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ใน ป ัจ จ ุบ ัน โค ร ง ข ่าย ห ม ุด ห ล ัก ฐ าน โด ย ว ิธ ีก า ร ร ัง ว ัด ด ้ว ย ด าว เท ีย ม  G P S  ท ี่ค ร อ บ ค ล ุม ท ั่ว ท ั้ง ป ร ะ เท ศ  

ไ ท ย ม ีห น ่ว ย ง า น ห ล ัก ท ี่จ ัด ท ำอ ย ู่ 2  ห น ่ว ย ง าน ค ือ  ก ร ม แ ผ น ท ี่ท ห าร แ ล ะ ก ร ม ท ี่ด ิน  โด ย โค ร ง ข ่าย ห ม ุด ห ล ัก ฐ า น ข อ ง  

ก ร ม แ ผ น ท ี่ท ห าร ถ ือ ได ้ว ่า เป ็น โค ร ง ข ่าย ห ล ัก ร ะ ย ะ ไก ล ค ร อ บ ค ล ุม ต ่อ เน ื่อ ง ท ั่ว ป ร ะ เท ศ  เร ิ่ม จ ัด ท ำต ั้ง แ ต ่ป ี พ .ศ . 2 5 3 4  

ส ่ว น โค ร ง ข ่า ย ห ม ุด ห ล ัก ฐ าน ร ะ ย ะ ใก ล ้เพ ื่อ ใช ้ไ น ก ิจ ก าร แ ผ น ท ี่อ อ ก โฉ น ด ท ี่ด ิน ท ั่ว ป ร ะ เท ศ จ ัด ท ำ โด ย ก ร ม ท ี่ด ิน เร ิ่ม จ ัด  

ท ำ ต ั้ง แ ต ่ป ี พ .ศ . 2 5 3 3  ก าร แ ป ล ง ค ่าร ะ บ บ พ ิก ัด จ าก ก าร ร ัง ว ัด ด ้ว ย ด า ว เท ีย ม  G P S  ม าส ่พ ื้น ห ล ัก ฐ า น ป ร ะ เท ศ 1ไทย  

หรือ INDIAN 1 9 7 5  ข อ งห น ่ว ย ง าน ท ั้งส อ ง  ย ัง ม ีค ว าม แ ต ก ต ่า ง ก ัน อ ย ู่ ท ำ ให ้ม ีป ัญ ห า ใน ก า ร โย ง ย ึด แ ล ะ อ ้า ง อ ิง แ ก ่ผ ู้ 

ใช ้ป ร ะ โย ช น ์จ า ก ห ม ุด ห ล ัก ฐ า น ด ัง ก ล ่า ว  ว ัต ถ ุป ร ะ ส ง ค ์ข อ ง ง าน ว ิจ ัย ม ุ่ง ท ี่จ ะ ค ืก ษ าถ ืง ค ว าม เป ็น ไป ได ้ข อ ง ก าร จ ัด ท ำ  

ร ะ บ บ พ ิก ัด แ ผ น ท ี่ให ้เป ็น เอ ก ภ า พ  โด ย ใช ้ข ้อ ม ูล ห ม ุด ห ล ัก ฐ าน ข อ ง ก ร ม แ ผ น ท ี่ท ห าร จ ำน ว น  6 4 9  ห ม ุด  แ ล ะ  ก รม ท ี่ด ิน  

จ ำน ว น  3 2 9  ห ม ุด เป ็น ห ล ัก  ใน ก า ร ด ำ เน ิน ก าร ว ิจ ัย ได ้ค ำ น ว ณ ป ร ับ แ ก ้โค ร ง ข ่าย ห ม ุด ห ล ัก ฐ า น ท ั้ง ป ร ะ เท ศ ข อ ง ห น ่ว ย  

ง าน ท ั้ง ล อ ง แ ล ะ ใช ้ห ม ุด ค ว บ ค ุม ท ี่น ่า เช ื่อ ถ ือ ซ ึ่ง เป ็น ห ม ุด ท ี่ได ้ร ับ ก า ร ค ำ น ว ณ ป ร ับ แ ก ้จ า ก ห น ่ว ย ง าน  NIMA ป ระเท ศ  

ส ห ร ัฐ อ เม ร ิก า เป ็น ห ม ุด ค ว บ ค ุม โค ร ง ข ่าย  โด ย ใช ้ซ อ ฟ ต ์แ ว ร ์ G P S u rv ey  เป ็น ต ัว ป ร ะ ม ว ล ผ ล
ผ ล ก าร ว ิจ ัย พ บ ว ่า  ก า ร ค ำ น ว ณ ป ร ับ แ ก ้โค ร ง ข ่าย เพ ื่อ จ ัด ท ำโค ร ง ข ่าย ให ้เป ็น เอ ก ภ าพ ส า ม าร ถ

