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บทคดัย่อ  

 

โครงงานน้ีมีวตัถุประสงค์เพื่อศึกษาความเป็นไปได้ในการประยุกต์ใช้ข้อมูลจากระบบระบุ

ต าแหน่งบนพื้นโลก (GPS) ของรถบรรทุก เพื่อคาดการณ์ประเภทของสนิคา้ที่ท าการขนส่งโดย

ไม่ตอ้งอาศยัขอ้มูลจากระบบตดิตามสนิคา้แบบดัง้เดมิ ซึ่งมขีอ้จ ากดัในดา้นตน้ทุนและการเขา้ถึง

ขอ้มูล โครงงานน าเสนอแนวทางการวเิคราะห์พฤติกรรมการเดนิทางของรถบรรทุกจากข้อมูล 

GPS เช่น จุดเริม่ตน้–สิน้สุดการเดนิทาง และต าแหน่งทีม่กีารจอดซ ้า เพื่อใชเ้ป็นขอ้มูลน าเขา้ใน

การจ าแนกประเภทของสินค้า ในการศึกษาน้ี ได้เลอืกใช้ “อ้อย” เป็นกรณีศึกษาเบื้องต้น โดย

พฒันาเครื่องมอืส าหรบัระบุจุดต้นทาง–ปลายทางของการเดินทาง ท าการจดักลุ่มจุดจอดด้วย

เทคนิค DBSCAN และสร้างโครงสร้างกราฟของจุดจอด เพื่อน าไปวเิคราะห์ความเชื่อมโยงกบั

พื้นที่เพาะปลูกอ้อยผ่านระบบภูมสิารสนเทศ (API จาก GISTDA) ผลการศึกษาแสดงให้เห็นว่า 

ข้อมูลพิกัด GPS มีศักยภาพในการใช้จ าแนกสินค้าระดับเบื้องต้นได้ โดยเฉพาะในกรณีที่

พฤติกรรมการเดนิทางของรถและแหล่งต้นทางของสนิค้ามลีกัษณะเฉพาะทางพื้นที่ แนวทางน้ี

สามารถต่อยอดสู่การพฒันาเครื่องมอืวเิคราะห์ส าหรบัสนับสนุนการบรหิารจดัการโลจสิติกส์และ

การวางแผนเชงินโยบายในอนาคตได ้

 

ค าส าคญั: ระบบระบุต าแหน่งบนพืน้โลก (GPS), การวเิคราะหพ์ฤตกิรรมการขนส่ง, การจ าแนก

ประเภทสนิคา้, ขอ้มูลภูมสิารสนเทศ (GIS), การประยุกต์ใชแ้มชชนีเลริน์นิงในโลจสิตกิส์ 

 

“Abstract” ใหต้ดัไปขึน้คอลมัน์ดา้นขวา โดยเลอืก Layout > Breaks > Column break 

 

 

Abstract 

 

This project aims to explore the feasibility of utilizing Global Positioning System (GPS) 

data from freight trucks to infer the type of cargo being transported, without relying on 

conventional logistics documentation or tracking systems. Such an approach could reduce 

operational costs and increase the flexibility of logistics systems by making use of widely 

available GPS data. The study analyzes truck movement behavior—including trip origins 

and destinations, and frequent stop locations—as input features for classifying transported 

goods. To evaluate the proposed concept, sugarcane is used as a case study due to its 

high transport volume, spatial traceability, and well-defined cultivation areas. The project 

involves identifying origin–destination (OD) points, clustering frequent stops using the 

DBSCAN algorithm, and constructing a graph-based structure to represent delivery 

networks. Spatial correlation between origin points and sugarcane cultivation zones is 

analyzed using external geospatial data obtained from a national API (GISTDA). The 

results demonstrate that GPS-derived behavioral patterns have potential as a proxy for 

basic cargo classification, especially in cases where transport behavior is strongly 

associated with specific spatial origins. This approach provides a foundation for 

developing advanced analytics tools to support logistics decision-making and national 

planning strategies. 

