
การประมาผคารางการเค้นทาง

บทท่ี 4

4.1 คำนำ

ไนการอีกษาความค้องการเค้นทางขนส่งโคบการประยุกค้ไร่!แบบจำลองการคมนาคม 
ขนส่งสมัย,ไหม่นน จะแสคงผลปริมาผความค้องการเค้นทาง (Demand Trip) ระหว่างห้ีนท่ี 
ย่อยหท่ีงไปยังอีกพนท่ีย่อยหท่ีง โคยไร่ร์คารางการเค้นทาง (Trip Matrix) หริอคารางจุค 
ค้นทางจุคปลายทางการเค้นทาง(O rigin-Destination M atrix^คยมรูปแบบค้งรูปท่ี 4.1
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รูปท่ี 4.1 รูปแบบคารางการเค้นทาง 

จากรูปแบบคารางการเค้นทางค้งรูปท่ี 4.1 สรุปปริมาผการเค้นทางไค้ค้งน 

G, = z t.j

Aj = z t,j

s s t j j  = ZAj = SG, = T
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ใคยท่ี G) หมายถึง

Aj หมายถึง

t i j  หมายถึง

ท หมายถึง 
T หมายถึง

ปริมาผการเกดการเค้นทางในพ้ืนท่ีย่อย i หริอIริยกอกนัยหน่ีงว่า 
ปริมาผการเค้นทางท่ีจุคปลาย (Trip End) ชงประมาผไค้จากการ 
ริเคราะห์แบบจำลองการเกดการเค้นทาง (Trip Generation 
A nalysis) หริอไค้จากการริเคราะห์ค้าน Matrix Estim ation  
ปริมาผการค้งคุดการเค้นทางาเองพนท่ีย่อย j หริอเริยกว่าปริมาผ 
การเค้นทางท่ีจุคปลาย (Trip E n d)^ เช่นเดึยวกน ช่ีงสามารถ 
ประมาผไค้จากการริเคราะห์แบบจำลองดึงคุดการเค้นทาง (Trip  
A ttraction Analysis) หริอการริเคราะห์ค้าน Matrix
Estimation เช่นกน

ปริมาผการเค้นทางระหว่างพนท่ีย่อยจุดค้นทาง i และพนท่ีย่อยจุด 
ปลายทาง j 
จำนวนพนท่ีย่อย
ปริมาผการเค้นทางท่ีงหมดภายไนพนท่ีดึกษา

การประมาผคารางการเค้นทางนนมือย่ค้วยถึนหลายวธิ พอสรุปไค้ค้งน

1. การประมาผคารางการเค้นทาง โดยใช้แบบจำลองการกระจายการเค้นทาง 
(Trip D istr ib u tion  Model) ชงเป็นแบบจำลองขนคอนท่ีสอง,บองแบบจำลองค่อเนอง 
(Sequential Model) หล้งจากท่ีทราบปริมาผการเกดการเค้นทางและดึงคุดการเค้นทางใน 
แค่ละพ้ืนท่ีย่อยจากแบบจำลองการเถึคการเค้นทางและด ึง คุดการเค้นทางแล้ว

2. การสำรวจจุดค้นทาง จุดปลายทางการเค้นทาง เท่ีอนำมาประมาผตารางการ 
เค้นทางโดยครง

3. การใช้คารางการเค้นทางที่ไค้ท่าการดึกษาไว้ในอดึฅ โดยนำมาปรับปรุงเท่ีอ 
ให้สามารถใช้ไค้ในปัจจุบัน

4. การประมาผคารางการเค้นทางจากปริมาผการจราจร (Matrix Estim ation  
from T raffic  Count)

การจํคท่าคารางการเค้นทางของปีฐานในการดึกษาท่ีผ่านมาน้ํน โคยท่ีวไปแล้วไค้
พํคเนาขนมาจากช้อมุลการสำรวจค้วอย่างจุดค้นทางจุดปลายทางการIค้นทาง พรัอมท่ีงท่าการนับ 
ปริมาผการจราจรของยวดยานประเภทค่าง  ๆ ท่ีจุคสำรวจจุดค้นทางจุดปลายทางการเค้นทาง 
น้ํนพริอมกน เที่อนำมาริเคราะห์คารางการ เค้นทางในปีฐาน เหออธิบายสภาพการ เค้นทาง
ขนสํงในขผะน๊ัน นค่ริธิการนนักประสบปัญหาหลายประการ พอสรุปไค้ค้งน
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-  เสียค่าใช้จ่ายและเวลาในการสำรวจข้อมูลมาก
-  มความยุ่งยากและเสียเวลามากในการวเคราะห์ข้อมูล
-  ค้องทำการสุ่มคัวอย่างมาก เพอให์ไค้คารางการเค้นทางท่ีถูกค้อง
-  มีกเก้ดความผดพลาดจากการสุ่มคัวอย่างไค้ง่าย กล่าวค้อ การสุ่มค้วอย่างอาจ 

จะไม่ครอบคลุมการเค้นทางท่ีงหมดไค้ ตัวอย่างเซ่น มกมการเค้นทางบางเท่ียวท่ีม่จุคค้นทางจุด 
ปลายทางเค้ยวก้นแค่ไม่ไค้ผ่านจุดท่ีทำการสำรวจจุดค้นทางจุดปลายทางการเค้นทางนน เป็นค้น

จากป็อุเหาค่าง ๆ ค้งกล่าว จังไค้มีการค้กษาเท่ีอพดเนาวิธีการประมาผคารางการ
เค้นทางโดยใช้เทคนํคการประมาผคารางการเค้นทางจากปริมาผการจราจร (Matrix
Estim ation from T raffic  Count) ชงเป็นวิธีการย้อนกลับของกระบวนการจัดเส้นทาง 
การเค้นทาง (T raffic  Assignment Process) เป็นเทคนคใหม่ท่ีเรมนำมาใช้ในกระบวน 
การวางแผนการคมนาคมขนส่งท่ีงในเมีองและในภมีภาค และเริมเป็นท่ียอมรับก้นในการค้กษา 
การเค้นทางขนส่งในระยะหลัง เนองจากมีข้อค้ค้อประหยัดเวลาและค่าใช้จ่ายไค้มาก Iน่ีอง 
จากไม่จ่าเป็นค้องสำรวจจุดค้นทางจุดปลายทางการเค้นทาง หรัอสำรวจเพยงเล็กน้อยเท่ีอเป็น 
คัวควบคุมและดรวจสอบความถูกค้องของคารางการเค้นทาง หรัอสำรวจเพอ'ใช้เป็น1ข้อมูล
ดารางการเค้นทางเรัมค้น ( I n it ia l  Trip Matrix) เหอเท่ีมความถูกค้องในการประมาผ 
ดารางการเค้นทางโดยวิธีน

งานวิจัยนเป็นการเรัมค้นสีกษาปรัมาผการเค้นทางขนส่งในพนท่ีระคับประเทศ ซ๋ึงยัง 
ไม่เคยมีการค้กษาจุคค้นทางจุดปลายทางการเค้นทางระหว่างพ้ืนท่ีย่อยในระคับจังหวิด และพ้ืนท่ี 
รวมระคับประเทศ คังนนแนวทางในการประมาผคารางการเค้นทางในพ้ืนท่ีระคับประเทศท่ีพอ 
จะทำไค้ในการสีกษานค้อ การประมาผตารางการเค้นทางจากปริมาผการจราจรบนทางหลวง 
(Matrix Estim ation from T raffic  Count)