ก ร ะ ท ำ ได ้ โด ย ก าร น ำ เอ าข ้อ ม ูล เล ้น ฐ าน โค ร ง ข ่าย ข อ ง ท ั้ง ส อ ง ห น ่ว ย ง าน ม า ป ร ับ แ ก ้ร ่ว ม ก ัน โด ย ม ีห ม ุด ค ว บ ค ุม ท ี่น ่า  

เช ื่อ ถ ือ  ก า ร ใช ้ห ม ุด ค ว บ ค ุม จ ำ น ว น  3  ห ม ุด ม ีค ว าม เห ม า ะ ส ม ม าก ท ี่ส ุด ใน ก าร ว ิจ ัย น ี้ ก ล ่า ว ค ือ จ ะ ให ้ผ ล ล ัพ ธ ์ช ึ่ง ม ีค ่า  

แ ต ก ต ่า ง จ า ก ค ่า อ ้า ง อ ิง  ห ร ือ ค ่าพ ิก ัด ท ี่ได ้ร ับ ก า ร ค ำน ว ณ ป ร ับ แ ก ้จ าก ห น ่ว ย ง า น  NIMA ป ร ะ เท ศ ส ห ร ัฐ อ เม ร ิก า  โด ย ม  ี

ค ่า เฉ ล ี่ย ใน ท า ง  N orth in g  =  1 .4 6 3  เม ต ร แ ล ะ ท าง  E a stin g  =  -0 .3 1 0  เม ตร ค ่าส ่ว น เบ ี่ย ง เบ น ม าต ร ฐ าน ใน ท า ง  

N orth in g  =  3 .2 7 0  เม ต ร แ ล ะ ท าง  E a stin g  =  1 .3 1 7  เม ต ร น อ ก จ า ก น ี้ย ัง ไ ด ้น ำผ ล ล ัพ ธ ์ไ ป เป ร ีย บ เท ีย บ ก ับ ค ่า พ ิก ัด  

อ ้า ง อ ิง จ า ก ก ร ม ท ี่ด ิน พ บ ว ่า ม ีค ่า เฉ ล ี่ย ใน ท า ง  N orth ing =  -1 .7 4 7  เม ต ร แ ล ะ ท าง  E a stin g  =  - - 1 0 .6 8 9  เม ตร  

ค ่า ส ่ว น เบ ี่ย ง เบ น ม า ต ร ฐ า น ใน ท า ง  N orth ing  =  1 .0 1 3  เม ต ร แ ล ะ ท าง  E a stin g  =  1 .8 2 3  เม ตร
ส ำ ห ร ับ ก าร แ ป ล ง ค ่า พ ิก ัด  UTM ร ะ ห ว ่าง โค ร ง ข ่าย ก ร ม แ ผ น ท ี่ท ห าร แ ล ะ โค ร ง ข ่าย ก ร ม ท ี่ด ิน ให ้ม ีค ่า  

พ ิก ัด ท ี่ส อ ด ค ล ้อ ง ก ัน น ั้น  ใช ้แ บ บ จ ำล อ ง ใน ร ูป ส ม ก า ร โพ ล ิโน เม ีย ล  s e c o n d  d e g r e e  ม ีค ว าม เห ม าะ ส ม ด ีท ี่ส ุด  โด ย ให ้ 

ค ่า  RM S. ข อ ง ก า ร แ ป ล ง เป ็น 3 เซ น ต ิเม ต ร แ ล ะ 1 เซ น ต ิเม ต ร ใ น แ น ว ต ะ ว ัน อ อ ก -ต ะ ว ัน ต ก แ ล ะ แ น ว เห น ือ - ใ ต  ้
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Currently, GPS networks covering the whole country of Thailand were being separately conducted by 
two different departments. The first one was Royal Thai Survey Department (RTSD) whose network, started to perform 
by the GPS method in 1991, was a long-distance control network continuously distributed throughout Thailand. The 
other one was Department of Land (DoL) whose GPS network, started in 1990, was a local control network intended to 
be used for deed issuing. It was found that after the transformation from WGS84 to INDIAN 1975 datum by these two 
departments,coordinate systems were different. As a result, users encountered with a problem of inconsistency 
between the two GPS networks.

