภายในใดบาง 

− การกําหนดคาระยะของจุดทีต่องการหาคา และจะทําการใสจุดภายใน

พื้นที่ทัง้หมดโดยคิดเปนเทากับความกวาง และความยาวที่สุดของผงั

พื้นกอน และพิจารณาใหเหลือแตจุดภายในกรอบผังพืน้ดวยวิธีการยงิ

เสนออกไปทิศทางใดทิศทางหนึง่ หากเกิดจุดตัดเปนเลขคูแสดงวาจุด

นั้นอยูภายนอกกรอบผังพื้น  

− ลบจุดที่อยูภายนอก และภายในเสนโพลีลายภายในที่ไมนํามาคํานวณ

ออก 

− โปรแกรมจะแสดงใหดูวาจะมีระยะหาง และจํานวนจุดรวมทัง้หมด
เทาไหรซึ่งสามารถแกไขระยะจุดไดจนกระทั่งพอใจ  

− เมื่อเสร็จส้ินขัน้ตอนจะไดจดุที่ตองการหาคาบนพื้นที่ผังพื้น และทาํการ

นับจํานวนจุดที่อยูภายในกรอบผังพืน้ 

การคํานวณ 

− เมื่อไดตําแหนงจุดที่ตองการหาคาแลวนัน้ ทําการคํานวณคาโดยการ

ลากเสนจากจดุสังเกตการณไปยังทกุๆจุด หากไมเกิดจุดตัดกับเสน

กรอบผังพืน้ หรือวาเสนใดๆจะเก็บคาที่จุดปลายทางเทากับ 1 ถาเกิด

จุดตัดจะเก็บคาเทากนั 0 

− เมื่อเลื่อนจุดสงัเกตการณไปครบทุกจุดจะทําการรวมผลที่เก็บคาเอาไว 
− คาที่ไดจะถกูนํามาคํานวณเพื่อการแบงชวงสี โดยคิดจากการนาํคาสงู

ที่สุด และคานอยที่สุดมาแบงชวงสี ซึง่กาํหนดไวที ่20 สี แบงชวงแลว

กําหนดคาสีลงไปที่จุดในการแสดงผลที่ผังพื้น 

3.3.3 การพัฒนาสวนตอประสานกราฟฟกกบัผูใชงาน (GUI: Graphic User Interface) 

ไดมีการแบงสวนตอประสานกราฟฟกไวตามรูปที ่3-8 
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รูปที่ 3-8 แสดงแนวความคิดในการออกแบบสวนตอประสานกราฟฟก (GUI) 

 

3.3.4 การแสดงผล 

การแสดงผลทีห่นาจอทีเ่ขียนแบบดวยการใสสีที่จุด โดยความสามารถของ

โปรแกรมออโตแคด (AutoCAD) สามารถที่จะเปลี่ยนรูปราง และขนาดของจุดได

ตามตองการ 

      
รูปที่ 3-9 แสดงการปรับเปลี่ยนขนาด และรูปรางของจุดที่จะแสดงผล 
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การแสดงผลดวยการไลสีที่เปนสีรุงเนื่องจากจะมีชวงสีกวาง และเห็นผล

ชัดเจน ทําใหแสดงผลไดละเอียดมากกวาการทาํเปนสีเดียว เชน ขาว-ดํา, หรือวา

ขาว ใชสีแดงแทนบริเวณพืน้ที่จะมกีารใชงานสงูเชนเดียวกับคาสีในผังเมือง โดย

การกําหนดคาสีในโปรแกรมออโตแคด (ACI: AutoCAD Color Index) เรียงจากสี

แดงคา 10 – สีมวงคา 200 

 
รูปที่ 3-10 แสดงคาสีที่เลือกใชในการแสดงผล 

 

 
 



 

บทที่ 4   

ขั้นตอน และลักษณะการใชงานโปรแกรม 

 