 

Keywords: Global Positioning System (GPS), Freight Behavior Analysis, Cargo 

Classification, Geographic Information System (GIS), Machine Learning Applications in 

Logistics 
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1 บทน า 

โครงงานน้ีมวีตัถุประสงคเ์พื่อศึกษาความเป็นไปไดใ้นการประยุกต์ใชข้อ้มูลจากระบบระบุ
ต าแหน่งบนพืน้โลก (GPS) ของรถบรรทุก เพื่อทดแทนการใชเ้อกสารก ากบัสนิคา้หรอืระบบ
ตดิตามสนิคา้ในการระบุประเภทของสนิคา้ และใช้ขอ้มูลพฤตกิรรมการเดนิทางของรถบรรทุก
เป็นตวัแทนส าหรบัการวเิคราะหป์ระเภทสนิคา้ โครงงานน้ีมุ่งเน้นเสนอแนวทางทีย่ดืหยุ่นและ
สามารถพฒันาใหส้อดคลอ้งกบัความหลากหลายของขอ้มูล GPS ทีม่อียู่ในระบบจรงิ เช่น พกิดั
ตน้ทาง–ปลายทาง พฤตกิรรมการจอดรถ และลกัษณะของเสน้ทางทีเ่ลอืกใช้ 

ในการทดลองน้ี ใช ้“ออ้ย” เป็นกรณีศกึษาสนิคา้ตวัอย่าง โดยพจิารณาจากความเหมาะสมดา้น
การกระจายพื้นที่ทางภูมศิาสตรข์องแปลงเพาะปลูกและลกัษณะการเดนิทางเฉพาะตวั จากการ
จดักลุ่มจุดจอดดว้ยเทคนิค DBSCAN และการวเิคราะหจ์ุดตน้ทางของรถบรรทุกที่มคีวามถี่สูง 
เพื่อเปรยีบเทยีบกบัต าแหน่งพื้นทีเ่พาะปลูกออ้ยซึ่งไดจ้ากระบบภูมสิารสนเทศ (API จาก 
GISTDA) เพื่อทดสอบความเป็นไปไดใ้นการใชพ้กิดั GPS ร่วมกบัพฤตกิรรมการเดนิทางในการ
ประเมนิลกัษณะของสนิคา้  

 

รูปที ่1-1 ภาพรวมของการขนส่งสนิคา้ดว้ยรถบรรทุกโดยใชข้อ้มูลจาก GPS ประจ าเดอืน มกราคม 2568 

 

รูปที ่1-2 ภาพรวมของพฤตกิรรมการขนส่งสนิคา้แยกรายสนิคา้ดว้ยรถบรรทุกโดยใชข้อ้มูลจาก GPS 
ประจ าเดอืนมกราคม 2568 

GPS มศีกัยภาพในการบ่งชีแ้ละแยกแยะเทีย่วการขนส่งไดใ้นระดบัหน่ึง โครงงานน้ีน าผลการ
จบัคู่ระหว่างพฤติกรรมการขนส่งของรถบรรทุกกบัต าแหน่งของแปลงเกษตรกรรมมาเป็น
พืน้ฐานส าหรบัการวเิคราะหต์้นแบบระบบการจ าแนกสนิคา้เบื้องตน้ พรอ้มทัง้สามารถประยุกต์สู่
การพฒันาเครอืข่ายโครงข่าย OD เพื่อสนับสนุนการวเิคราะห์และวางแผนในระดบัหน่วยงาน
หรอืประเทศต่อไป 

2 ระเบียบการวิจยั 
โครงการน้ีมเีป้าหมายหลกัในการพฒันาวธิกีารวเิคราะหพ์ฤตกิรรมการขนส่งของรถบรรทุกโดย
ใชข้อ้มูลจากระบบระบุต าแหน่งบนพื้นโลก (Global Positioning System: GPS) ซึ่งในปัจจุบนั
เป็นขอ้มูลทีม่กีารจดัเกบ็อย่างต่อเนลื่องจากการใช้งานที่แพร่หลายในระบบขนส่งสนิคา้ของ
ประเทศไทย การศึกษาน้ีจงึใหค้วามส าคญักบัการประยุกต์ใชข้อ้มูล GPS ดงักล่าวใหเ้กดิ
ประโยชน์ในดา้นการจ าแนกประเภทของสนิคา้ทีถู่กขนส่ง โดยไม่ตอ้งอาศยัขอ้มูลจากเอกสาร
ก ากบัสนิคา้หรอืระบบตดิตามสนิคา้แบบดัง้เดมิ ซึ่งมกัมขีอ้จ ากดัในดา้นการจดัเกบ็ การบนัทกึ
ขอ้มูล และความน่าเชื่อถอื โดยเฉพาะอย่างยิง่ในกรณีทีเ่ป็นสนิคา้เกษตรทีม่ลีกัษณะการขนส่ง
ชดัเจนในเชงิพืน้ที ่เช่น ออ้ย 
เพื่อใหก้ารศกึษาเป็นไปอย่างมปีระสทิธภิาพและสามารถน าผลการวเิคราะหไ์ปประยุกต์ใชไ้ด้
จรงิ กระบวนการวเิคราะหจ์งึถูกออกแบบใหม้ลี าดบัขัน้ตอนทีช่ดัเจน เริม่จากการจดัเตรยีมและ
ท าความสะอาดขอ้มูล การแยกเทีย่วการเดนิทางของรถบรรทุกแต่ละคนั การจดักลุ่มต าแหน่งทีม่ี

