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บทคดัยอ 

โครงงานฉบับนี้มีวัตถุประสงคเพื่อ (1) ศกึษาการใชคอมพิวเตอรโปรแกรมในการ

วิเคราะหขอมูลขนาดใหญ (2) บงบอกถงึลักษณะพฤติกรรมการเคลื่อนที่ของรถแต

ละคัน ในชวงเวลาตาง ๆ ได (3) สรางชุดคำสั่งอยางงายเพื่อใหวิเคราะหขอมูล

ขนาดใหญไดอยางรวดเร็ว รวมถึงแสดงผลขอมูลความสัมพันธเชิงตำแหนงและ

เวลาของเหตุการณในรูปแบบกราฟฟก โดยผูวิจยัใชขอมูลการเคล่ือนที่ของรถจาก

การจำลองโดยใชโปรแกรม VISSIM มาใชในการวิเคราะหผาน Jupyter 

Notebook ซึ่งเปนภาษา Python ที่ใชวิเคราะหขอมูลขนาดใหญ ผลการศกึษาทำ

ใหไดชุดคำสั่งที่สามารถวิเคราะหสภาพการจราจรได ทั้งในระดับมหภาค และ

จุลภาค ซึ่งทำใหทราบถึงพฤติกรรมของการจราจรและพฤติกรรมของยานพาหนะ

ที่สงผลใหเกิดกระแสการไหลของการจราจร ณ จุดนั้นๆ 

คำสำคัญ: การเคลื่อนที่ของรถ; การเขียนคำสั่งทางคอมพิวเตอรเพื่อวิเคราะห

ขอมูล; การนำเสนอโดยใชกราฟฟก ; แบบจำลองการเคล่ือนที่ของรถ 

 

Abstract 

The objective of this project is to (1) study the use of computer 

programs in analyzing large-scale data, (2) indicate the movement 

behavior of each vehicle during different periods, and (3) create a 

simple command set for fast analysis of large-scale data, as well as 

displaying the positional and temporal relationships of events in a 

graphical presentation. The researcher used vehicle movement data 

obtained from VISSIM simulation and analyzed it through Jupyter 

Notebook, a Python language used for analyzing large-scale data. 

The study resulted in a set of commands that can analyze traffic 

conditions at both the Macroscopic and Microscopic levels, providing 

an understanding of overall traffic and vehicle behavior that 

influences the flow. 

Key words: Vehicle Trajectory ; Coding for analyze data; Graphical 

presentation ; Vehicle trajectory simulations 

 

1. บทนำ 

ในปจจุบันขอมูลขนาดใหญ หรือ Big data เปนที่กลาวถึงและไดรบั

ความนิยมมากในหมูผูใชคอมพิวเตอร ไมวาจะเปนในหมูโปรแกรมเมอร กลุม

พนักงานบริษัท หรือแมกระทั่งในองคกรขนาดใหญของรัฐบาล 

ขอมูลขนาดใหญ หรือ Big data นั้นเปนขอมูลที่มีขนาดใหญมากๆ 

อาจมีความซับซอนหรือไมก็ได และมีจุดเดนที่ขอมูลนั้นมีแนวโนมที่จะเพิ่มจำนวน

มากขึ้นเรื่อยๆ เนื่องจากไดรบัขอมูลจากแหลงท่ีมาใหมมากขึ้นเรื่อยๆตวัขอมูล

ขนาดใหญที่กลาวมานี้เปนขอมูลที่มีขนาดใหญเกินกวาที่ซอฟแวรทัว่ไปในปจจุบัน

จะสามารถจัดการได จุดเดนของขอมูลขนาดใหญคอืผูใชสามารถนำขอมูลขนาด

ใหญนี้มาวิเคราะหเพือ่ศึกษาแนวโนมเหตุการณในอดตีที่ผานมา เพื่อนำไปวางแผน

และคาดเดาเหตุการณที่อาจจะเกิดขึ้นในอนาคต สงผลในการตัดสินใจทำสิ่งตางๆ

ในอนาคตเกิดประสิทธิภาพเพ่ิมมากขึ้น 

 โครงงานนี้จึงมีเปาหมายเพื่อที่จะใชคอมพิวเตอรโปรแกรมเขียน

ชุดคำสั่งอยางงายเพื่อออกคำสั่งวิเคราะหขอมูล และการแสดงผลโดยใชกราฟฟก

เพื่อชวยใหการวิเคราะหขอมูลขนาดใหญไดสะดวกและเห็นภาพมากขึ้นสามารถ

วิเคราะหสภาพจราจรในสถานการณตางๆเชนการเกิดอุบัตเิหตุมีผลตอการ

เคล่ือนที่ของรถอยางไรนำไปสูการวางแผนพัฒนาการจราจรและการจัดการตอ

สถานการณตาง ๆ ตอไป 

 