4.2 การประมาผดารางการเค้นทางจากปริมาผการจราจรบนทางหลวง

4 .2 .1  กระบวนจัดเสนทางการเค้นทาง (T raffic  Assignment Process)

กระบวนการจัดเส้นทางการเค้นทาง เป็นกระบวนการจัดปริมาผการ
จราจรจากคารางความค้องการเค้นทางลงบนเส้นทาง ประกอบค้วยข้อมูลหลัก 2 สํวน ส่วน 
แรกค้อ ดารางการเค้นทาง (Trip Matrix) รๆงเป็น,ข้อมูลท่ีอธีบายปริมาผความค้องการ 
เค้นทางระหว่างพ้ืนท่ีย่อย และข้อมูลส่วนท่ีสองค้อ ระบบโครงข่ายถนน(Highway Networks) 
ท่ีอย่ในรูปแบบของ Node-Link ภายในพ้ืนท่ีค้กษา ในกระบวนการจัดเส้นทางการเค้นทาง
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น๊ันจะใช้ทฤษฎการจ้คเส้นทางการเทินทางและการจ้คสรร (Assign) จำนวนการเทินทาง
ลงบนเส้นทางด้วยว้ธค่าง  ๆ ด้งกล่าวรายละเอยคไว้ข้างด้นในหวข้อ 2 .3 .2 .4  กระบวน
การจ้คเส้นทางการเทินทางมีข๊ันคอนในลักษผะกว้าง  ๆ ด้งรุปท่ี 4.2

ปรนาผการจราจรบนเส้นทาง (Link Flows) และเวลาการเทินทาง (Travel 
Time) ท่ีได้จากแบบจำลองการจ้คเส้นทางการเทินทาง (T raffic  Assignment Model) 
จะถูกนำมาเปรยบเท้ยบก้บปริมาผการจราจรท่ีได้จากการสำรวจข้อมุลจราจรจริงในสนาม โคย 
ท่ัวไปแส้วค่าจากการเปรยบเท้ยบม้กไม่ค่อยคนํก ค่าความแคกค่างร้อยละ 20 ถอว่าเป็นกรผี 
ปกทิ ค่าความแคกค่างเหล่านเกค,จากสาเทคุท่ีสํ,าด้ผฺ 3 ประการ คอ

1. ความผิคหลาคในการประมาผฅารางการเทินทาง ค๊ังแค่ข๎นคอนการวิเคราะห 
แบบจำลองการเกคการเทินทางและคงคุคการเทินทางไนฃ๊ันคอนท่ี 1 และขนคอนการวิเคราะห์ 
การกระจายการเทินทางไนขนคอนท่ี 2 ของแบบจำลองค่อเนอง

2. ระบบโครงข่ายทางหลวงมีความผิคพลาค เช่น ระยะทาง ความเร็ว เป็นด้น
3. หลักการและทฤษฎในการจ้คI ส้นทางการ I ทินทางท่ีใช้ไม่สามารถจำลองสภาพ 

การจราจรท่ีแท้จริงได้

4 .2 .2  กระบวนการประมาผคารางการเทินทางจากปริมาผการจราจร (Matrix 
Estimation from T raffic  Count)

การประมาผตารางการเทินทางจากปริมาผการจราจร เป็นกระบวนการ 
ย้อนกลบของกระบวนการจ้คเส้นทางการเทินทาง กล่าวคอ การจ้คเส้นทางการเทินทางเริม 
จากข้อมุลตารางการเทินทางท่ีมีอย่ ได้ผลลัพธสุคท้ายท่ีปริมาผการจราจรบนเส้นทาง ส่วน
กระบวนการประมาผคารางการเทินทางจากปริมาผการจราจรน๎น เริมจากข้อมุลปริมาผการ
จราจรบนเส้นทาง มีผลล้พธสุคท้ายท่ีคารางการเทินทาง การประมาผคารางการเทินทาง
ท้องใช้ข้อมุลหลัก 2 ส่วน ส่วนแรกคอ ข้อมุลปริมาผการจราจร (T raffic  Volume) บน 
เส้นทาง และส่วนท่ีสองคอ ระบบโครงข่ายทางหลวง (Highway Networks) ไนรุปแบบของ 
Node-Link ภาย'ในพ้ืนท่ีสืกษ'า จากนนจะไช้สมมตฐาน1ของ Matrix Estimation เพ่ีอท้า 
การประมาผตารางการเทินทาง โคยมีกระบวนการในลักษผะกว้าง  ๆ ด้งรุปท่ี 4 .3

การประมาผคารางการเทินทางจากปริมาผการจราจร มีหลักการท่ีสำด้ญคอ ไช้ว้ธ 
การเปริยบเท้ยบระหว่างปริมาผการจราจรจากแบบจำลอง กบปริมาผการจราจรท่ีได้จากการ 
สำรวจจริงในสนามท่ีค่าแหนํงเคยวก้น โคยมีแบบจำลองหลักในการประมาผคารางการเทินทาง 
ด้งน



รุปท่ี 4.2 กระบวนการจ้คเสืนทางการเดินทาง
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รุปท่ี 4 .3  กระบวนการประมาผคารางการเค้นทางจากปริมาผการจราจร

พ8 = VB = Z! TjjPija

โคยท่ี พB = ปริมาผการจราจรจากการสำรวจจริงบนเส้นทาง a 
VB = ปริมาผการจราจรจากแบบจำลองการประมาผคารางการเคินทาง 

บนเส้นทาง a
Tij = ปริมาผการเค้นทางจากพ้ืนท่ีย่อยจุคค้นทาง i ไปพ้ืนท่ีย่อยจุคปลายทาง j 

PljB = ค่าส้คส่วนทริอความน่าจะเป็นของการเค้นทางจากพ้ืนท่ีย่อย i 
ไปพ้ืนท่ีย่อย j บนเส้นทาง a

การประมาผคารางการเค้นทางจากปริมาผการจราจร แบ่งออกเป็น 2 ลกษผะค้งน

1. การประมาผคารางการเค้นทางกรผไม่มคารางการเค้นทางเริมค้น (No
I n i t ia l  Trip Matrix)
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แบบจำลองการประมาผคารางการเดินทางทีงสองลกษผะสามารถเขยนให้อย่รุปของ 
สมการทางคผีคศาสตร์ไค้ ดิงน

กรผีไม่มคารางการเดินทางเริมค้น

T,j = โโ XaPiJa

กรผมตารางการเดินทางเร์มค้น

Tij = tijTT X/'J8

โคยที Xo = ค่า Balancing Factors
t ij  = ตารางการเดินทางเร์มค้น ( I n it ia l  Trip Matrix)

4 .2 .2 .1  การประมาผคารางการ เดินทางกรผีไม่ม่คารางการ เดินทาง
เร์มค้น (No I n it ia l  Trip Matrix) โคยทีคารางการเดินทางเริมค้นในทีน หมายถึง 
คารางการ เ ดินทางทีไค้เคยพ(ขนาไว้ในทีนทีดิกษาเคยวดินน หร์อไค้จากการสำรวจจุคค้นทางจุค 
ปลายทางการเดินทาง หริอจากแบบจำลองการกระจายการเดินทางทีพแนาไว้ในอคค การ
ประมาผคารางการเดินทางโคยว้ธีนไค้เลอกคารางการเดินทาง ทีมีค่า Entropy มากทีสุค 
โคยทีค่า Entropy ของตารางการเดินทาง Tij แสคงดิงสมการ

พ(1บ) = T I/( TT T»j!)