การจอดซ ้าบ่อยครัง้ซึ่งอาจเป็นจุดรวบรวมหรอืกระจายสนิคา้ การตรวจสอบความเชื่อมโยงของ
จุดเหล่าน้ีกบัพืน้ทีเ่พาะปลูกที่มกีารระบุไวโ้ดยใชข้อ้มูลภูมสิารสนเทศจากแหล่งขอ้มูลทีเ่ชื่อถอืได ้
และสุดทา้ยเป็นการสรา้งโครงข่ายตน้ทาง-ปลายทางของการขนส่งสนิคา้เพื่อใหเ้ห็นภาพรวม
ของการเดนิทางและสามารถจ าแนกรูปแบบการขนส่งไดอ้ย่างเป็นระบบ ขัน้ตอนเหล่าน้ีถูก
น าเสนอรายละเอยีดในหวัขอ้ย่อยถดัไป เพือ่ใหเ้หน็ถงึการด าเนินงานที่ชดัเจนและสามารถ
น าไปใชเ้ป็นกรอบอา้งองิในการวเิคราะหข์อ้มูลขนาดใหญ่จาก GPS เพื่อการบรหิารจดัการโลจิ
สตกิสใ์นอนาคตต่อไป 
2.1 การจดัเตรียมและท าความสะอาดข้อมูล (Data Preparation and Cleaning) 
ขอ้มูล GPS ดบิทีไ่ดร้บัจากผูใ้หบ้รกิารระบบ GPS ครอบคลุมขอ้มูลรถบรรทุกจ านวนมากกว่า 
360 ลา้นแถว ซึ่งมขีอ้มูลเกีย่วกบัพกิดัต าแหน่ง (Latitude, Longitude), เวลาบนัทกึ 
(Timestamp), ความเรว็ (Speed), หมายเลขประจ ารถบรรทุก (Unit ID) และประเภทสนิคา้ 
(Typecode) เพื่อความสะดวกในการจดัการขอ้มูลจ านวนมาก ขอ้มูลดบิน้ีถูกแปลงใหอ้ยู่ใน
รูปแบบไฟล์ Parquet ซึ่งมขีนาดเลก็กว่าและรองรบัการประมวลผลแบบขนาน (Parallel 
Processing) 
กระบวนการท าความสะอาดขอ้มูลประกอบดว้ย 

• การตรวจสอบขนาดและโครงสรา้งขอ้มูล (Data Overview) เพื่อตรวจสอบ
ประเภทและความสมบูรณ์ของขอ้มูล 

• การจดัเรยีงขอ้มูลตามล าดบัเวลา (Timestamp) และหมายเลขประจ ารถ (Unit ID) 

• การจดัการขอ้มูลผดิปกต ิ (Outliers) เช่น พกิดัต าแหน่งผดิปกติและความเรว็เกิน
จรงิ 

• การลบขอ้มูลซ ้าซ้อนหรอืขอ้มูลทีไ่ม่มกีารเปลีย่นแปลงพกิดัในระยะเวลานานเกิน
สมควร 

รูปที ่2-1 ภาพแสดงการกระจายตวัของประเภทรถบรรทกุ 

รูปที ่2-2 ภาพแสดงการกระจายตวัของความเรว็รถบรรทุก 
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รูปที ่2-3 ภาพแสดงการกระจายตวัของความเรว็รถบรรทุก โดยแยกประเภทไม่รวมรถทีห่ยุดนิง่ 

 
2.2 การแยกเท่ียวการเดินทาง (Trip Segmentation) 
การแยกเทีย่วการเดนิทางเป็นการแบ่งขอ้มูล GPS ออกเป็นเทีย่วเดนิทาง (Trips) โดยมเีกณฑ์
การหยุดน่ิงและการเคลื่อนทีข่องรถดงัน้ี: 

• เมื่อรถหยุดน่ิงต่อเน่ืองเป็นระยะเวลาอย่างน้อย 10 นาท ีจุดดงักล่าวจะถูกก าหนด
เป็นจุด "ปลายทาง" ของเทีย่วการเดนิทาง 

• หากรถเริม่เคลื่อนทีต่่อเน่ืองอกีครัง้อย่างน้อย 5 นาท ี จุดนัน้จะถูกก าหนดเป็นจุด 
"ตน้ทาง" ของเทีย่วใหม่ 