หลังจากที่ไดวเิคราะห และสรุปขอมูลการทาํงานของโปรแกรมแลวนัน้ไดทําการ

พัฒนาโปรแกรมขึ้นดวยวชิวล เบสิค แอฟฟเคชั่น (VBA: Visaul Basic Application) บน

โปรแกรมออโตแคด (AutoCAD) และไดโปรแกรมคอมพิวเตอรเพื่อชวยวเิคราะหปริมาณการ

ใชทางสัญจรในการเขาถึงพืน้ที่อาคาร โดยภายในบทนีไ้ดมีการแบงเนื้อหาออกไวเปน 

4.1 ขั้นตอนการใชงานของโปรแกรม 

4.2 การทดสอบการใชงานโปรแกรม 

4.3 การทดสอบการใชการโปรแกรมกับกรณีศกึษาศนูยสรรพสินคา 

4.1 ขั้นตอนการใชงานของโปรแกรม 

4.1.1 เร่ิมตนการทํางาน  

 

 
รูปที่ 4-1 เร่ิมตนการทํางานดวยการเขียนผังพื้น  

เปดโปรแกรมออโตแคด (AutoCAD) แลวเริ่มเขียนผงัพืน้ที่ตองการมา

วิเคราะหโดย มีขอกําหนดในการเขียนวาเสนรอบรูปของผังพืน้ และพื้นที่ที่ไม
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ตองการคิดคาในการคํานวณเชน ชองเปด หรือพืน้ทีท่บึจะตองเขียนดวยเสนแบบ 

Polyline และเสนผนงัภายในดวยเสนแบบ Line  

 
รูปที่ 4-2 เร่ิมตนการวิเคราะห 

เมื่อเขียนผงัพืน้เสร็จแลวเริ่มตนการวเิคราะหโดยการเลอืกไอโซวิซ อะนาไล

ซิส (Isovists Analysis) ที่แถบเมนบูาร (Menu Bar) ดานบนจากนัน้เลือกอะนาไล

ซิส (Analysis) 

 

             
รูปที่ 4-3 ภาพขยายของเมนูบาร (Menu Bar) และเลือกใชโปรแกรมวิเคราะห 
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รูป 4-4 โปรแกรมจะปรากฎสวนตอประสานกราฟฟกขึ้นมาที่หนาจอ 

4.1.2 การใชงานสวนตอประสานกราฟฟก 

สวนตอประสานกราฟฟคขึ้นนัน้แยกออกเปน 3 สวนหลกัคือสวนกรอก

ขอมูล และคํานวณ (Input and Calculate), สวนแสดงผล (Output report) และ

สวนตัวเลือกในการทํางาน (Options) นอกจากนี้ยงัสามารถดูรายละเอียดเพิ่มเติม

ไดหากตองการ 

     
รูป 4-5 แสดงสวนตอประสานกราฟฟกตามที่ไดออกแบบไวเทียบกับโปรแกรมเมื่อเสร็จแลว 

รายละเอียดเพ่ิมเติม
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4.1.3 การกรอกขอมลู 

 
รูป 4-6 แสดงสวนกรอกขอมูลที่แยกออกเปน 2 ขั้นตอน  

โดยสวนกรอกขอมูลนั้นจะแยกออกเปน 2 ข้ันตอนประกอบดวย ขั้นตอนที ่

1 คือการเลือกกรอบผังพืน้ทีเ่ปนเสนแบบโพลีไลน (Polyline) เมื่อเลือกเสนแลวนั้น

โปรแกรมจะทาํการเก็บคาเสนกรอบผังพื้น และคนหาเสนภายในอัตโนมตัิ เมื่อเสร็จ

สิ้นขั้นตอนเลอืก สีของเสนผังพืน้จะเปลีย่นสีเพื่อบอกวาทําการเก็บคาเรียบรอยแลว 

ตามรูปที ่4-7 โดยที่กรอบจะเปนสีเขียว และเสนภายในจะเปลี่ยนเปนสเีหลือง 

 

 
รูป 4-7 ผังพื้นจะเกดิการเปลี่ยนแปลงสีเมื่อเลือกเสนกรอบผังพื้นเสร็จสิ้น 
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รูป 4-8 กําหนดระยะหางจุด และทดลองกระจายจุด 

ขั้นตอนที ่2 คือการกําหนดจุดลงไปในผังพื้นที่ตองการ โดยการกรอก

ระยะหางระหวางจุดซึ่งมหีนวยเปนเมตร และกดปุมพรวีวิ (Preview Pionts) เพื่อทาํ

การแสดงภาพ โปรแกรมจะนับจํานวนจุด และแสดงผลการวางตําแหนงจุดทันททีั้ง

ยังสามารถแกไขระยะหางระหวางจุดไดจนกระทัง่พอใจกอนการคํานวณจริง ซึ่ง

จํานวนจุดนี้จะมีผลตอเวลาการคํานวณ หากวาจํานวนจดุมากกวา 400 จุด

ตัวหนังสือจะถูกเปลี่ยนเปนสีแดงเพื่อเปนการเตือนวาจะใชเวลานานในการคํานวณ 

ซึ่งหากไมพอใจก็สามารถกลบัไปแกที่ระยะหางระหวางจดุใหมากขึน้เพือ่ที่จะได

จํานวนจุดที่นอยลง 

 
 