2 .  ก า ร ป ร ะ ม า ผ ค า ร า ง ก า ร เ ด ิ น ท า ง ก ร ผ ี ม ต า ร า ง ก า ร เ ด ิ น ท า ง เ ร ์ ม ค ้ น  ( W i t h
I n i t i a l  T r i p  M a t r i x )

โคยที พ หมายถึง จำนวนเส้นทางทีสามารถจํคสรร (Assign) ปริมาผการเดินทาง
ทีงหมค (T) ลงไปไค้สำหรับแค่ละค่ทีนทีย่อย โคยมขอสมมดิฐานทีใช้ 
สำหรับแบบจำลองนดิอ คารางการเดินทางทีมค่า พ มากทีสุคจะเป็น 
คารางการเดินทางทีมจำนวนเส้นทางมากทีสุค และเป็นคารางการ
เดินทางผลลหธสุคห้ายทีไค้จากการประมาผโคยว้ธน
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การว I คราะห้แบบจำลองการประมาผคารางการ Iค้นทางไนกรผไม่มีคารางการ I ดิน 
ทางIรมค้นมรายละเอยค ติงน

กำหนคไห้ ร = log พ
= log(Tl/ 5=T,jl)
= logTI - 2Z logTtjl 
= logT! - EfT.jlogT.j-T.j) (4.1)

สมการ (4.1)  เปนค่า S tir lin g  ’ร Approximation สำหรับ ท!

จากสมมติฐานห้างค้นท่ีกำหนดไห้จำนวนการเค้นทางฑ๊ังหมค (T) 
Entropy ท่ีมากท่ีสุค ติงนนสามารถกำหนคเป็นสมการไค้ติงน

มีค่าเท่ากํบค่า

Max - II (TijlogTij - Tu)

Subject to  Wa = JZ TijPjjaบ

T1J >/ 0

ไนการแค้ป้อุเหานไค้จํคไห้อยุ่ไนรุปชอง Lagrangian Function 
ไค้รวม Constraint เห้าไว้ไนสมการค้วย ติงน

ชงเป็นฟังกซ่ันท่ี

L = -  E (T ,jlogT ,j -  T,j) + Z ;\(W B -  S T .jP  1 J a )

ไคยท่ี 7\a หมายถง ค่า Lagrangian M ultipliers

การแค้สมการไนรุปาเอง Lagrangian Function กระท่าไค้ไคยการ
D erivative ค่าชอง L เท่ียบกบ Tjj แล้วไห้เท่าค้บศุนย ติงน

^L/^iTij = -logTij “HTwPija = 0

l o g  T jj ~ yr ?\aPi Ja
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จํคไห้อยุ่ในรุป Exponential ไห้ 

Tij = exp(-Ç ?iaP ,ja)

= TJ exp (-^ P iJa)

T,J = UXaP1Ja ....................................... (4 .2 )

ใคยท Xo = exp(-A a) ชงl ปนค่า Balancing Factors ห้งกล่าว‘บางคน

4 .2 .2 .2  การประมายคารางการเคนทางกรผมคารางการIคินทางเรม 
ห้น (With I n i t ia l  Trip Matrix) ในกรผท่ีนิคารางการเตินทางเรีมห้นท่ีเคยทำการ
วิเคราะห้หริอสำรวจไว้ครงก่อน แม้ว่าจะไม่ละเอืยคลุกห้องมากนิก แค่,โคยวิธน่ัสามารถไร่!
เทคนิคการประมายคารางการเตินทางจากปริมายการจราจรไนนิปัจจุบัน มาทำการปร้บปรุง
ตารางการเคนทางให้คขน โคยมสมมติฐานคอ กำหนคไห้ค่าความแตกค่าง‘ของคารางการเติน 
ทางทประมาย'ขน'ไหม่ (Tij) กํบคารางการเคนทางท่ีทำการห้คเนาไว้ในอติค ( t i j )  นิค่า 
ความแคกค่างก้นห้อยท่ีสุค โคยมปริมายการจราจรในนิปัจจุบันเป็นห้อจำก้ค (C onstraint) 
น่ันคอการ Minimize ค่าความแคกต่างของ Tij และ t ij  แสคงติงสมการค่อไปน้ึ

|T ij-t ij | = X  (TijloÇjTij/tij -  Tij + t ij )

Min X] (TijlogTij/tij -  Tij + t ij )

Subject to  Wa = x  TijPija 

จ้คใหอยุ่ในรุปของ Lagrangian Function ไค

L = II(T ijlogT ij/tij -  1) +ÇAa(Wa -  XTijP.ja)

D erivative L เทํยบกบ Tij ให้เท่ากํบศุนย์

= logT ij/tij -  X  AaPija -^ L /^ T ij 0
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T ij/t ,j  = exp (-Ç 7vaP1Ja)

= V ex p (-? \aP,Ja)

= "บ' XaPiJa

T,J = t i j 'บโ X»P1J“ ......................................... (4 .3 )

จากสมการ (4 .2 ) และ (4 .3 ) เป็นแบบจำลองในการชระมาผคารางการเค้น 
ทางในกรรที่ไม่มีคารางการเค้นทางเริมค้น และกรรมีคารางการเค้นทางIรมค้นคามลำคับ จะ 
ส้งเกคไค้ว่าสมการในการวิเคราะห้คารางการเค้นทางในกรรไม่มีคารางการเค้นทางเริมค้นมี 
รุปแบบเหมีอนคับในกรรท่ีมีคารางการเค้นทางเริมค้น แค่กำหนคค่า t ij  ให้เท่าคับ 1 ทุกคุ่พน 
ท่ีย่อย ๆรงหมายความว่าการเค้นทางของทุก  ๆ ค่พ้ืนท่ีย่อยมีความสำคัอุ!เท่าคับทุกค่พ้ืนท่ี

หลํกการพ้ืนฐานในการวิเคราะห้ค่า T, J ในกรรท่ีมีคารางการเค้นทางเริมค้นมี
ขนคอน คังน

1. ขนตอนแรก กำหนคให้ค่า Balancing Factor ทุกคัวมีค่าเท่าคับ 1 และค่า 
Tij กำหนคให้เท่าคับ t ij

2. สำหรับทุก ๆ สถานีนับรถบน Link

ก. ค่านวผปริมาผการจราจรจากแบบจำลอง (v a) โคยใช ้ข ้อมลคาราง
การเค ้นทาง (T ij) ขผะนน

ข. ค่านวผค่า Balancing Factor ใหม่จากสมการ

X» = X. . พ 8

ค. ค่านวผค่า Tij ทุกค่าอกครํ้ง
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3. เมอค่า Xe มีการเปล่ียนแปลงน้อยกว่าท่ีกำหนคไว้ให้หยุคการค่านวผไค้ และ 
จะไค้ค่า 1น ท่ีเป็นคารางการเค้นทางผลส้พธท่ีไค้จากการประมาผโคยวิธึน้ี