ขอ้มูลทีถู่กแบ่งเทีย่วการเดนิทางจะน าไปสู่การวเิคราะหจ์ุดจอดและการจดักลุ่มในขัน้ตอนถดัไป 
2.3 การจดักลุ่มจุดจอดด้วยวิธี DBSCAN (DBSCAN Clustering) 
เทคนิคการจดักลุ่มจุดจอดใชว้ธิ ีDensity-Based Spatial Clustering of Applications with Noise 
(DBSCAN) ซึ่งเหมาะสมกบัขอ้มูลต าแหน่งที่มลีกัษณะกระจุกตวั โดยก าหนดค่าพารามเิตอรใ์น
การวเิคราะหด์งัน้ี: 

• ค่าระยะห่างสูงสุดในการจัดกลุ่ม (Epsilon; eps) เท่ากับ 0.005 (ประมาณ 500 
เมตร) 

• จ านวนขอ้มูลขัน้ต ่าในกลุ่ม (Min Samples) เท่ากบั 5 จุด 
วธิน้ีีช่วยในการแยกจุดจอดที่เป็นศูนย์กลางของกิจกรรมการขนส่ง เช่น บรเิวณโรงงานหรอืจุด
รวบรวมสนิคา้ เพื่อใชเ้ป็นขอ้มูลหลกัในการวเิคราะหค์วามสมัพนัธ์กบัสนิคา้ออ้ยต่อไป 
2.4 การตรวจสอบพื้นท่ีเพาะปลูกอ้อย (Crop Field Verification) 
เพื่อให้สามารถประเมนิได้ว่าแต่ละเที่ยวการเดนิทางมตี้นทางอยู่ในพื้นที่ปลูกอ้อยหรอืไม่ พกิดั
ของจุดต้นทางถูกน าไปตรวจสอบกับข้อมูลแปลงเพาะปลูกจากส านักงานพัฒนาเทคโนโลยี
อวกาศและภูมิสารสนเทศ (GISTDA) โดยใช้ระบบ Crop Classification API ที่สามารถ
ตรวจสอบพืชที่ปลูกได้ในแต่ละพื้นที่ โดยผลลัพธ์จาก API จะถูกจัดเก็บในลักษณะ Boolean 
(True/False) เพื่อแยกเทีย่วทีม่แีนวโน้มขนส่งออ้ยออกจากเทีย่วอื่นๆ 
2.5 การสร้างโครงข่ายต้นทาง–ปลายทาง (Origin–Destination Network) 
ผลลพัธ์จากขัน้ตอนก่อนหน้า ทัง้การจดักลุ่มจุดจอดและการตรวจสอบพืน้ทีป่ลูกออ้ย จะถูกน ามา
สรา้งโครงข่ายตน้ทาง–ปลายทาง โดย: 

• ก าหนดใหแ้ต่ละคลสัเตอรท์ีไ่ดจ้าก DBSCAN เป็นโหนด (Node) ของโครงข่าย 

• การเดนิทางระหว่างคลสัเตอรเ์ป็นขอบ (Edge) ของโครงข่าย 

• น ้าหนักของแต่ละขอบ คอืจ านวนเทีย่วการเดนิทางระหว่างจุดทัง้สอง 
โครงข่ายทีไ่ด้ถูกน าไปใชใ้นการวเิคราะห์ภาพรวมของการขนส่งสนิค้า และสามารถต่อยอดไปสู่
การพฒันาโมเดลเพื่อจ าแนกประเภทสนิคา้ดว้ยเทคนิค Machine Learning หรอืเทคนิคทางด้าน
เครอืข่ายกราฟในอนาคต 
3 ผลการด าเนินงานวิจยั 
โครงงานน้ีมีการด าเนินงานวิเคราะห์ข้อมูลจากระบบระบุต าแหน่งบนพื้นโลก (GPS) ของ
รถบรรทุก เพื่อจ าแนกประเภทสินค้าที่ท าการขนส่ง โดยเฉพาะการศึกษาการขนส่งอ้อยใน
ประเทศไทย กระบวนการวเิคราะหส์ามารถแบ่งออกเป็นขัน้ตอนหลกั ๆ ดงัต่อไปน้ี 

3.1 การจดัเตรียมและท าความสะอาดข้อมูล (Data Preparation) 
ขัน้ตอนแรกของกระบวนการคอืการน าขอ้มูล GPS ดบิซึ่งมจี านวนมากกว่า 360 ลา้นรายการ มา
จดัเตรยีมและท าความสะอาดขอ้มูลเพื่อใหพ้รอ้มส าหรบัการวเิคราะหใ์นขัน้ตอนต่อไป 
โดยด าเนินการตามขัน้ตอนดงัน้ี 