 
รูป 4-9 แสดงภาพเปรียบเทียบเมื่อจํานวนจุดเกิน 400 จุด 
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4.1.4 การคํานวณ และการแสดงผล 

ชวงระหวางการคํานวณทีห่นาจอจะมีแสดงวาตอนนีก้าํลังคํานวณจดุที่

เทาไหร จากจาํนวนเทาไหรของจุดทั้งหมดที่หนาผงัพืน้เพื่อเปนการบอกวาโปรแกรม

กําลังทํางาน และหลังจากคาํนวณเสร็จเรียบรอย โปรแกรมจะแสดงผล 2 สวนคือ

สวนที ่1 เปนภาพ และสวนที่ 2 เปนรายงานผล โดยสวนที่เปนภาพนัน้จะนําคาที่ได

จากการคํานวณมาแบงชวงสี และแสดงคาสีที่จุดดังที่เหน็ในรูป 4-8  

 
รูป 4-10  ผลการคํานวนจะแสดงคาในแตละจุดดวยสี 

โดยการแสดงผลสวน 1 ทีเ่ปนภาพนี้สามารถเลือกใหแสดงคาที่ไดจากการ

คํานวณดงัตัวอยางในภาพที ่4-9 หรือเลือกสวนตวัเลือกฮายด เวล ู(Hide Value) 

เพื่อไมแสดงคาผลการคํานวนได 

      
รูป 4-11 แสดงการเปรียบเมื่อตองการจะแสดงคาที่ไดจากการคํานวณ 

สวนที ่1 สวนที ่2 
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รูป 4-12 ผลการคํานวนที่แสดงเพิ่มเติมในสวนรายงานผล (Calculation Report) และ รายละเอียดเพิ่มเติม (Details) 

 

สวนที ่2 คือสวนรายงานผล ซึ่งม ี2 ระดับไดแก รายงานผลเบื้องตนคือจะ

แสดงคาที่มากที่สุด และคาที่นอยที่สุดเทากับเทาไหร เพื่อเปนการบอกชวงการ

คํานวน (Range) นอกนี้ยงัสามารถเลือกรายงานผลแบบรายละเอียดเพิ่มเติมไดเมือ่

กดปุมโชว ดีเทล (Show Details) จะปรากฎรายละเอียดประกอบดวย สีแตละสีนัน้

มีชวง (Range) เทาไหร และมีจํานวนจุดทีอ่ยูในชวงนี้นัน้เทาไหร โดยสามารถทําให

วิเคราะหไดอยางละเอียดมากขึ้น  

หลังจากเสร็จส้ินการทํางานเลือกรีเซต (Reset) ผลการคํานวณทั้งภาพ 

และขอมูลจะถูกลบออกเพือ่เตรียมพรอมสําหรับการแกไขผังพื้น และคํานวณครั้ง

ใหม หรือหากตองการจบสิน้การทาํงานโดยเก็บคาการคาํนวณที่ผงัพืน้เอาไวให

เลือกกดฟนิส (Finish) ในภาพที ่4-11 

 

 
รูป 4-13 แสดง 2 ทางเลือกเมื่อเสร็จสิ้นการคํานวณ 

สวนที ่2 
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รูป 4-14 ภาพขยายแสดงสวนรายงานผล 

 