งานวิจํยน้ีไค้ใช้วิธประมาผคารางการเค้นทาง โคยกำหนคให้มีคารางการเค้นทาง 
เริมค้น ช้งไค้พั«เนาคารางการเค้นทางIรมค้น'ขนเอง โคยกำหนคให้มีความส้มพันธกับจำนวน
ประชากรในแค่ละหนท่ีย่อย รายละเอยคในส่วนน้ีจะขอกล่าวในห้วช้อ 4 .2 .3  ในขนคอนการ 
ว้เคราะห้คารางการเค้นทาง

4 .2 .3  การประมาผคารางการเค้นทางในงานวิจํยน้ี

ภารประมาผคารางการเค้นทางจากปริมาผการจราจรบนทางหลวงในงาน 
วิจัยน้ีไค้ประยุกค้ใช้แบบจำลองท่ีไค้ใช้ในการส้กษาเท่ีอปริบปรุงแผนพั«เนาๆ ฉบํบท่ี ธ ชงเป็น 
Software แบบจำลองการวางแผนการคมนาคมขนส่งในเมีอง (Urban Transportation  
Model 1ing) โคยท่ีในงานวิจัยท่ีไค้น้ามาประยุกตใช้กับการวางแผนการคมนาคมในระค้บ
ภุมีภาคและระค้บประเทศ การประมาผคารางการเค้นทางจากปริมาผการจราจรบนทางหลวง 
(Matrix Estim ation from T raffic  Count) ในงานวิจัยน้ีประกอบค้วยข๊ันฅอนการ 
วิเคราะห้ 4 ขนคอนหส้ก แสคงค้งรุปท่ี 4 .4 และแค่ละข๊ันตอนประกอบค้วย

1. การวิเคราะห้ช้อมุลทางกายภาพของโครงข่ายทางหลวง
2. การจัคเคริยมช้อมุลปริมาผการจราจร
3. การวิเคราะห้ Matrix ความน้าจะเป็น
4. การวิเคราะห้คารางการเค้นทาง

4 .2 .3 .1  การวิเคราะห้ข้อมุลส้กษผะทางกายภาพของโครงข่ายทางหลวง 
ประกอบค้วยช้อมุล 7 ส่วน ค้งน้ี

1. Link หมายกง ช้อมุลช่วงสายทางท่ีกำกับไว้ค้วยหมายเลขประจำ Node 
ข้อมูล Node และ Link น้ีไค้กล่าวรายละเอยคในการพั«เนาไว้ในหัวช้อ 3 .4 .3

2. ความยาวของ Link หมายกง ความยาวระหว่าง Node 2 Node ท่ีประกอบ
ขนเป็น Link น้ีน ช้อมุลในส่วนน้ีไค้จากบัญชระยะทางควบคุมทางหลวงจากกองวางแผน
กรมทางหลวง
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3. ความเร็ว (ร ) เป็นความเร็วท่ีกำหนคไว้สำหรับ Link นน ๆ ข้อมุลความ 
เร็วบน Link ได้ใข้ข้อมุลความเร็วคามมาครฐานในการออกแบบทางหลวงแค่ละประเภท ช๋ึง 
เป็นความเร็วในส้กษผะความเร็วอสระ (Free Flow Speed) ใคยกำหนคความเร็วไว้ด้ง 
คารางทึ๋ 4 .1

4. ข้อมลความส้มพํนธ์ระหว่างความเร็วและปริมาผการจราจร (Speed Flow 
Curve R elationship Data) ข้อมุล'ในส่วนนกำหนค,ไว้เป็น C la ss ified  1 ’ของข้อมูล 
ทางกายภาพ‘บองโครงข่ายทางหลวง เป็นข้อมุลสำด้ญท่ีจะนำไปใข้ในข้นคอนการจัคเส้นทางการ 
เคนทาง ข้อมุลในส่วนนจะาเอกล่าวในรายละเอืยคไว้ในบทท่ี 5

5. ประเภททางหลวง กำหนคไว้เป็น C la ssified  2 โคยนบ่งประเภททาง
หลวงออกเป็น 5 ประเภท ด้งน

-  หมายเลข 1 แทน ทางหลวงแผ่นด้นสายประธาน ท่ีมหมายเลข 1 ด้ว
-  หมายเลข 2 แทน ทางหลวงแผ่นด้นสายประธาน ท่ีมีหมายเลข 2 ด้ว
-  หมายเลข 3 แทน ทางหลวงแผ่นด้นสายรองประธาน ท่ีมหมายเลข 3 ด้ว
-  หมายเลข 4 แทน ทางหลวงจังหว้ค
-  หมายเลข 5 แทน ทางหลวงสมมด้

รายละเอยคของทางหลวงแค่ละประเภทได้กล่าวไว้ในทิวข้อ 3 .4 .2

ธ. หมายเลขสถานสำรวจปริมาผการจราจร (Number o f T raffic  Count
S tation ) กำหนคไว้เป็น C la ssified  3 โคยแยกกำหนคสถานสำรวจปริมาผการจราจรไว้ 
เป็นรายภาค

7. ทศทางการจราจร หมายถง การกำหนคทศทางการจราจรบนโครงข่ายทาง 
หลวง โคยที่ หมายเลข 1 หมายถง ทิศทางการจราจรแบบทางเคยวจาก ANODE ไปรง 
BNODE หริอจาก BNODE ไป ANODE และหมายเลข 2 หมายถง ทิศทางการจราจรแบบ 
สองทาง

ด้วอย่างข้อมุลส้กษผะทางภายภาพของโครงข่ายทางหลวงในระบบ Node-Link
แสคงด้งคารางที่ 4 .2
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รุปท่ี 4 .4  ซนคอนหลัก'ในการประมาณตารางการเคนทาง

คารางท 4 .1  ความเร็วเคนทางบน Link ใ)องทางทลวงแค่ละประเภท

ความเร็วเค่นทางบน Link (กม ./ซ ม .)

ล้กษผะพนท๋ึ ประเภททางหลวง

1 2 3 4 5

ตัว1 มอง 70 70 65 65 65
นอกเมอง 90 85 80 65 70
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ตารางที่ 4 .2 คํวอย่างข้อมุลล้กษผะทางกายภาพของโครงข่ายทางหลวงโนระบบ Node-Link

ANODE-BNODE
ระยะทาง 

(Km) 
(xx .x )

SPEED
OR

TIME

SPEED
(Km/Hr)

C la ssified One Way 
or

Two Way1 2 3

455-456 222 ร 90 5 1 2
456-457 5 ร 90 5 1 2

456-1366 500 ร 65 29 4 2
457-458 38 ร 70 1 1 2
458-459 331 ร 90 5 1 2
459-460 119 ร 90 5 1 2

459-1140 2 ร 65 17 3 2
460-461 259 ร 90 5 1 41 1
461-460 259 ร 90 5 1 42 1
461-462 78 ร 70 2 1 2
462-576 284 ร 80 21 3 2
462-464 50 ร 70 1 1 2
464-465 200 ร 90 5 1 2
465-466 241 ร 90 5 1 2
466-467 115 ร 90 5 1 2
467-468 244 ร 90 5 1 2