The objective of this research was to study the possibility of making these two GPS networks to be the 
unified one. This research utilized GPSurvey software to perform an adjustment computation of RTSD network 
consisting of 649 reference points and DoL network consisting of 329 reference points. Control points for fixing the 
networks were those from a set of reliable reference points whose coordinates were computed by NIMA, USA.

The result of this research revealed that the unification of GPS networks was possible through an 
adjustment computation of the combined GPS baselines of both departments. However, this adjustment must be 
constrained by highly accurate control points. From the experiment, the optimum number of control points was three. 
With these three control points in the adjustment computation, the differences between adjusted coordinates, and the 
reference coordinates computed by NIMA were 1.463 and -  0.310 meters in north and east directions respectively 
with the corresponding standard deviations of 3.270 and 1.317 meters respectively. Furthermore, the reference 
coordinates were compared with coordinates from the GPS network of the DoL. The difference between these two sets 
of coordinates were -1.747 and -10.689 meters in north and east directions, respectively with the corresponding 
standard deviations of 1.013 and 1.823 meters.

It was also found that, in order to directly transform UTM coordinates between RTSD and DoL 
networks, the most appropriate mathematical model was the second-degree polynomial. The comparison showed 
RMS differences in east and north directions being 3 and 1 centimeters respectively.
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วิทยานิพนธ์ฉบับนี้เสร็จลมบูรณ1ด้ด้วยความช่วยเหลือ ความปรารถนาดี และ 

ความกรุณาของบุคคลหลายฝ่าย

บุคคลแรกที่ข้าพเจ้าขอขอบพระคุณ คือ พันโทหญิง เบญจารรณ อินทุภูติ

ผู้ซึ่งเป็นมารดาของข้าพเจ้า เป็นผู้ให้กำลังใจ ให้คำบั!กษา ให้การสนับสนุนในด้าน 

ต่างๆ เสมอมา

ข้าพเจ้าขอกราบขอบพระคุณคณาจารย์ ในภาควิชาวิศวกรรมสำรวจทุกท่าน 

ที่ได้อบรมสั่งสอน ให้คำปรึกษา คำแนะนำ ตลอดจนให้ความรู้ในด้านวิชาการอันเป็น 

ประโยชน์ โดยเฉพาะอย่างยิ่ง รองศาสตราจารย์ ดร. ชูเกียรติ วิเชียรเจริญ อาจารย์ที่ 

ปรึกษา ผู้ซึ่งได้ทุ่มเทกำลังกาย กำลังสติปัญญาในการอบรบสั่งลอน ให้คำปรึกษา แนะ 

แนวทางในการแก้ปัญหาต่าง ๆ ระหว่างทำการวิจัย

ข้าพเจ้าขอขอบพระคุณ กองยออเดชและยีออฟิสิกส์ กรมแผนที่ทหาร และฝ่าย 

รังวัดหมุดหลักฐานแผนที่โดยระบบดาวเทียม กองรังวัดและท่าแผนที่ กรมที่ดิน ท่ีได้ให้ 

ความอนุเคราะห์ช่วยเหลือในด้านข้อมูล และ เอกสารต่าง ๆ ในการวิจัย ขอขอบพระคุณ 

บริษัท อีเอลอารัโอ ( ประเทศไทย ) จำกัด โดยอาจารย์ สมบัติ ทรัพย์สวนแตง ท่ีได้ให้ 

ความอนุเคราะห์ในด้านซอฟต์แวร์ที่ใช้ในการวิจัย และให้ความช่วยเหลือ ให้คำแนะนำ 

จนงานวิจัยนี้เสร็จลมบูรณ์

ข้าพเจ้าขอขอบพระคุณผู้ที่เกี่ยวข้องและมีส่วนร่วมทุกท่านที่มิได้กล่าวนามไว้ 

ณ ที่นี้ ที่ให้การช่วยเหลือให้วิทยานิพนธ์ฉบับนี้สำเร็จลุล่วงไปด้วยดี

ท้ายสุดนี้ ข้าพเจ้าขอมอบความดีของวิทยานิพนธ์ เพื่อเป็นกตเวทิตาคุณแด่ 

บิดา มารดา และคณาจารย์ทุกท่าน ข้าพเจ้าหวังเป็นอย่างยิ่งว่าวิทยานิพนธ์ฉบับนี้ 

จะก่อให้เกิดประโยชน์ต่อลังคมและประเทศชาติลืบไป

ร้อยเอก นันทบูล อินทุภูติ
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