• แ ป ล ง ข้ อ มู ล ใ ห้ อ ยู่ ใ น รู ป แ บ บ ท่ี เ ห ม า ะ ส ม  ( Data Conversion) 
ข้อมูลดิบที่ได้รบัถูกแปลงให้อยู่ในรูปแบบไฟล์ Parquet เพื่อให้เหมาะกับการ
วเิคราะห์ขอ้มูลขนาดใหญ่ ลดเวลาในการโหลดขอ้มูล และรองรบัการประมวลผล
แบบขนาน (Parallel Processing) 

• ตรวจสอบและจดัการข้อมูลท่ีผิดปกติ (Outlier Detection and Removal) 
ด าเนินการกรองขอ้มูลทีผ่ดิปกต ิเช่น พกิดัต าแหน่งอยู่นอกเขตประเทศไทย หรอื

ความเร็วที่เกินกว่าข้อจ ากัด เช่น มากกว่า 150 กิโลเมตรต่อชัว่โมง เพื่อไม่ให้
ส่งผลต่อการวเิคราะหใ์นขัน้ตอนต่อไป 

• จดัการข้อมูลสูญหายและข้อมูลซ ้าซ้อน (Missing Values and Duplicate 
Removal) 
ท าการคดักรองแถวขอ้มูลที่มขีอ้มูลสูญหาย (missing data) หรอืมขีอ้มูลซ ้าซ้อน 
(duplicates) ออกจากชุดขอ้มูล 

• ก า ร จัด เ รี ย ง ข้ อ มู ล ต าม เ ว ล า แล ะหม าย เ ล ข รถ  ( Data Sorting) 
เพื่อให้ข้อมูลพร้อมส าหรับการวิเคราะห์เชิงเวลา ข้อมูลถูกเรียงล าดับตาม
หมายเลขรถ (Unit ID) และเวลาทีบ่นัทกึ (Timestamp) อย่างเป็นระบบ 

จากกระบวนการขา้งต้น ท าใหไ้ดข้อ้มูลทีพ่รอ้มส าหรบัการวเิคราะหข์ ัน้ต่อไปประมาณ 245 ลา้น
รายการ ครอบคลุมรถบรรทุกทัง้หมด 298,945 คนั โดยขอ้มูลทีผ่่านกระบวนการมคุีณภาพสูง มี
อตัราขอ้มูลสูญหายน้อยกว่า 1% เหมาะสมส าหรบัการน าไปวเิคราะห์ในขัน้ตอนต่อไปอย่างมี
ประสทิธภิาพ 

รูปที ่3-1 ภาพแสดงการกระจายตวัความเรว็รถบรรทุกหลงัจากการท าความสะอาดขอ้มูลแลว้ 

รูปที ่3-2 ภาพแสดงการกระจายตวัพกิดัของขอ้มูลหลงัจากการท าความสะอาดขอ้มูลแลว้ 

 
3.2 การระบุจุดต้นทางและปลายทางของการเดินทาง (Origin-Destination 

Identification) 
หลงัจากไดข้อ้มูลที่พรอ้มใชง้านแล้ว ขัน้ตอนต่อไปคอืการระบุจุดต้นทางและปลายทาง (Origin-
Destination: OD) ของแต่ละเทีย่วการขนส่ง โดยมกีารก าหนดเกณฑด์งัต่อไปน้ี 
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• จุดที่มีการหยุดน่ิงต่อเน่ืองมากกว่า 10 นาที และก่อนหน้านัน้มีการวิ่งต่อเน่ือง
มากกว่า 5 นาท ีถูกพจิารณาว่าเป็นจุดปลายทาง (Destination) 

• จุดที่มกีารเริม่เคลื่อนที่ต่อเน่ืองเกินกว่า 5 นาท ีหลงัจากการหยุดน่ิงมากกว่า 10 
นาท ีจะถอืว่าเป็นจุดตน้ทาง (Origin) 

ผลจากการแบ่งเทีย่วการเดนิทางน้ีท าใหไ้ดจุ้ดตน้ทางจ านวน 7,945 จุด และจุดปลายทางจ านวน 
5,319 จุด ซึ่งสามารถน าไปวเิคราะหต์่อไปได ้

รูปที ่3-3 OD Labeled 

 
3.3 การจดักลุ่มจุดจอดด้วยเทคนิค DBSCAN Clustering 

เพื่อน าจุดจอดทีม่กีารหยุดซ ้าบ่อยครัง้มาจดักลุ่ม ด าเนินการโดยใชเ้ทคนิค DBSCAN (Density-
Based Spatial Clustering of Applications with Noise) ซึ่งมขี ัน้ตอนดงัน้ี 