467-1206 364 ร 80 21 3 2
468-469 4 ร 90 5 1 2

468-1206 189 ร 80 21 3 2
469-470 285 ร 90 5 1 39 1
470-469 285 ร 90 5 1 40 1
470-471 13 ร 90 5 1 2
471-472 273 ร 90 5 1 2
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การวิเคราะห์ช้อมุลก้กษผะทางภายภาพชองโครงข่ายทางหลวงในข้นคอนน เป็นการ 
วิเคราะห์เพ่ีอจำลองสภาพโครงข่ายทางหลวงทอย่รูปชอง Node-Link พ่ีไค้พ้ต)นาไว้แก้วใน 
ห์วช้อ 3 .4 .3  ลงในคอมพวเคอร้ โคยใช้โปรแกรม BHNET ชงโปรแกรมนจะท่าการครวจสอบ 
ความถุกค้องชองโครงข่ายทางหลวง เช่น Node-Link ค่าง  ๆ เชอมค่อก้นถุกค้องหริอไม่ 
ก้กษผะค่าง  ๆ ถุกค้องคามช้อกำหนคชองโปรแกรมหริอไม่ เป็นค้น ก้าม่ความผคพลาคเก้คชน 
โปรแกรมจะรายงานผลเพ่ีอให์ท่าการแก้ไชใค้ถุกค้องก่อนน่าช้อมุลโครงข่ายทางหลวงนไปใช้ใน 
ข้นคอนค่อไป

Iมอไค้ท่าการจำลองสภาพโครงข่ายทางหลวงลงในคอมพวเคอร ชงเก็บ'ในรูป,ของ 
Network F ile  ใคยโปรแกรม BHNET เริยบร้อยแก้ว ในข้นตอนค่อไปจะท่าการจำลองแนว 
เก้นทางการเค้นทาง (Trees) สำหรับแค่ละค่พ่ีนพ่ีย่อย (OD Pairs) ใคยโปรแกรม 
BHTREE โดยใช้ค่าการเค้นทาง (Travel Cost) เป็นค้วแปรในการกำหนคแนวIก้นทาง 
การเค้นทางระหว่างค่พ่ีนพ่ีย่อย โคยพ่ีค่า Travel Cost พ่ีใช้ค่านวผ Link Cost สำหรับ 
แค่ละแนวเสนทางมสมการ ค้งน

Link Cost = a.T +b.D + C.D.V2 + k .CLASS 3

โคยพ่ี Link Cost = 
T = 
D = 
V2 = 

CLASS_3 = 
a ,b ,c ,k  -

ค่าการเค้นทางบนเก้นทาง (Link)
เวลาการเค้นทางบน Link หน่วย นาท่
ระยะทางชอง Link หน่วย ก้โลเมคร
ความเร็วการเค้นทางบน Link ยกกำลงสอง
ค่าใช้จ่ายอน  ๆ บน Link เช่น ค่าธรรมเน่ยมผ่านทาง เป็นค้น
ค่าก้มประสิทธชองสมการ

ค่าเวลาการเค้นทางและระยะทาง เป็นค่าพ่ีไค้จากช้อมุลโครงข่ายทางหลวงจริงพ่ี 
ไค้พ้«เนาชน สำหรับค่า CLASS_3 นน ไค้กำหนคให์เท่าก้บศุนย่ เนองจากไม่สะค้อนสภาพการ 
เค้นทางพ่ีแค้จริงในระค้บภุม่ภาคมากน่ก โปรแกรม BHTREE นม่วิธีในการจำลองแนวเสนทาง 
การเค้นทาง 2 วิธ ค้อ

ก. A ll or Nothing Trees เป็นวิธจำลองแนวเก้นทางการเค้นทางระหว่าง 
แค่ละพ่ีนพ่ีย่อยพ่ีใช้เก้นทางพ่ีสนพ่ีสุคระหว่างแค่ละคุ่พ่ีนพ่ีย่อย โคยพ่ีแนวเก้นทางน้ํนเป็นเก้นทางพ่ี 
มค่า Link Cost คาทสุค
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Tl. Multi-Route Trees เป็นวิธจำลองแนวเส้นทางการเส้นทางในกรผืท่ีผุ้จับท่ี 
ยวคยานไม่ทราบว่าเส้นทาง‘เคนค่า Link Cost คาท่ีสุค ส้งน้ํนจังใช้หส้กการกำหนคค่า
Link Cost นบบสุ่มเพอกำหนคแนวเส้นทางการเคนทางระหว่างแค่ละค่ท่ีนท่ีย่อยน๊ัน ๆ โคยวิธ 
นไส้กำหนคค่า Standard Link Cost ส้งคารางท่ี 4.3

แนวเส้นทางการเค่นทางแบบ Multi-Route Trees นไส้สร้างจาก Link 
Cost แบบสุ่ม ท่ีงคำนวผไส้จากสมการค่อไปน

Randomised Cost = K ost(l + Disti.DeVj) + k.CLASS_3

โคยท่ี Kost = a.T + b.D + c.D.Vz
D isti = ค่า D istribution  จากคารางท่ี 4 .3 สอคคส้องก้นจำนวน 

แนวเส้นทางท่ีเลือกใช้ ใคยกำหนคไว้ 1 กง 8 แนวเส้นทาง

คารางที่ 4 .3  ค่าการเคนทางมาครฐาน ไเองวิธ Multi-Route Trees

No. o f Route 
Trees

Upper Limit of 
Link Cost Ranges

Deviation
(Dev)

D istr ib u tion
(D ist)

1 0.23 0.40 -1 .50
2 0.47 0.28 -1 .16
3 0.94 0.20 -0 .87
4 1.87 0.14 -0 .46
5 3.75 0.10 0.02
6 7.50 0.07 0.50
7 15.00 0.05 1.28
8 30.00 0.04 2.10

ในงานวิจัยนไส้ใช้วิธจำลองแนวเส้นทางการเส้นทาง (Trees) ระหว่างแค่ละค่ 
หนท่ีย่อยโคยวิธ Multi-Route Trees เนองจากในการเส้นทางระหว่างแค่ละค่ห้ีนท่ีย่อยนน 
มักมแนวเส้นทางการเส้นทางไส้หลายเส้นทาง และแค่ละแนวเส้นทางน้นจะม่ค่า Link Cost 
ใกส้เคยงก้น จังเป็นการยากท่ีจะกำหนคใส้แน่ช้คลงไปไส้ว่าผุ้จับท่ีจะเลือกเส้นทางใคในการ
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เดินทางระหว่างแค่ละค่พ้ืนท่ีย่อย คังน่ืนวิธีท่ีพอจะจำลองสภาพการเดินทางของค้ช้บข่ียวคยานท่ี 
เป็นไปไค้คีอวิธี Multi-Route Trees โคยกำหนคให้มืค่า Link Cost 4 ค่า กล่าวคอ 
กำหนคให้มนนวเส้นทางระหว่างแค่ละคุ่พ้ืนท่ีย่อยไว้ 4 แนวเส้นทาง