2. วรรณกรรมที่เกี่ยวของ 

2.1 ความหมายและความสำคัญของ Big Data 

 Big Data [1] เปนคำศัพทใหมที่เพ่ิงเริ่มใชในชวงป 1990 โดยมี John 

Mashey ผูที่ทำใหคำนี้เปนที่รูจักขึ้นมา ซึ่งหมายถึงขอมูลที่มีปริมาณที่ใหญมาก

โดยที่ซอฟทแวรรุนเกาไมสามารถประมวลผลได หรือสามารถประมวลผลไดแตใช

เวลานาน โดย Big Data จะมีทั้งขอมูลที่มีโครงสราง กึ่งมีโครงสราง และไมมี

โครงสราง ขนาดของ Big Data ก็จะมกีารเพิ่มขนาดของขอมูลขึ้นไปเรื่อยๆอยู

ตลอดเวลา Big Data จะตองมีลักษณะสำคัญ 4V ดังตอไปนี้ ปริมาณ (Volume), 

ความหลากหลาย (Variety), ความเรว็ (Velocity), คุณภาพของขอมูล (Veracity) 

2.2 ความสามารถ และขอมูลที่ไดจากโปรแกรมจำลองการเคลื่อนที่ของรถ 

VISSIM 

 PVT VISSIM เปนโปรแกรมแบบจำลองการเคล่ือนที่ของการจราจร

แบบ Microscopic Multi-Modal ความสามารถหลักของทางโปรแกรมมีดังน้ี 

 2.2.1 มีจำลองการจราจรแบบ Microscopic  

 2.2.2 สามารถจำลองการจราจรไดหลายแบบ เชน 

 2.2.3 ความมีปฏิสมัพันธระหวางยานพาหนะอื่นๆ ในแบบจำลอง 

 ในสวนขอมูลที่ไดจากโปรแกรม VISSIM จะประกอบไปดวย หมายเลข

ยานพาหนะ, ชวงเวลา, ความเร็ว, ความเรง, พิกัดของยานพาหนะ, หมายเลขชอง

จราจร, หมายเลขถนน, ขนาดของยานพาหนะ 

2.3 ความหมายของ Vehicle trajectory simulation 

 Vehicle trajectory simulation หรือการจำลองการเคล่ือนที่ของ

ยานพาหนะ หมายถึงการสรางแบบจำลองสถานการณการการเคลื่อนที่ของ

ยานพาหนะในเวลาตาง ๆ สามารถจำลองตำแหนงของยานพาหนะ ความเรว็ 

ความเรง และไดนามิกอื่นๆ ขณะเดินทางบนถนนหรือทางหลวง นอกจากนั้นการ

จำลองสามารถคำนึงถึงปจจัยตาง ๆ เชน การจราจร สภาพอากาศ สภาพถนน 

และพฤติกรรมของยานพาหนะคันอื่น ๆ 

 