4.1.5 การรวิเคราะหผล 

การวิเคราะหผลที่ไดจากการคํานวณนั้นสามารถตีความออกไปไดในหลาย

รูปแบบโดยหากพจิารณาจากสีทีเ่กิดขึ้นจากการแทนคาที่จุดในภาพทีแ่สดงการ

คํานวณแลวนัน้ สีแดงที่มีคาที่เกิดจากการคํานวณมากนัน้ไมไดหมายความวาดี 

หรือไมดี แตเปนการแสดงผลที่บอกวาบริเวณนัน้จะเปนดังตอไปนี ้

− จะเปนพื้นทีท่ีม่ีมองเห็นพืน้ที่ตางๆไดมากกวาจุดอืน่ หรือเรียกวาอยาง

วา พืน้ที่โปรง 

− จะเปนพื้นทีท่ี่เชื่อมกับพืน้ที่อ่ืนมากที่สุด( Transition Space) เนื่องจาก

การที่มองพืน้ที่ตางๆเกิดขึ้นไดเพราะวาไมมีผิวผนงัใดๆกัน้ขวาง เมื่อไม

มีผิวผนงักัน้ขวางมากที่สุดก็คือที่เปนพืน้ที่เชื่อมกับพืน้ที่อ่ืนๆมาที่สุด

เชนกนั 

− จะเปนพื้นทีท่ีม่ีปริมาณการใชงานมากกวาพืน้ที่อ่ืนเนื่องจากเปนพืน้ทีท่ี่
เชื่อมกับสวนอืน่ทาํให โอกาสที่คนจะตองเลือกเดินไปยังพื้นที่นัน้เพื่อ

เดินตอไปยังพืน้ที่อ่ืนมีมากทีสุ่ดเชนกนั (ตามแนวความคดิเรื่องสนาม

ทัศนที่อธิบายไวในบทที ่2 วาคนเราจะสามารถเดินไปในพืน้ที่สนาม

ทัศนเทานัน้ เนื่องจากไมสามารถเดินผานทะลุกาํแพงไดเชนกนั) 

Details 
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ซึ่งเมื่อทราบแลววาพืน้ทีน่ัน้ๆจะมีแนวโนมการใชงานปรมิาณการสัญจร

เปนเชนไรแลวนั้นสถาปนิกสามารถใชเปนขอมูลที่มีความเที่ยงตรง และมี

รายละเอียดมากนีเ้พื่อนํามาพิจารณาความเหมาะสมกบักิจกรรมที่จะเกิดขึ้นในพื้น

ที่วามีความเหมาะสมกันเพยีงใด และหากวากิจกรรมทีม่ีอยูนัน้ไมเหมาะสมจะตอง

มีการปรับแกผังพืน้เพื่อใหเกิดความเหมาะสมไดอยางไร ตัวอยางเชน พืน้ที่โถงควร

จะไดคาที่ออกมาสีแดง หรือรานอาหารหรูที่เนนบรรยากาศก็ควรอยูในพื้นที่ที่ไม

พลุกพลานหรอืในพืน้ที่โซนเย็น เปนตน 

นอกจากการวเิคราะหเฉพาะจุดแลวนั้นยังสามารถที่จะดภูาพรวมของคาที่

เกิดจากการคาํนวณทัง้หมดโดยอานขอมลูจากผลรายงาน (Calculation Report)  

 
รูป 4-15 ภาพขยายแสดงสวนรายงานผลเบื้องตน 

 