การกำหนคแนวเส้นทางการเดินทาง (Trees) ระหว่างแค่ละค่พ้ืนท่ีย่อยในงานวิจัย 
น่ืไค้กำหนคใช้ค่าส้มประสิทธของสมการค่าการเดินทาง (Link Cost) คังน่ืคีอ กำหนดให้ค่า 
ส้มประสิทธ a เท่าก้บ 1.00 ส่วนค่าส้มประส้ทธ b ,c  และ k กำหนคให้เท่าก้บศุนย์ ช่ังหมาย 
ความว่า ไม่ไค้นำค่าเหล่าน่ืมาพจารผาในการค่านวผค่า Link Cost ค้วย เน่ืองจากผุ้วิจัยไค้ 
คงสมมดิฐานให้การเดินทางบนทางหลวงระหว่างแค่ละคุ่พ้ืนท่ีย่อยขนอย่กํบค่าเวลาหรอความเร็ว 
การเดินทางบนเส้นทางเพยงอย่างเคยว ใคยใช้ค่าเวลาหร็อความเร็วเฉลยในการเดินทาง
เป็นคัวแปรในการเปรียบเท่ียบค่าการเดินทางกํบเส้นทางอน  ๆ คังน๊ันค่าการเดินทาง (Link 
Cost) ท่ีไค้จากสมการช้างค้นจังไม่ใช่ค่า Link Cost ท่ีแทจรีง แค่เป็นค่า Link Cost ท่ี 
ใช้เพ่ีอการเปรียบเทียบค่าการเดินทางของแค่ละเส้นทางการเดินทางท่ีมีจุคค้นทางจุคปลายทาง 
เคียวก้น เน่ืองจากการคีกษาปรีมาผการเดินทางระหว่างเมืองในภุมภาคในลักษผะกว้าง ๆ
การใช้ช้อสมมดิฐานน่ืเพยงพอท่ีจะนำมาใช้ในการวิเคราะห้ไค้

4 .2 .3 .2  การจัคเครียมช้อมลปรีมาผการจราจร ช้อมุลปริมาผการ
จราจรท่ีใช้ในงานวิจัยน่ืไค้จากช้อมุลปริมาผการจราจรเฉล่ียค่อว้นคลอคปี (AADT) ปี พ.ศ. 
2531 ท่ีไค้ท่าการเก็บรวบรวมไว้โคยกองวิศวกรรมการจราจร กรมทางหลวง เน่ืองจาก
ขอมุลปริมาผการจราจรเฉล่ียค่อว้นคลอคปีน่ืเป็นปริมาผการจราจรรวมในท่ีงสองทีศทาง คังน่ืน 
ในการคคปริมาผการจราจรในแค่ละทีศทางน่ืน ผุ้วิจัยไค้ค๊ังสมมติฐานให้การเดินทางบนทาง
หลวงในภุมืภาคมืปริมาผการจราจรในแค่ละทีศทางเท่าก้น ฉะน่ืนปริมาผการจราจรในแค่ละ
ทีศทางจังเท่าก้บคร๋ึงหน่ืงของปริมาผการจราจรเฉล่ียค่อวินตลอคปีบนสายทางน่ืน จากน๎นไค้นำ 
ช้อมุลปริมาผการจราจรในแค่ละทีศทางของทุกสกานํส่ารวจปริมาผการจราจร ท่ีใช้เป็นสถาน
ทคลองและสถานควบคุมมาเปล่ียนเป็นปริมาผการจราจรในช่ัวโมงเร่งด่วนโคยใช้ค่าส้มประสิทธ 
ช่ัวโมงเร่งค่วนเท่าก้บร็อยละ ธ.59 ช่ังรายละเอยคในการวิเคราะห้ค่าส้มประสิทธช่ัวโมง
เร่งด่วนน่ืไค้กล่าวไว้ในห้วช้อ 3 .5 .3  ช้อมุลปริมาผการจราจรในงานวิจัยน่ืไค้แบ่งประเภท
ยวคยานออกเป็น 3 ประเภท คีอ

1. รถยนค้ส่วนบุคคล (Passenger Car)
2. รถโคยสาร (Bus)
3. รถบรรทุก (Truck)



1 0 0

รายละเอยคข้อมุลปรัมาผการจราจรในท่ัวโมงเร่งด่วน พ่ีใข้ในการประมาผคาราง 
การเค้นทางสำหรับแด่ละสถานีนับรถทคลองในแด่ละภาค และสถานนับรถควบคุมท่ัวประเทศ
แสคงในภาคผนวก ง

จากข้อมลปรัมาผการจราจรในแด่ละภาค ไค้นำมาสร้างเป็นแฟ้มข้อมุลปรัมาผการ
จราจร สำหรับยวคยานแด่ละประเภทโคยโปรแกรม VMAT2 เพ่ีอจ้ครุปแบบข้อมลเพ่ีอนำไปใข้ 
ในข้นคอนการประมาผคารางการเค้นทางค้วยโปรแกรม VMAT3 ด่อไป

4 .2 .3 .3  การวิเคราะห Matrix ความนำจะเป็นของการเค้นทาง 
การวิเคราะหข้อมุลในส่วนนมีว้คถุประสงค้เพ่ีอวิเคราะหความน่าจะเป็น (P robab ility)
ของการเค้นทางระหว่างแด่ละด่จุคค้นทางจุคปลายทางการเค้นทาง พ่ีผ่านสถานีนับรถพ่ีกำหนค 
ไร้ โคยใข้โปรแกรม VMAT1 โคยใข้ข้อมุลแนวเสืนทางการเค้นทางพ่ีไค้ทำการวิเคราะหไร้ 
โคยโปรแกรม BHTREE ในตอนค้น ข้อมุล Matrix ความน่าจะเป็นพ่ีไค้จากการประมวล 
ผลค้วยโปรแกรม VMAT1 นจะเก็บ’ไร้'ในแฟ้ม1ข้อมุล Probability 1 และ P rob ab ility  2 
โคยพ่ีแฟ้มข้อมุล P robability  1 เป็นข้อมุลความนำจะเป็นของแค่ละด่จุคค้นทางจุคปลายทาง 
การเค้นทางพ่ีผ่านสถานีนับรถพ่ีกำหนค และแฟ้มข้อมุล Probability 2 เกบ,ข้อมุลราย
ละเอยคของแด่ละสถานีนับรถ ประกอบค้วยข้อมุล 3 ส่วน ไค้แก่

1. พ่ีนพ่ีย่อยพ่ีเป็นจุคค้นทางการเค้นทาง
2. พ่ีนพ่ีย่อยพ่ีเป็นจุคปลายทางการเค้นทาง
3. ความนำจะ เป็นของการ เค้นทางระหว่างด่พ่ีนพ่ีย่อยน

แฟ้มข้อมุลปรัมาผการจราจรพ่ีประมวลผลใคยโปรแกรม VMAT2 และแฟ้มข้อมุลความ 
น่าจะเป็นของการเค้นทาง Probability 1 และ Probability  2 พ่ีประมวลผลโคย 
โปรแกรม VMAT1 จะนำไปใข้เป็นข้อมุลหลํกในการประมาผคารางการเค้นทางค้วยโปรแกรม 
VMAT3 ในข้นคอนต่อไป

4 .2 .3 .4  การวิเคราะหคารางการเค้นทาง ข้อมุลหลักพ่ีใข้ในการ
ประมาผคารางการเค้นทางค้วยโปรแกรม VMAT3 นประกอบค้วย

1. แฟ้มข้อมุลความน่าจะเป็นของการเค้นทาง ไค้แก่ P rob ab ility  1 และ 
P rob ab ility  2

2. แฟ้มข้อมุลปรัมาผการจราจร
3. คารางการเค้นทางเร้มค้น ( I n it ia l  Trip Matrix) หมายถง คาราง 