2.4 การเขียนชุดคำสั่งคอมพิวเตอรภาษา Python เพื่อทำการวิเคราะห ขอมูลและ

แสดงผลดวยโปรแกรม Jupyter notebook 

 Jupyter Notebook [2] คอืเครื่องมอืทีใ่ชเขียน code เปนที่นิยมมาก

ในกลุมคนที่ทำงานดาน Data Science เหมาะกบัการทำงานเกี่ยวกับการจัดการ

ขอมูลเปนจำนวนมาก พรอมทำการรายงานผลที่ไดดำเนินการ เนื่องจากมี Library 

ที่สำคัญในการจัดการขอมูล 

2.5 การวิเคราะหการเคลื่อนที่ของยานพาหนะ เพื่อความปลอดภยับนถนน 

 มีงานวิจัยที่เก่ียวของเปนของ Bernard Jacob และ Eric Violette 

[4] ซึ่งศึกษาประโยชนของการวิเคราะหการเคลื่อนที่ของยานพาหนะ, ขอจำกัด 

และมุมมองในการพัฒนา ภายในงานวิจยัไดมีกรณศีกึษา เชนศึกษาผลกระทบจาก 

Infrastructure ในฝรั่งเศสในปค.ศ. 2011 จมีการเก็บขอมูลการจราจรดวยกลอง

วิดโีอ แลวนำไปวิเคราะห จากการวิเคราะหพบวามกีารเคลื่อนที่ที่ไมพึงประสงคอยู 

จึงเกิดการตั้งคำถามตอ infrastructure วามีสวนทำใหเกิดพฤติกรรมนั้นหรือไม 

และอยางไร ซึ่งนำไปสูการแกไขในภายหลัง 

 จากกรณศึีกษาพบวาการวิเคราะหการเคลื่อนที่ของยานพาหนะทำให

ไดขอมูลที่มีรายละเอียดเฉพาะตอกรณีนั้น ๆ ซึ่งทำใหแกไขปญหาไดอยางตรงจุด

มากขึ้น 

 2.6 การประเมนิความเส่ียงตอการชนทาย โดยใชขอมูลการเคลื่อนที่ของ

ยานพาหนะ 

 งานวิจัยของ Cheol Oh, Taejin Kim [5] โดยขอมูลการเคลื่อนที่ของ

ยานพาหนะในงานวิจัยนี้ไดมาจากซอฟตแวร Premier Pro 2.0 โดยดึงทุก ๆ 

1/10 วินาท ี

ผลสรปุของวิจัยเปนระบบเฝาระวังการจราจร ตรวจจบัและติดตาม

ยานพาหนะไดจากวิดีโอ ซึ่งชวยใหวิเคราะหสภาพการไหลของจราจรไดละเอียด

มากขึ้น การศกึษานี้เสนอวิธีประเมินความเสี่ยงตอการชนทายแบบเรียลไทม สามา

ยานพาหนะรับรูสภาพกระแสการจราจรที่เปนอันตราย นอกจากนี้ยังมีการวิจยั

เพิ่มเติมเก่ียวกับความเสี่ยงในการเปลี่ยนเลนเพ่ือมาประกอบการคำนวณ 

แตถึงอยางนั้นในสวนทายของงานวิจัยไดใหขอเสนอวาการสราง

แบบจำลองเพ่ือใหเชื่อถือไดมากขึ้นควรใชชุดขอมูลที่ใหญขึ้นในการสราง

แบบจำลอง 

 

3. ระเบยีบวิธีวิจยั 

3.2.1 ศึกษาคนควาทฤษฎีตาง ๆ และงานวิจยัที่เกี่ยวของ 

3.2.2 ศึกษาการใชโปรแกรมคอมพิวเตอร 

3.2.3 พิจารณาขอมูล และจัดการขอมูล 

3.2.4 ดำเนินการเขียนโปรแกรมเพื่อวิเคราะหขอมูล 

3.2.5 ดำเนินการเขียนโปรแกรมเพื่อแสดงผลในรปูแบบ กราฟฟก 

3.2.6 สรุปและอภิปรายผล 

 

4. ผลการดำเนินงานวิจัย 

4.1 ผลลัพธในการวิเคราะหในระดับมหภาค (Macroscopic) 

4.1.1 การแสดงผลความเร็วของยานพาหนะ 

การแสดงผลความเร็ว ณ เวลาตางๆ 

 สามารถใชคำสั่ง  

Trafficspeed_per_time_alllane(data_name) 

ซึ่งความหมายแตละพารามิเตอรไดแก data_name คือชื่อของขอมูลการเคล่ือนที่

ของยานพาหนะที่สนใจ หลักการทำงานคือนำขอมูลมาทำการแสดงผลกราฟฟก

แบบเสนระหวางความสมัพันธของความเร็วของยานพาหนะกับ เวลาตางๆ 

 
รูปที่ 4.1.1.1.2 ผลลัพธจากคำสั่ง 

Trafficspeed_per_time_alllane("CAV50Incident.csv") 

สามารถวิเคราะหความเรว็การเคลื่อนทีข่องยานพาหนะ ณ เวลาตางๆ 

โดยสังเกต ความสมัพันธความเรว็(แสดงในแกนตั้ง)และชวงเวลา(แสดงในแกน

นอน) 

การแสดงผลความเร็ว ณ ตำแหนงตางๆ 

สามารถใชคำสั่ง  

Trafficspeed_per_section_alllane(data_name,time_s,time_f) 

ซึ่งความหมายแตละพารามิเตอรไดแก data_name คือชื่อของขอมูลการเคลื่อนที่

ของยานพาหนะ ที่สนใจ, time_s คือเวลาเริ่มตน, time_f คอืเวลาสิ้นสุดที่สนใจ 

หลักการทำงาน คือ ทำการกรองขอมูลใหเหลือเฉพาะชวงเวลาที่สนใจและทำการ

แสดงผลกราฟฟกแบบเสนระหวางความสมัพันธของความเร็วเฉลี่ยทกุชวงเวลาที่

สนใจกับตำแหนงตางๆ 

 
รูปที่ 4.1.1.2.2 ผลลัพธจากคำสั่ง 

Trafficspeed_per_section(CAV50Incident.csv,1500,3000) 