คาที่เกิดจากการคํานวณนัน้คือ คาของจุด ณ ตําแหนงทีท่ําการคํานวณวา

สามารถมองเห็นจุดอืน่ๆในพื้นที่ผังพืน้ไดจํานวนกี่จุดโดยที่ คา Maximum value 

คามากที่สุด และคา Minimum value คือคานอยที่สุด คามากที่สุดที่จะเกิดขึ้นตอง

ไมเกินจากจาํนวนจุดทัง้หมด โดยสัดสวนของคามากทีสุ่ดกันจํานวนจุดทั้งหมดนัน้

สามารถแยกออกเปน 2 กรณีไดแก 

− เมื่อคามากที่สดุมีจํานวนใกลเคียงกับจาํนวนจุดทั้งหมด แสดงวาผงัพืน้

นี้มีแนวโนมทีจ่ะมีรูปรางที่ไมซับซอน เนื่องจากมีจุดทีม่องเหน็ไดเกือบ

ทั่วผงัพืน้ 

− เมื่อคามากที่สดุมีจํานวนทีน่อยกวาจํานวนจุดทั้งหมดมาก แสดงวาผัง

พื้นนี้มีแนวโนมที่จะมีรูปรางที่ซับซอน เนื่องจากจุดที่มองเห็นไดมาก

ที่สุดแลวก็ยงัมองเหน็พื้นทีอ่ื่นๆไดนอย 

นอกจากนี้ความแตกตางของคามากที่สุด และคานอยทีสุ่ดนั้นสามารถบง

บอกถึงชวง (Range) โดยสามารถแยกออกเปน 2 กรณีไดแก 

− เมื่อคามากที่สดุ และคานอยที่สุดมีความแตกตางกนันอยคือชวงคา

แคบแสดงวาผังพืน้มีความซับซอนของรปูแบบที่ไมแตกตางกัน โดยที่

ถาคาทั้งสองเขาใกลคามากที่สุด (Maximum value)มาก แสดงวาเปน
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ผังพืน้ทีม่ ีCirculation Flow สูง แตถาคาทัง้สองเขาใกลคานอยที่สุด 

(Minimum value) แสดงวาเปนผังพื้นที่มีความซับซอนมากตลอดทั่ว

ทั้งผงัพืน้ 

− เมื่อคามากที่สดุ และคานอยที่สุดมีความแตกตางกนัมากแสดงวาผงั

พื้นนี้มีความซบัซอนของรูปแบบที่แตกตางกนัมาก มทีั้งพื้นที่ทีโ่ปรง

และพื้นที่ที่อับในผังเดียวกนั 

หากตองการพจิารณาคาที่ละเอียดมากขึ้นภายในสวนแสดงรายละเอยีด

เพิ่มเติมนั้นจะเพิ่มผลรายงานขอมูลในเรื่อง คาของชวงในแตละสี และ จํานวนจุดที่

อยูในแตละสีซึ่งสามารถนํามาวิเคราะหตคีวามไดคือ จดุนั้นแทนพื้นทีย่ิ่งจาํนวนจุด

มากคือแสดงพื้นที่สวนมากมีจํานวนจุดในชวงนี้ไหนมากคือพื้นที่สวนมากของผงัพืน้

เปนแบบนัน้ เชนภาพที ่4-12 แนวโนมจุดมากอยูชวงโทนสีเยน็คือพืน้ที่สวนมาก

คอนขางจะอับ ปริมาณการใชงานนอยเปนตน เพื่อใหไดการวิเคราะหที่แมนยาํมาก

ขึ้นจะตองพิจารณาขอมูลทัง้หมดไปพรอมกับการดูการแสดงผลที่ภาพผังพื้น หากดู

แตจากภาพเพยีงอยางเดยีวอาจจะไดความเขาใจเพยีงระดับตนเทานัน้ อาจจะมี

ความคลาดเคลื่อน 

4.2 การทดสอบการใชงานโปรแกรม 

การทดสอบโปรแกรมเริ่มตนจากรูปรางงายๆที่สถาปนกิสามารถคิดออกได

เชนเดียวกับรูป 4-14 สถาปนิกสามารถคดิออกไดแนนอนวาชองตรงกลางจะเปนพืน้ทีท่ี่คาด

วาจะมีการปริมาณการใชงานมากที่สุด แตเมื่อทําการคํานวณผานโปรแกรมจะปรากฏผล

ตามรูปที ่4-15 จะเหน็ไดวาผลการคํานวณออกมาเหมอืนกับความคดิของสถาปนกิแตได

คาที่ละเอยีดกวามาก 

 
รูป 4-16 การทดสอบโปรแกรมกรณีที่ 1  
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รูป 4-17 แสดงผลการทดสอบโปรแกรมกรณีที่ 1 

 

กรณีที ่2 จะเห็นไดวามีความซับซอนขึ้นมากจนกระทั่งสถาปนิกไมสามารถทีจ่ะคิด

ไดแลววาชองไหนจะมีการใชงานมากที่สดุอาจจะเปนไดทั้งชอง 5 หรือ 6 แลวแตวาจะคิดอยู

บนพืน้ฐานอะไร แตหลังจากคํานวณดวยโปรแกรม จะไดคาเชนในรูปที ่4-17  
 

 
รูป 4-18 การทดสอบโปรแกรมกรณีที่ 2 
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รูป 4-19 ผลการทดสอบโปรแกรมกรณีที ่2 

 

4.3 การทดสอบการใชการโปรแกรมกับกรณีศกึษาศูนยสรรพสินคา 

4.3.1 กรณีศึกษาการออกแบบทางสัญจรภายในศูนยสรรพสนิคา  

พื้นที่ภายในอาคารศูนยสรรพสินคานัน้ถามองในแงการออกแบบเพื่อธุรกิจ

นั้นสามารถแบงออกเปน3 ประเภทใหญๆ ไดดังนี้ (Lawrence J. Israel, 1994: 76) 