• เลอืกค่าพารามเิตอรท์ีเ่หมาะสม ไดแ้ก่ ค่า epsilon = 0.02 และ 
 min_samples = 4 

• น าขอ้มูลจุดจอดทัง้หมดมาจดักลุ่มเพื่อหากลุ่มจุดจอดทีม่คีวามหนาแน่นสูง 
จากผลการจดักลุ่มด้วย DBSCAN ไดท้ัง้หมด 558 คลสัเตอร ์ซึ่งจะน าไปวเิคราะห์ความสมัพนัธ์
เชงิพืน้ทีก่บัต าแหน่งส าคญัต่าง ๆ เช่น โรงงานน ้าตาล และพืน้ทีเ่พาะปลูกออ้ยต่อไป 

รูปที ่3-4 DBSCAN Clustering 

รูปที ่3-5 DBSCAN Clustering without noise 

3.4 การผกูพิกดัคลสัเตอรป์ลายทางกบัต าแหน่งโรงงานน ้าตาล 
ขัน้ตอนน้ีมีวตัถุประสงค์เพื่อระบุว่าจุดจอดแต่ละจุด (คลัสเตอร์) มีความสมัพนัธ์กับโรงงาน
น ้าตาล โดยด าเนินการเชงิพืน้ทีด่ว้ยวธิกีารต่อไปน้ี 

• น าพิกัดต าแหน่งของโรงงานน ้าตาลที่มีข้อมูลอยู่ มาจับคู่กับต าแหน่งของแต่
ละคลสัเตอร ์โดยใชห้ลกัการค านวณระยะทางเชงิพืน้ที ่ (Haversine Distance) 

• ระบุให้คลัสเตอร์ปลายทางที่มีความสมัพนัธ์กับโรงงานน ้าตาลเป็นคลัสเตอร์ที่
เกีย่วขอ้งกบัการขนส่งออ้ยอย่างมนัียส าค 

รูปที ่3-6 Sugar mill clusters on OD map 

 
3.5 การตรวจสอบความสมัพนัธ์เชิงพื้นท่ีระหว่างจุดต้นทางกบัพื้นท่ีเพาะปลูก

อ้อย 
เพื่อยนืยนัว่าจุดต้นทางแต่ละจุดนัน้เป็นจุดที่มกีารขนส่งอ้อยจริงหรอืไม่ ด าเนินการตรวจสอบ
ดงัน้ี 

• ใช้ข้อมูลจุดต้นทางทัง้หมดที่มปีลายทางคือโรงงานน ้าตาล น ามาตรวจสอบกบั
ฐานข้อมูลพื้นที่เพาะปลูกอ้อยผ่านระบบบริการ API ของ GISTDA (Crop Info 
API) 

• พกิดัจุดต้นทางที่ตรงกบัฐานขอ้มูลพื้นที่ปลูกอ้อยจะถูกยนืยนัเป็นจุดต้นทางที่มี
การขนส่งออ้ยจรงิ 
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จากกระบวนการดงักล่าว สามารถระบุจุดต้นทางที่เกี่ยวขอ้งกบัพื้นที่เพาะปลูกอ้อยได้ และน า
ขอ้มูลน้ีไปสรา้งชุดขอ้มูลส าหรบัการวเิคราะหใ์นขัน้ตอนถดัไป 

รูปที ่3-7 Origins validated as sugar field 
3.6 การสร้างโครงข่ายต้นทาง-ปลายทาง (Origin–Destination Network) 

น าข้อมูลจุดต้นทาง-ปลายทางและผลจากคลัสเตอร์ที่ได้ มาสร้างเป็นโครงข่าย OD Network 
เพื่อวเิคราะห์ความสมัพนัธ์และปรมิาณการขนส่งที่เกิดขึน้ระหว่างจุดต่าง ๆ ซึ่งขอ้มูลน้ีสามารถ
น าไปพฒันาต่อยอดส าหรบัการวางแผนเชงิกลยุทธ์ไดใ้นอนาคต 
 