สามารถวิเคราะหความเรว็การเคลื่อนที่ยานพาหนะ ณ ตำแหนงตางๆ 

โดยสังเกตความสมัพันธ ความเรว็(แสดงในแกนตั้ง) และตำแหนง(แสดงในแกน

นอน)  

การแสดงผลความเร็ว ณ ตำแหนงและเวลาตางๆ 

สามารถใชคำสั่ง  

heatmap_trafficspeed(data_name,lane_id) 

ซึ่งความหมายแตละพารามิเตอรไดแก data_name คือชื่อของขอมูลการเคลื่อนที่ 

ของยานพาหนะที่สนใจ ,lane_id คือหมายเลขชองจราจรที่สนใจ โดยจะกรอก

เปนรูปแบบของ หลกัการทำงาน คือ ทำการกรองขอมูลใหเหลือเฉพาะชองจราจร

ที่สนใจ จากนั้นแสดงผลแบบ 3 ตวัแปรข้ึนมาและทำการแสดงผล กราฟฟก แบบ

แผนภาพความรอน(Heatmap)ระหวางความสมัพันธของความเร็วกับชวงเวลา

และตำแหนงตางๆ 

 
รูปที่ 4.1.1.3.2 ผลลัพธจากคำสั่ง 

heatmap_trafficspeed("CAV50Incident.csv",[1,2,3]) 

สามารถวิเคราะหความเรว็การเคลื่อนทีย่านพาหนะ ณ ชวงเวลาและตำแหนงตางๆ 

โดยสังเกตุความสมัพันธความเรว็(แสดงในรูปแบบของส ีซึ่งจะมีความสัมพันธของสี

และคาความเรว็ตามที่แสดงในหลอดดานขวาของแผนภาพ) กบัชวงเวลา(แสดงใน

แกนนอน) และตำแหนง(แสดงในแกนตั้ง) 

4.1.2 การแสดงผลความหนาแนนของยานพาหนะ ณ เวลาตางๆ 

จะตองมีการเตรียมขอมูลผานทางคำสั่ง

Density_period_alllane(data_name,t1,period,t2,l1,l2) ซึ่งความหมายแต

ละพารามิเตอรไดแก data_name คือชื่อของขอมูลการเคลื่อนที่ของยานพาหนะที่

สนใจ, t1 คือเวลาเริ่มตน, period คือความกวางของชวงระยะเวลา, t2 คือเวลา

ส้ินสุด, l1 คือชวงพิกัดของถนนเริ่มตน และ l2 คือชวงพิกัดของถนนสิ้นสุด 

หลักการทำงานของคำสั่งชุดนี่คอื ทำการคำนวณความหนาแนนของยานพาหนะ

ในชวงพิกัดถนนที่สนใจ โดยจะคำนวนเก็บเปนขอมูล Dataframe ตั้งแตเวลา

เริ่มตนที่สนใจ จนถึงเวลาสิ้นสดุที่สนใจ โดยชุดคำสั่งจะมีการคำนวณสมการในการ

หาความหนาแนนผานสมการ 

𝐷 = × 1,000    (4.1.2) 

D หมายถึง ความหนาแนนของยานพาหนะ 

m หมายถึง จำนวนยานพาหนะในชวงพิกดัท่ีสนใจ 

l หมายถึง ความยาวของถนนในพิกัดที่สนใจ 

การแสดงผลความหนาแนน ณ เวลาตางๆ 

สามารถใชคำสั่ง  

density_plot_alllane(data_name,t1,period,t2,l1,l2) 

ซึ่งความหมายแตละพารามิเตอรไดแก data_name คือชื่อของขอมูลการเคลื่อนที่ 

ของยานพาหนะที่สนใจ, t1 คือเวลาเริ่มตน, period คือความกวางของชวง

ระยะเวลา, t2 คือเวลาสิ้นสุด, l1 คือชวงพิกัดของถนนเริ่มตน และ l2 คือชวงพกิัด

ของถนนสิ้นสุดที่ หลักการทำงานคือนำขอมูลการเล่ือนที่ของยานพาหนะทีย่ังไม

ทำการวิเคราะหความหนาแนน ไปคำนวณความหนาแนนผานทางชุดคำสั่งในรูปที่ 

4.1.2.0 หลังจากนั้นนำขอมูลที่ผานการประมลผล แลวทำการแสดงผลกราฟฟก

แบบเสนระหวางความสมัพันธของความหนาแนนกบัเวลาตางๆ 

 
รูปที่ 4.1.2.2 ผลลัพธจากคำสั่ง 

density_plot_alllane('CAV50Incident.csv',300,100,900,7378000,737965

0) 