การเค้นทาง พ่ีไค้ทำการสำรวจค้วอย่างจุคค้นทางจุคปลายทางการเค้นทางไร้แลัวในพ่ีนพ่ีค้กษา
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จริง หริอตารางการเค้นทางในพื้นที่ค้กษาเค้ยวก้นนที่ไค้เคยมีการพ้คเนาไว้ในอค้ฅ ค้ามีข้อมูล 
ตารางการIค้นทางเริมค้นในส่วนพื้นค้ว จะมีผล1ไห้การประมาผตารางการเค้นทางจากปริมาผ 
การจราจรใดยโปรแกรม VMAT3 มีความกุกค้องมากพื้น สำหรับในงานวิจัยนเที่องจากใน
ผลงานที่ผ่านมายังไม่เคยมีการค้กษาจุคค้นทางจุคปลายทางการเค้นทางในพื้นที่ย่อยระด้บจังหว้ค 
และในพื้นที่ค้กษาระด้บประเทศ ด้งนนผุ้วิจัยจังไค้ตงสมมค้ฐานสำหรับตารางการเค้นทางเริม
ค้น โคยกำหนคให้การเกคการเค้นทางและค้งถูคการเค้นทางระหว่างแต่ละคู่พื้นที่ย่อยทง 73 
พื้นที่ย่อยมีส้คส่วนใคยตรงกํบจำนวนประซากรในพื้นที่ย่อยพื้น ใคยไม่คำนงกงระยะทางระหว่าง 
คู่พ้ืนท่ีย่อยพ้ืน ค่าส้คส่วนการเค้นทางเที่อกำหนคให้เป็นตารางการเค้นทางเริมค้นคำนวผไค้
จากสมการต่อไปพื้

F , J  = P i . P j / 2 Z 5 Z ( P . . P j )

ใคยที่ Fi j  = ส้คส่วนการเค้นทางระหว่างพื้นที่ย่อย i ไปยังพ้ืนท่ีย่อย j  
Pj = จำนวนประซากรในพื้นที่ย่อย i 
Pj = จำนวนประซากรในพื้นที่ย่อย j

การประมาผตารางการเค้นทางในงานวิจัยน ไค้แบ่งออกเป็น 5 รอบ
(I te r a tio n s )  ใคยในแต่ละรอบมีพื้นตอนด้งรุปที่ 4 .5  และม ีรายละเอยคในการว ิเคราะห ้ 
รังฟ้

รอบท่ี 1 กำหนคสกามีน้บรถทคลองไว้ในภาคเหนอ วิเคราะห้แนวเส้นทางการ
เค้นทางแบบ Multi-Route Trees 4 แนวเส้นทางค้วยโปรแกรม BHNET และ BHTREE 
จากพ้ืนทำการวิเคราะห้ Matrix ความน่าจะเป็นซองการเค้นทางท่ีผ่านสถานนับรถทคลอง
ด้วยโปรแกรม VMAT1 ไค้ Matrix ความน่าจะเป็น Probability  1 และ P rob ab ility  
2 และทำการสร้างแฟ้มข้อมูลปริมาผการจราจรซองยวคยานทงสามประเภท ไค้แก่ รถยนต่น่ัง 
ส่วนบุคคล (Passenger Car) รถโคยสาร (Bus) และรถบรรทุก (Truck) ควย1โปรแกรม 
VMAT2 จากพ้ืนทำการประมาผตารางการเค้นทางซองยวคยานแต่ละประเภทค้วยโปรแกรม
VMAT3 โคยในรอบท่ี 1 นใข้คารางการเค้นทางเริมค้นท่ีไค้ประมาผไว้จากค่าส้คสํวนซอง
ประซากรในพ้ืนท่ีย่อยด้งกล่าวข้างค้น ไค้ผลส้พธตารางการเค้นทางด้งน ค้อ

ตารางการเค้นทางซองรถยนต่น่ังส่วนบุคคล (Passenger Car Trip
Matrix, Pi)

-  ตารางการเค้นทางซองรถโคยสาร (Bus Trip Matrix, Bi)
-  ตารางการเค้นทางซองรถบรรทุก (Truck Trip Matrix, Tj)
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รุปฑ๋ึ 4 .5  รนตอนการวํเคราะห์ตารางการเคนทางไนงานวจํยคร้ํงน
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รอบท 2 กำทนคสถานนับรถทอลองไว้บนโครงข่ายทางหลวงในภาคทะวันออกเฉยง 
เทนัอ ทำการว้เคราะห์แนวเส ้นทางการเคนทาง Matrix ความน่าจะเป็นของการเดินทาง 
และข่อมุลปรัมาผการจราจรของสถานีนับรถที่อยุ่ในภาคคะวันออกเฉยงเหนีอ โคยมขนคอนและ 
วิธ์การเซ่นเคยวก้บในรอบที่ 1 แค่ในขั๊นคอนการประมาผตารางการเดินทางของยวคยานแค่ละ 
ประเภทควยโปรแกรม VMAT3 นั่นไค้น่าคารางการเดินทางของยวคยานประเภทนั่น ๆ ที่เป็น 
ผลลัพธ์จากการประมาผตารางการเดินทางในรอบที่ 1 ไค้แก่ P ,, Bj และ Tl เป ็นคาราง 
การเดินทางIรมค้น ไค้ผลลัพธ์คารางการเดินทางของยวคยานแค่ละประเภทในรอบที่ 2 ดิงน 
กอ ? 2 ,  B2 และ T2 ไค้แก่คารางการเดินทางของรถยนตนั่งส่วนบุคคล รถโคยสาร และรท 
บรรทุก ตามล่าดิบ

รอบท่ี 3 ก่าหนคสถานันับรถฑคลองไว้บนโครงข่ายทางหลวงในภาคกลาง ทำการ 
วัเคราะห์เซ ่นเคยวก้บในรอบที่ 2 แค่ในข้นตอนการประมาผคารางการเดินทาง ไค ้น ่าตาราง 
การเด ินทาง p2, B2 และ T2 เป็นคารางการเดินทางเรัมค้น ไค้ผลลัพธ์คารางการเดินทาง 
p3, B3 และ T3 สำหรับรถยนค้น่ังส่วนบุคคล รถโคยสาร และรถบรรทุก คามล่าดิบ

รอบท่ี 4 ก่าหนคสถานันับรถทคลองไว้บนโครงข่ายถนนทางหลวงในภาคใค้ ทำการ 
ว ้เคราะห์เซ่นเคยวก่บในรอบท่ี 3 และเซ่นเคยวก้น ไค้ทำตารางการเดินทางท่ีเป็นผลลัพธ์จาก 
รอบท่ี 3 เป็นตารางการเดินทางเรัมค้นในการประมาผคารางการเดินทางไค้ผลลัพธ์คาราง 
การเดินทาง p4, B4 และ T4

รอบท่ี 5 กำหนคสถานีนับรถช่ีงใข่เป็นสถานีควบคุมกระจายอบุ่บนโค รงข่ายทาง
หลวงตามภาคค่าง ๆ ท่ีวประเทศรวม 40 สถานี ทำการวิเคราะห์เซ่นเคยวก้บในรอบท่ี 4 
โคยใข่คารางการเดินทางเรัมค้นท่ีเป็นผลลัพธ์จากรอบท่ี 4 ไค้คารางการเดินทางสุคทำย
(Final Trip Matrix) คอ p5, B5 และ T5 ส่าหรับคารางการเดินทางของรถยนค้ส่วน 
บุคคล รถโคยสาร และรถบรรทุก ตามล่าดิบ ตารางการเดินทางเหล่าน่ัถอเป็นผลลัพธ์สุคทำยท่ี 
จะน่าไปใข่เป็นตารางการเดินทางในปีฐาน เหอพ้คเนาแบบจำลองเพอสรัางคารางการเดินทาง 
ในอนาคต