 
รูปที ่3-8 ภาพแสดงผลการผระมวลผล เพื่อตรวจสอบพกิดัพืน้ทีเ่พาะปลูกแบบที ่1 

รูปที ่3-9 ภาพแสดงผลการผระมวลผล เพื่อตรวจสอบพกิดัพืน้ทีเ่พาะปลูกแบบที ่2 

 
3.7 การสร้าง OD Matrix และการวิเคราะห์เส้นทาง (OD Matrix Creation and 

Route Analysis) 
ขัน้ตอนน้ีด าเนินการสรา้งโครงข่ายตน้ทาง–ปลายทาง (Origin-Destination Matrix: OD Matrix) 
เพื่อแสดงจ านวนเทีย่วขนส่งทีเ่ดนิทางระหว่างจุดตน้ทางและปลายทางแต่ละแห่ง และเพื่อ
วเิคราะหเ์สน้ทางการเดนิทางของรถบรรทุกทีเ่กีย่วขอ้งกบักจิกรรมการขนส่งออ้ยโดยเฉพาะ 
โดยด าเนินการจากจุดตน้ทางทีไ่ดจ้ากผลการจดักลุ่มและจุดปลายทางทีส่มัพนัธ์กบัต าแหน่งของ
โรงงานน ้าตาลทีไ่ด้ระบุไว้แลว้ 
ผลลพัธ์จากการสรา้ง OD Matrix และการวเิคราะหเ์สน้ทางทีส่ าคญัมดีงัน้ี 

• จ านวนเทีย่วทีเ่กีย่วขอ้งกบักจิกรรมการขนส่งออ้ยทัง้หมด: 47,937 เทีย่ว 

• จ านวนคู่ตน้ทาง-ปลายทางทัง้หมดใน OD Matrix: 2,223 คู่ 
ขอ้มูลจาก OD Matrix ทีส่รา้งขึน้น้ีสามารถน าไปใชใ้นการวเิคราะหเ์พิม่เตมิ เช่น การหา
ความสมัพนัธ์เชงิพื้นที่ระหว่างพื้นทีป่ลูกออ้ยและโรงงานน ้าตาลทีส่ าคญั และสามารถน าไปต่อ
ยอดเพือ่วางแผนเสน้ทางการขนส่งทีเ่หมาะสม มปีระสทิธภิาพมากขึน้ในอนาคตได้ 

รูปที ่3-10 ภาพแสดงผลคู่เสน้ทางและจ านวนเทีย่วจากไร่ออ้ยไปยงัโรงงานน ้าตาล 

รูปที ่3-11 ภาพแสดงผลรายการเสน้ทางจากไร่ออ้ยไปยงัโรงงานน ้าตาล พรอ้มระบุระยะทางและพกิดั 

รูปที ่3-12 ภาพแสดงการกระจายตวัของระยะทางระหว่างไร่ออ้ยกบัโรงงานน ้าตาล 

 
3.8 การแสดงภาพเส้นทางการขนส่งจากพื้นท่ีปลูกอ้อยสู่โรงงานน ้าตาล

(Visualization of Sugarcane Origin–Destination Routes) 
การด าเนินการในขัน้ตอนก่อนหน้าท าใหส้ามารถระบุตน้ทางทีอ่ยู่ในพืน้ทีเ่พาะปลูกออ้ย และ
ปลายทางทีเ่ชื่อมโยงกบัโรงงานน ้าตาลไดอ้ย่างแม่นย า เพื่อแสดงผลเชงิพืน้ทีใ่นภาพรวมของ
เสน้ทางการขนส่ง จงึไดท้ าการสรา้งแผนทีแ่สดงเสน้ทางเดนิรถของรถบรรทุกจากตน้ทางสู่
ปลายทางในรูปแบบของเครอืข่ายเสน้ทาง (network path) 
 
ผลลพัธ์จากการวเิคราะหพ์บว่า เสน้ทางการขนส่งมกีารกระจุกตวัสูงในภาคกลาง ภาค
ตะวนัออกเฉียงเหนือ และภาคเหนือตอนล่าง โดยเฉพาะในจงัหวดัลพบุร ีสุพรรณบุร ีขอนแก่น 
และอุบลราชธานี ซึ่งเป็นพื้นทีเ่พาะปลูกออ้ยขนาดใหญ่ของประเทศ 
 
ขอ้มูลน้ีมศีกัยภาพในการน าไปใชส้นับสนุนการวางแผนเสน้ทางการขนส่งออ้ยใหม้ปีระสทิธภิาพ
มากขึน้ และสามารถน าไปต่อยอดในการพฒันาโมเดลการจดัสรรทรพัยากรหรอืวางแผนโลจิ
สตกิสใ์นระดบัภูมภิาคและระดบัประเทศ 

รูปที ่3-13 ภาพแสดงผลการจ านวนเทีย่วการเดนิทางของไร่ออ้ยกบัโรงงานน ้าตาล ในรูปแบบของกราฟ 

 