สามารถวิเคราะหความหนาแนนการเคล่ือนที่ยานพาหนะ ณ ชวงเวลา

ตางๆ โดยสังเกตุความสัมพันธ ความหนาแนน(แสดงในแกนตั้ง) กับชวงเวลา(แสดง

ในแกนนอน) 

4.1.3 การแสดงผลระยะเวลาที่ใชเดินทางของยานพาหนะเมื่อเริ่มออก

เดินทาง ณ เวลาตางๆ จากจุดที่สนใจจดุแรกไปยังจุดที่สนใจจุดที่สอง 

สามารถใชคำสั่ง 

Travel_time_from_atob(data_name,t1,t2,l1,l2) 

ซึ่งความหมายแตละพารามิเตอรไดแก data_name คือชื่อของขอมูลการเคลื่อนที่ 

ของยานพาหนะที่สนใจ, t1 คือเวลาเริ่มตน, period คือความกวางของ  ชวง

ระยะเวลาที,่ t2 คือเวลาส้ินสุด, l1 คือชวงพิกัดของถนนเริ่มตน และ l2 คือชวง

พิกัดของถนนสิ้นสุด หลกัการทำงานคือกรองขอมูลใหเหลือเพียงชวงเวลาที่สนใจ 

และทำการเก็บรายชือ่ ยานพาหนะที่ผานจุดพิกัดสิ้นสดุที่สนใจ (l2) และทำการ

ตรวจสอบยอนกลับ ไปยังจุดพิกัดเริ่มตนที่สนใจ (l1)  หากรายชื่อยานพาหนะ

ปรากฎทั้งในพิกัด l1 และ l2 จะทำการบันทึกรายชือ่ยานพาหนะนั้นไปยังชุด

ขอมูลใหม โดยจะทำการบันทกึชื่อยานพาหนะ, ชวงเวลาที่ผานพิกัด l1, ชวงเวลาที่

ผานพิกัด l2 และ หมายเลขชองจราจร และทำการคำนวณหาระยะเวลาที่ใช

เดินทางของยานพาหนะจากผลตางของชวงเวลาที่ผานพกิัด l1 และพิกัด l2 



 
รูปที่ 4.1.3.2 ผลลัพธจากคำสั่ง 

Travel_time_from_atob('CAV50Incident.csv',400,2700,7376000,738000

0) 

นอกจากนี้ยังสามารถเลือกใหมีการแสดงผลถึงการกระจายของ

ระยะเวลาที่ใชเดินทางของยานพาหนะ โดยใชคำสั่ง 

dis_travel_time(data_name,t1,t2,l1,l2) 

โดยที่พารามิเตอรที่ทำการใสเขาไปจะเปนพารามิเตอรเดยีวกับคำสั่ง 

Travel_time_from_atob(data_name,t1,t2,l1,l2) โดยที่หลักการทำงานของ

คำสั่งนี้จะเพิ่ม การแสดงผลขอมูลแบบ กราฟฟกการกระจายของระยะเวลาที่ใช

เดินทางของยานพาหนะ 

 
รูปที่ 4.1.3.4 ผลลัพธจากคำสั่ง 

dis_travel_time('CAV50Incident.csv',400,2700,7376000,7380000) 

สามารถวิเคราะหขอมูลระยะเวลาทีย่านพาหนะใชในการเดินทาง รูปที่ 

4.1.3.2 โดยสังเกต ความสัมพันธระยะเวลาที่ใชในการเดินทาง(แสดงในแกนตั้ง) 

กับชวงเวลาที่เริ่มตนเดินทาง (แสดงในแกนนอน)โดยที่สีของกราฟเสนตรงแตละสี

จะแสดงถึงระยะเวลาทีย่านพาหนะใชใน การเดนิทางในแตละหมายเลขชองจราจร 

4.2 ผลลัพธในการวิเคราะหในระดับจุลภาค (Microscopic) 

4.2.1 ตรวจสอบรถคันหนา และรถคันหลังของยานพาหนะคันที่สนใจ 

สามารถใชคำสั่งGetdataframe(dataframe).around(target = ‘k’, 

vid = v, t = t) ซึ่งความหมายแตละพารามิเตอรไดแก k คือเปาหมายประกอบไป

ดวย ‘font’ และ ‘back’ ซึ่งหมายถึงคนัหนาและหลังตามลำดับ, v คือไอดีของ

ยานพาหนะ และ t คือเวลาอางอิง หลกัการทำงานคือโปรแกรมจะตรวจสอบจาก

คา ‘Front X’ ที่มีคามากกวาหรือนอยกวา คันที่สนใจนอยที่สุด คือมีตำแหนงไกล

หรือกวาคันที่สนใจนอยที่สุด บน ‘Link ID’ และ ‘Lane ID’ เดียวกัน 

 