การประมาผคารางการเดินทางในงานวิจ้ยน สามารถสรุปไค้ดิงตารางท่ี 4 .4  และ 
ผลลัพธ์จากการประมาผคารางการเดินทางจากประมาผการจราจรบนทางหลวงโคยวิธน่ัสรุปไค้ 
ดิงน่ั ส่าหรับคารางการIดินทางของรถยนค้ส่วนบุคคลมจำนวนการ เดินทางทํงหมคในช่ีวโมง 
เร่งต่วนเท่าก้บ 7,630 Trips ส่าหรับรถโคยสารมจำนวนการเดินทางทํงหมคในซวโมงเร่ง 
ต่วนเท่าก้บ 4,299 Trips และส่าหรับรถบรรทุกมจำนวนการเดินทางทํงหมคในช่ีวโมงเร่ง
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ตารางท 4 .4  รายละเอขคการวเคราะห์ตารางการเคนทางไนนต่ละขนคอน

รอบท ตำแหน่งสถานน้บรถ คารางการเคันทาง คารางการเคนทาง
( i ) เรมต้น ผลลํพธ์

1 ภาคเหน่อ Pc Pi
Pc Bi
Po Tl

2 ภาคคะว้นออกเฉยงเหน่อ Pi p2
B, b2
Tl t2

3 ภาคกลาง p2 p3
b2 B3
t2 t3

4 ภาคไต้ p3 p4
b3 B4
t3 t4

5 ท่ํวประเทศ p4 p5
B4 b5
T 4 t5

ใตยท p0 = ตารางการเคันทางเรมต้นทท้«mาจากส้คส่วนของประชากรไนทนทย่อย 
Pi,Bi,Tj = คารางการเคันทางของรถยนคส่วนบุคคล รทโคยสาร นละรถบรรทุกคามลำคับ 

ของการประมา{«ตารางการเคันทางรอบท i



1 0 5

ด่วนเท่าคับ 9,822 Trips รวมจำนวนการเค้นทางของยวคยานท่ัง 3 ประเภท'ในท่ัว,โมงเร่ง 
ด่วนเท่าคับ 21,751 Trips

4 .3  การทคสอบความถุกค้องของคารางการเคนทาง

เนองจากในผลงานท่ีผ่านมายํงไม่มการศกษาความค้องการเค้นทางไนพ่ีนท่ีย่อยระคับ 
จังหจัคและไนพนท่ีค้กษารวมระคับประเทศ อกท่ังผุ้วิจัยไม่สามารถท่าการเก็บข้อมุลจุคค้นทาง
จุคปลายทางการเค้นทางเพ่ีอตรวจสอบความถูกค้องของตารางการเค้นทางท่ีไค้ประมาผขนจาก 
ปริมาผการจราจรไค้ คังน๊ันนนวทางท่ีพอจะนำมาไข้ไนการตรวจสอบความถุกค้องของตาราง
การเคันทางท่ีไค้ประมาผขนค้อ การทคลองจัคเสนทางการเค้นทาง(T raffic  Assignment) 
โคยไข้ตารางการ เค้นทางท่ีไค้ประมาผขนในคัวข้อ 4.2 และโครงข่ายทางหลวงปัจจุบนใน
ปีฐาน (ท .ศ .2531) ใคยไข้สถานีนับรถทคลองท่ีกระจายอยู่ตามภาคด่าง ๆ นละสถานีนับรถ 
ควบคุมท่ีกระจายอยู่บนโครงข่ายทางหลวงท่ัวประเทศ รวมท่ังส์น 135 สถานี เป็นจุคท่ีไข้เพ่ีอ 
การทคสอบ โคยท่าการเปรยบเทียบระหว่างปริมาผการจราจรท่ีไค้จากการท่า T raffic
Assignment คับปริมาผการจราจรเฉล่ียต่อจันคลอคปีท่ีไค้จากการสำรวจของกองวิศวกรรม
การจราจร กรมทางหลวง รายละเอยคไนการจัคท่า T raffic  Assignment ผ้วิจัยจะ
กล่าวโคยละเอียคในบทท่ี 5

จากผล T raffic  Assignment ไค้ปริมาผการจราจรรวมยวคยานท่ังสามประเภท 
เปรยบเทียบคับปริมาผการจราจรท่ีไค้จากการสำรวจจริงสำหรับสถานีนับรถทคลองในภาคเหนีอ 
ภาคคะจันออกเฉยงเหนีอ ภาคกลาง ภาคไค้ และสถานีนับรทควบคุมท่ัวประเทศ คังแสคงใน 
ภาคผนวก จ

จากผลการเปรยบเทียบปริมาผการจราจรจาก T raffic  Assignment คับปริมาผ 
การจราจรท่ีสำรวจจริงพบว่า นีค่าความแตกด่างโคยเฉล่ีย (Error Rate) คังตารางท่ี 4 .5

และจากการวิเคราะหค่าส้มประสิทธสหส้มคันธ (C orrelation C o effic ien t)  
ระหว่างปริมาผการจราจรจาก T raffic  Assignment คับปริมาผการจราจรจากการสำรวจ 
สำหรับสถานีนับรถในแด่ละภาค สรุปผลไค้คังตารางท่ี 4 .ธ
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คารางท 4 .5  ค่าความนคกต่างโคยเฉล่ียระหว่างปริมาผการจราจรจาก T raffic  
Assignment กับปริมาผการจราจรจากการสำรวจ

คำแหนํงสถานํนํบรถ ค่าความแคกค่างโคยเฉลี่ย ( %)

ภาคเหนํอ - ธ .88
ภาคตะว่นออกเฉยงเหนํอ 5.33
ภาคกลาง -24.39
ภาคใค้ -7 .04
ท่ีวประเทศ 1.54

.ธ ผลการวเคราะหส้มประส้ทธสหส้มพ้นธ (C orrelation C oeffic ien t)
ระหว่างปริมาผการจราจรจาก T raffic  Assignment กับปริมาผการ
จราจรจากการสำรวจ

ตำแหน่งสถานํน้บรถ ค่าส้มประสิทธสหส้มพ้นธ

ภาคเหน่อ 0.6786
ภาคคะว้นออกเฉยงเหน่อ 0.9365
ภาคกลาง 0.7717
ภาคใค้ 0.7088
ท่ีวประเทศ 0.9147

จากผลการวเคราะหค่าความแคกค่าง(Error Rate) และค่าส้มประสิทธสหส้มพ้นธ 
ระหว่างปริผาผการจราจรจาก T raffic Assignment กับปริมาผการจราจรท่ีสำรวจจริง 
พบว่ามค่าความแตกต่างโคยเฉล่ียไม่มากน่กอยู่ในช่วงร้อยละ -24.39 ถงร้อยละ 5.33 นละม่ 
ค่าส้มประสิทธสหส้มพ้นธ์ (Correlation C oeffic ien t) อยู่ในเกผทท่ีค้ค้อ อยู่ระหว่าง
0.70 ถง 0.90 ค้งนนจงพอสรุปไค้ว่า การประมาผคารางการเค้นทางโคยใช่พ้ืนท่ีค้ก!ท 
และโครงช่ายทางหลวงในส่วนภุมภาค สามารทนำเทคนคการประมาผคารางการเค่นทาง 
จากปริมาผการจราจรมาประขุกค่ใช่ไค้
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