4 ผลการวิจยั 
โครงงานน้ีมวีตัถุประสงคเ์พื่อศึกษาความเป็นไปไดใ้นการน าขอ้มูลจากระบบระบุต าแหน่งบนพื้น
โลก (GPS) ของรถบรรทุกมาประยุกต์ใช้เพื่อจ าแนกประเภทของสินค้าที่ท าการขนส่ง โดยไม่
ตอ้งพึง่พาขอ้มูลก ากบัสนิคา้แบบดัง้เดมิ ทัง้น้ีไดเ้ลอืก “ออ้ย” เป็นกรณีศกึษา เน่ืองจากเป็นสนิคา้
ทีม่แีหล่งผลติชดัเจนเชงิพืน้ที ่และมลีกัษณะการขนส่งเฉพาะทาง 
ผลการด าเนินงานสามารถสรุปไดเ้ป็นล าดบัดงัน้ี: 

4.1 การจดัเตรียมและท าความสะอาดข้อมูล 
จากขอ้มูล GPS ดบิจ านวนมากกว่า 360 ลา้นรายการ หลงัผ่านการจดัเรยีง ลา้งขอ้มูล และแปลง
ใหอ้ยู่ในรูปแบบทีเ่หมาะสม ไดข้อ้มูลทีพ่รอ้มใชง้านส าหรบัการวเิคราะหจ์ านวน 245 ลา้นรายการ 
จากรถบรรทุกทัง้หมด 298,945 คนั 
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4.2 การแยกเท่ียวการเดินทางและการระบุ OD Point 
สามารถระบุเทีย่วการเดนิทางไดท้ัง้หมด 127,534 เทีย่ว โดยมจีุดตน้ทางจ านวน 7,945 จุด และ
จุดปลายทางจ านวน 5,319 จุด 

4.3 การจดักลุ่มจุดจอดด้วย DBSCAN 
ท าใหส้ามารถระบุคลสัเตอรข์องจุดจอดได ้558 คลสัเตอร ์ซึ่งเป็นกลุ่มทีแ่สดงความถี่ของการ
จอดในพืน้ทีเ่ฉพาะ เช่น โรงงานน ้าตาล หรอืศูนยร์วบรวมออ้ย 

4.4 การตรวจสอบความสมัพนัธ์กบัโรงงานน ้าตาลและพื้นท่ีเพาะปลูกอ้อย 
จากการผูกคลสัเตอรป์ลายทางกบัต าแหน่งโรงงานน ้าตาล สามารถระบุปลายทางทีเ่กีย่วขอ้งกบั
การขนส่งออ้ยไดแ้ละเมื่อน าจุดตน้ทางทีต่รงกบัปลายทางเหล่าน้ีมาตรวจสอบกบัแผนที่พืน้ที่
เพาะปลูกออ้ยของ GISTDA พบว่าในจ านวน 207 จุดทีสุ่่มตรวจสอบ มจี านวน 134 จุด (64.7%) 
อยู่ในพืน้ทีป่ลูกออ้ยจรงิ และคดิเป็น 12.6% ของจุดตน้ทางทัง้หมด 

4.5 การสร้าง OD Matrix และวิเคราะห์เส้นทาง 
ไดคู่้ OD ทัง้หมด 2,223 คู่ จากเทีย่วขนส่งทีเ่กีย่วขอ้งกบัออ้ยจ านวน 47,937 เทีย่ว ซึ่งสะทอ้น
ถงึพฤตกิรรมการขนส่งทีส่ม ่าเสมอและสามารถจ าแนกจากขอ้มูล GPS ได ้

4.6 การสร้างกราฟแสดงเส้นทางการขนส่ง 
ไดเ้ครอืข่ายการเดนิทางที่แสดงเสน้ทางจากพืน้ทีเ่พาะปลูกออ้ยไปยงัโรงงานน ้าตาลอย่างชดัเจน 
โดยเสน้ทางทีม่ปีรมิาณเทีย่วมากทีสุ่ดอยู่ในจงัหวดัลพบุร ีสุพรรณบุร ีและขอนแก่น 
 
จากผลการศกึษาทัง้หมดสามารถสรุปไดว่้า ขอ้มูล GPS มศีกัยภาพในการน ามาวเิคราะห์
พฤตกิรรมการขนส่งและสามารถใชเ้ป็นเครื่องมอืเบื้องตน้ในการจ าแนกประเภทของสนิคา้ที่ท า
การขนส่ง โดยเฉพาะอย่างยิง่ในกรณีของสนิคา้เกษตรที่มลีกัษณะการผลติเฉพาะพืน้ที ่เช่น 
ออ้ย ซึ่งสามารถใชข้อ้มูลพกิดัร่วมกบัการวเิคราะห์พฤตกิรรมการเดนิทางเพื่อสรา้งแบบจ าลองที่
มคีวามแม่นย าไดอ้ย่างมปีระสทิธภิาพ 
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