- พื้นที่สวนใชงาน (Building function area) คือพื้นที่สวนที่สนับสนนุการ
ใชงาน เชน ลฟิท, บนัไดเลื่อน, และหองเครื่องแอร เปนตน 

- พื้นที่ที่ไมสามารถหาประโยชนได ( Nonselling area) คือพื้นที่สวนทีไ่ม

สามารถจะทาํเงินได เชน สวนสํานักงาน, เก็บสินคา, และทางสัญจรเปน

ตน 

- พื้นที่หาประโยชน ( Net selling area) คือพื้นที่ใหเชา หรือขายสินคา 

ในแงธุรกิจนั้นศูนยสรรพสินคาจะตองมพีืน้ทีห่าประโยชนตองตองไมนอย

กวา 85% ของพืน้ทีท่ั้งหมด ดังนัน้จะเห็นไดวาการออกแบบผังพืน้ศูนยสรรพสินคา

นั้นปจจัยที่สําคัญที่ตองคํานงึถึงตลอดเวลาการออกแบบคือ พื้นที่ ยิ่งตองการทีจ่ะมี

พื้นที่หาประโยชนมากทําใหพืน้ที่สวนอื่นนอยลงไปดวยจึงมีผลทําใหการออกแบบ

ทางสัญจรซึ่งเปนพืน้ที่ไมสามารถหาประโยชนไดนัน้เปนสวนที่พยายามจะใชพืน้ที่

นอยที่สุดแตในขณะเดียวกนัคงตองสามารถกระจายคนเขาถึงพื้นทีห่าประโยชน

ทุกๆสวนไดเปนอยางดีซึ่งก็คอืการออกแบบผังพืน้ 

การเลือกศูนยสรรพสินคามาเปนกรณีศึกษาจริงเนื่องจากมีความจาํเปน

ทางดานธุรกิจเชนที่กลาวไปแลวนั้น โดยเลอืกศึกษาที่เวิรลเทรด เซน็เตอร 

(Worldtrade Center) และสยามพารากอน (Siam Paragon)  
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4.3.2 กรณีศึกษาเวิรลเทรด เซน็เตอร 

 

 
รูป 4-20 ผังพื้นของเซ็นทรัล เวิรล (Central World) ที่มาจากแผนพับผังรานคาของบริษัท 

 

 
รูป 4-21 เร่ิมตนเขียนผังพื้นเซ็นทรัล เวิรล (Central World) ตามขอกําหนดการใชงาน 
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รูป 4-22  ภาพแสดงผลการคํานวณผังพื้นเซ็นทรัล เวิรล (Central World) 

 

 
รูป 4-23 ภาพแสดงผลการคํานวณสวนรายงานผลผังพื้นเซ็นทรัล เวิรล (Central World) 
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4.3.3 กรณีศึกษาสยามพารากอน (Siam Paragon) 

 
รูป 4-24 ภาพแสดงผลการคํานวณสวนรายงานผลผังพื้นสยามพารากอน (Siam Paragon) 

 

 

 
รูป 4-25 เร่ิมตนเขียนผังพื้นสยามพารากอน (Siam Paragon) ตามขอกําหนดการใชงาน 
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รูป 4-26 ภาพแสดงผลการคํานวณผังพื้นและสวนรายงานผลพารากอน (Siam Paragon)



 

บทที่ 5   

บทสรุป และขอเสนอแนะ 

 