 
รูปที่ 4.2.1.2 ผลลัพธจากคำสั่ง Getdataframe(df3).around(target = 

'front',vid = 167,t = '305:310') 

สามารถตรวจสอบรถคันหนา และรถคนัหลังของยานพาหนะคันที่

สนใจ ในเวลาที่สนใจได 

4.2.2 ตรวจสอบระยะหางจากคันหนา และรถคันหลังของยานพาหนะ

คันที่สนใจ 

สามารถใชคำสั่ง Find(dataframe).distance(target = ‘k’, vid = v, t = t) ซึ่ง

ความหมายแตละพารามิเตอรไดแก k คอืเปาหมายประกอบไปดวย ‘font’ และ 

‘back’ ซึ่งหมายถึงคันหนาและหลังตามลำดับ, v คือไอดีของยานพาหนะที่

ตองการนำมาสรางกราฟ และ t คือเวลาอางอิง หลกัการทำงานคืออันดบัแรกตอง

ตรวจวารถคันเปาหมายคือคันใด โดยใชคำสั่งจาก 4.1.1 จากนั้นนำคา ‘Front X’ 

มาคำนวณกับรถคันที่สนใจ 

 
รูปที่ 4.2.2.2 ผลลัพธจากคำสั่ง Find(df3).distance(target = 'front',vid = 

167,t = '305:310') 

สามารถตรวจสอบระยะหางจากรถคันหนา และรถคันหลังถึงรถคันที่

สนใจ ในเวลาที่สนใจได ซึ่งจะใหคาเปนระยะทาง สามารถนำไปใชเพื่อคำนวณคา

ตาง ๆ ตอได  

4.2.3 Headway ในแตละหนาตัด 

สามารถใชคำสั่ง Plot(dataframe).headway(section,time) ซึ่งความหมายแต

ละพารามิเตอรไดแก dataframe คือ DataFrame ของขอมูลที่จะทำการคำนวณ, 

section คือตำแหนงท่ีตองการคดิ headway และ time คือชวงเวลาที่ตองการ

คำนวณ หลักการทำงานคือหลังจากกำหนด section แลว โปรแกรมจะทำการลูป

ขอมูล เมื่อยานพาหนะคันไหนมี ‘Front X’ ผาน section แลว กจ็ะเก็บคา 

‘Timestep’ ณ ตอนที่ผานไว และเมื่อครบตามที่กำหนดแลวจึงนำมาสรางกราฟ 

 
รูปที่ 4.2.3.2 ผลลัพธจากคำสั่ง Plot(df3).headway(7378383,1,'300:350') 



สามารถดู Headway แตละหนาตัด ในแตละเลนได ซึ่งระยะหาง ของ

จุดก็แสดงออกถึง headway และยังเชื่อมโยงไปถึง space - time diagram ได 

เนื่องจากจุดเวลานี้เปนสวนหนึ่งของ space - time diagram  

4.2.4 Time to Collision 

สามารถใชคำสั่ง 

Plot(dataframe).ttc(vehicleID,time) ซึ่งความหมายแตละพารามิเตอรไดแก 

dataframe คือ DataFrame ของขอมูลที่จะทำการคำนวณ, vehicleID คือไอดี

ของยานพาหนะที่ตองการคำนวณ Time to Collision (TTC) และ time คือ

ชวงเวลาที่สนใจ หลกัการทำงานคือโปรแกรมจะลูปขอมูลมีการตรวจสอบการวิง่

ของยานพาหนะคันที่สนใจ และคันหนา ณ เวลาหนึ่ง ๆ ซึ่งหากการวิ่ง ณ เวลานัน้

สามารถทำใหเกิดการชนไดก็จะคดิ TTC จากสมการเสนตรง เมื่อครบตามที่

กำหนดแลวจึงนำมาสรางกราฟ 

 
รูปที่ 4.2.4.2 ผลลัพธจากคำสั่ง Plot(df3).ttc(161,'300:304') 

4.2.5 ตรวจสอบพฤติกรรมการเปลีย่นเลนของยานพาหนะ 

สามารถใชคำสั่ง 

Getdataframe(dataframe).changinglane(time) 

ซึ่งความหมายแตละพารามิเตอรไดแก dataframe คือ DataFrame ของขอมูลที่

จะทำการคำนวณ และ time คือเวลาทีส่นใจ หลักการทำงานคือโปรแกรมจะลปู

ขอมูลยานพาหนะแตละคนั เมื่อขอมูล ‘Lane ID’ มีการเปลี่ยนแปลงจากลูปกอน

หนา หรือก็คือมีการเปลี่ยนเลน ก็จะบันทึกขอมูลในแถวนั้นไว 

 
รูปที่ 4.2.5.2 ผลลัพธจากคำสั่ง Getdataframe(df3).changinglane('300:400') 