5.1 สรุปผลจากการศกึษา 

5.1.1 ขอจํากัดทีท่ําใหเกิดความคลาดเคลื่อนของโปรแกรม 

การวิเคราะหผังพืน้นัน้มหีลากหลายเทคนคิการเลือกใชเทคนิคทฤษฎีวสิิบิ

ลิตี้ อะนาไลซิส(Visility Analysis) เร่ืองสนามทัศน (Isovists) นั้นเปนเทคนิคที่มี

ขอจํากัดเกี่ยวกับการวเิคราะหเนื่องจากเปนการวิเคราะหจากสัณฐาน

สถาปตยกรรมเพียงอยางเดียว เมื่อนาํมาใชวิเคราะหในผังพื้นทีน่ํามาใชงานจริง

หลังจากที่ไดทาํการใชงานพบวาความคลาดเคลื่อนนัน้โดยเฉพาะตัวแปรที่มาจาก

ภายนอกที่มีผลตอผังพื้นเชน ทางเชื่อมตอกับรถไฟฟา หรือทางออกอาคารจอดรถ

ทําใหปริมาณการใชงานพื้นที่เปลี่ยนไปมาก 

นอกจากนีก้ารคํานวณจากสณัฐานสถาปตยกรรมนี้ไมสามารถ 

5.1.2 เงื่อนไขการใชงานโปรแกรม 

สามารถแบงไดออกเปน 2 สวนประกอบดวย 

− เงื่อนไขทางดานวิธกีารทางคอมพิวเตอร 
ผังพืน้ที่เตรียมไวนั้นจะตองถกูเขียนกรอบดวยเสนแบบโพลีลาย (Polyline) 

และสวนที่ไมตองการที่คิดจดุภายในตองเขียนดวยเสนแบบโพลีลาย 

(Polyline) สวนผนงัเขียนดวยเสนแบบลาย (Line) ดวยวิธีการทาง

คอมพิวเตอรยงัไมสามารถใหคํานวณเสนโคงไดจะตองเขียนเปนเสนตรง

ตอเนื่องจนกระทั่งโคงแทน 

− เงื่อนไขทางดานเทคนิคสนามทัศน (Isovists) 

กรณีในพืน้ทีท่ีส่ามารถมองเห็นแตไมสามารถใชสัญจรไดนั้นตองคิด

เปรียบเสมือนวาเปนผนงัทึบที่สัญจรผานไมไดเนื่องจากตามทฤษฎีใชการ

มองเหน็แสดงแทนใชทางสญัจร เชน พืน้น้ํา และกระจกใส เปนตน 

 
5.1.3 สรุปขอดี และขอเสีย 

ขอดี 

− สามารถนําไปใชไดตามวัตถปุระสงคที่ตองการ 
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− สะดวกในการใชงานแกกลุมเปาหมายที่กาํหนด 

ขอเสีย 

− การแสดงผลชาเมื่อระยะหางระหวางจุดนอยหรือเมื่อจํานวนจุดในการ
คํานวณมีมากกวา 400 จุดการคํานวณจะชามาก 

− สีที่ไดจากการแสดงผลไมสามารถนาํมาเปรียบเทียบกับแปลนอื่นๆได
สามารถดูไดแคภาพรวมของผลที่ออกมาของแตละผังพืน้เทานั้น 

5.2 แนวทางการพัฒนา และขอเสนอแนะ 

− ตอนนี้การคํานวณยงัชาอยูเนื่องจากการใชลากเสนไปยงัทกุจุกซึง่
สามารถแกไขไดโดยหาวธิีการทางคอมพวิเตอรเพื่อแยกพื้นที่ออกเปน

สวนๆ  สวนไหนที่ไมมีความจําเปนในการคํานวณก็ไมตองทาํการคิดจะ

ทําใหโปรแกรมทําการคํานวณไดรวดเร็วขึ้น 

− หากสามารถพัฒนาสูตรคํานวณ และวิธกีารทางคอมพวิเตอรตอไปให

หาคามาตราฐานเพื่อเปรียบเทียบระหวางอาคารไดจะมีผลดีกลายเปน

หนวยเพื่อวัดปริมาณการใชงานเสนทางสัญจรหนวยใหม 

− เนื่องจากประโยชนของเทคนคิสนามทัศน (Isovist Analysis) นี่

สามารถนําไปใชกับเรื่องอื่นนอกจากเรื่องการวิเคราะหปริมาณการใช

งานสามารถนาํมาใชชวยอธบิายในการสอนเรื่องของพื้นที่ใหสามารถ

เขาใจไดงายมากขึ้น
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ชื่อ – สกุล  นางสาวสุริยางค ศิริลักษณ 
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ที่อยู   315 หมูบานไทยศิริ (เหนือ) ซอยลาดพราว 94 แขวงและเขต  
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ประวัติการศึกษา 
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คณะสถาปตยกรรมศาสตร จุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย 
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คณะสถาปตยกรรมศาสตร จุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย 
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2544 – 2546 ตําแหนงสถาปนิก บริษัททคี จํากัด   
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