สามารถทราบถึงพฤตกิรรมการเปลี่ยนเลนของรถแตละคันได ซึ่งจะ

นำเสนอในรูปแบบของ DataFrame ของยานพาหนะ ณ เวลาที่เปลี่ยนเลน 

4.2.6 Space - Time Diagram 

สามารถใชคำสั่ง Plot(dataframe).spacetime(kind = ‘k’, vid = v, t = t) ซึ่ง

ความหมายแตละพารามิเตอรไดแก v คือไอดีของยานพาหนะที่ตองการนำมาสราง

กราฟ, t คือเวลาอางอิงที่จะใชในการสรางกราฟ และ k คอืรูปแบบของขอมูลทีจ่ะ

นำไปสรางกราฟ ประกอบไปดวย 

4.2.6.1  kind = ‘all’ ใชขอมูลยานพาหนะทุกคนัในการสรางกราฟ 

4.2.6.2 kind = ‘isolate’ สรางกราฟจากยานพาหนะคันที่สนใจเทานั้น 

4.2.6.3 kind = ‘frontandback’ สรางกราฟจากยานพาหนะคันที่สนใจ 

พรอมทั้งยานพาหนะคันหนาและหลังยานพาหนะคันที่สนใจในเวลาอางอิง 

4.2.6.4 kind = ‘changinglane’  สรางกราฟจากยานพาหนะคันที่สนใจ ซึ่ง

กำลังจะเปลี่ยนเลน โดยยานพาหนะคันหนาจะเปนยานพาหนะในเลนเริ่มตน และ

ยานพาหนะคันหลังจะเปนยานพาหนะในเลนเปาหมาย หลักการทำงานคือ

โปรแกรมจะลูปขอมูล เกบ็คา ‘Front X’ และคา ‘Timestep’ ไวตาม kind ที่

กำหนด เมื่อครบแลวจึงสรางกราฟ 

 
รูปที่ 4.2.6.2 ผลลัพธจากคำสั่ง Plot(df2[20000:25000]).spacetime(kind = 

'all') 

 
รูปที่ 4.2.6.3 ผลลัพธจากคำสั่ง Plot(df3).spacetime(kind = 'isolate',vid = 

[161,165,167]) 

 
รูปที่ 4.2.6.4 ผลลัพธจากคำสั่ง Plot(df3).spacetime(kind = 

'frontandback',vid = 161, t = 302) 



 
รูปที่ 4.2.6.5 ผลลัพธจากคำสั่ง Plot(df2).spacetime(kind = 

'changinglane',vid = 165, t = 308.2) 

 

Space - Time Diagram มีแกนนอนคือเวลา และแกนตั้งคือระยะทางโดยมีความ

ชัน ของกราฟคอืความเร็ว สามารถทำใหทราบถึงพฤติกรรมการเคล่ือนที่ของ

ยานพาหนะได หรือการด ูพฤติกรรมของยานพาหนะคันตาง ๆ ก็ทำใหทราบถึง

สาเหตุ หรอืผลที่ตามมาของพฤติกรรมนัน้ ๆ ได 

4.3 แนวทางในการนำชุดคำสั่งทางคอมพิวเตอรไปใชงานกับขอมูลการจราจรชุด

อื่นๆ 

4.3.1 แนวทางในการนำชุดคำสั่งระดับมหภาค 

 เริ่มตนดวยการใชคำสั่ง heatmap_trafficspeed เพื่อศึกษาภาพรวม

ของกระแสการไหล สามารถใชคำสั่ง Trafficspeed_per_time_alllane เพื่อ

ศึกษาความเรว็ของยานพาหนะในแตละชวงเวลาในแตละชองจราจร และคำสั่ง 

Trafficspeed_per_section_alllane เพื่อศึกษาความเร็วของยานพาหนะในแต

ละหนาตัดของถนนในชวงเวลาที่สนใจในแตละชองจราจร ในการใชคำสั่ง 

Trafficspeed_per_time_alllane และ Trafficspeed_per_section_alllane 

จะสามารถรูถึงความแตกตางของยานพาหนะในแตละชองจราจรไดอยางชัดเจน 

 เมื่อทราบถึงปญหาในการจราจรจากคำสั่งดานนบนแลว สามารถใช

คำสั่ง density_plot_alllane เพื่อศึกษาถึงความหนาแนนของยานพาหนะในแต

ละชอง และอกีหนึ่งคำสั่งทางคอมพิวเตอรที่สามารถนำมาประยกุตในการศึกษา

กระแสจราจรในภาพรวมไดคือ Travel_time_from_atob ซึ่งสามารถศึกษาถึง

ระยะเวลาที่ใชในการเดินทางจากจุดที่สนใจสองจุดในแตละเวลาเริ่มเดนิทางที่

แตกตางกัน 

4.3.2 แนวทางในการนำชุดคำสั่งระดับจุลภาค 

เมื่อไดชวงเวลาที่เกิดการจราจรที่เปนปญหา สามารถดึงขอมูลที่อยูใน

ชวงเวลานั้นเพื่อหาวายานพาหนะคันใดเปนคนัแรกที่ความเร็วลดต่ำลง จากนั้นใช

คำสั่ง Plot(dataframe).spacetime(kind = ‘frontandback’, vid = v, t = t)  

สราง space-time diagram ของยานพาหนะคันนั้นกบัคันรอบ ๆ ไดเพ่ือดวูาเกิด

การเคล่ือนที่ที่ไมพึงประสงคในชวงเวลานั้นหรือไม 

จากนั้นใชคำสั่ง Plot(dataframe).ttc(vehicleID,time) จะสามารถ

สรางกราฟ Time to Collision ของคนัที่ความเรว็ลดต่ำลง หากมีคา TTC ที่เขา

ใกล 0 ก็มีความเปนไปไดสูงท่ีจะเกิดการชน หรือสามารถใชคำสั่ง 

Plot(dataframe).headway(section,time) สรางกราฟ headway หากจุดอยูที่

ตำแหนงเดียวกันในเวลาเดยีวกันก็มีความเปนไปไดสูงท่ีจะเกิดการชน 

ตอจากนั้นใชคำสั่ง Getdataframe(dataframe).around(target = ‘k’, vid = v, 

t = t) เพือ่ตรวจดยูานพาหนะคันหนาของคันที่ความเรว็ลดตำ่ลง เพื่อดูสถานะ ณ 

เวลานั้น ๆ เชนชองการจราจร พิกัด ความเร็ว และความเรง หากมพีิกัดอยูจุด

เดียวกันกอ็าจจะสรปุไดวาเกิดการชน 

ยิ่งไปกวานั้นยังสามารถดึงขอมูลรถที่ทำการเปลี่ยนเลนจากคำสั่ง 

Getdataframe(dataframe).changinglane(time) หากรถคนัหนานั้นอยูในรถที่

ทำการเปลี่ยนเลน ณ เวลานั้นก็อาจสรปุไดวาสาเหตุของการจราจรที่ผิดปกติมา

จากการเปลี่ยนเลนที่ไมพึงประสงค สามารถสราง space-time diagram เพื่อ

ตรวจสอบสภาพแวดลอมในชวงเปลี่ยนเลนไดเชนกันผานคำสั่ง 

Plot(dataframe).spacetime(kind = ‘changinglane’, vid = v, t = t) 

 

5. สรุปผลการวิจยั 

โครงงานนี้มีวัตถุประสงคเพ่ือเขียนชุดคำสั่งในภาษา Python เพื่อ

วิเคราะหขอมูลการ เคลื่อนที่ของรถ ซึ่งเปนขอมูลขนาดใหญและแสดงผลใน

รูปแบบกราฟฟกเพ่ือใหเกิดความเขาใจ ตอผลการวิเคราะห 

จากการวิจยั การใชคำสั่งทางคอมพิวเตอรและแสดงผลออกมาในรุป

แบบกราฟฟก ทำใหเราสามารถวิเคราะหขอมูลไดงายขึ้น สามารถที่จะใชชุดคำสั่ง

รวมกันเพ่ือใหไดถึงขอมูลและแสดงออกถึงสภาพจราจรทั้งในระดับมหภาค 

(Macroscopic) และระดับจุลภาค (Microscopic)  ชุดคำสั่งสำหรับวิเคราะหผล

ในระดับมหภาคชวยใหสามารถเขาใจขอมูลในภาพรวม และในการตรวจสอบ

สภาพ แวดลอมโดยละเอยีดของยานพาหนะแตละคันสามารถทีจ่ะใชชุดคำสั่ง

สำหรับวิเคราะหผลในระดับจุลภาค การใชชุดคำสั่งทั้งสองระดับรวมกันสามารถ

ทำใหกระแสจราจรที่มีปญหา และสาเหตุของปญหาไดอยางชัดเจน 

ในงานวิจัยนี้ไดทำการนำเสนอแนวทางการใชงานชุดคำสั่งเบื้องตนเพ่ือ

เปนแนวทางใหผูใชงานที่มีความสนใจ สามารถนำไปใชงานไดอยางมีประสิทธิภาพ

และแสดงขอมูลที่ตองการไดอยางครบถวนสมบูรณ 
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